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Rizeni vicerozmérnych systémii PID regulatory

e Vicerozmeérneé systémy zaujimaji velkou
cast regulacnich uloh

 Nasazeni PID reqgulatoru je stale
nejpouzivanejsi metodou rizeni

e Cilem prace bylo navrhnout PID Ffizeni pro
vicerozmerny systéem ctyrvalcoveé vodarny
(minimalni / neminimalni faze)
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 Metoda zalozena na Nyquistoveé analyze
stabllity:
— Nemoznost specifikace vysledného chovani
zpétnovazebniho systemu
— Vybér regulatoru zalozeny na Ziegler-
Nicholsové metodé

* Vylepseni:
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— Moznost specifikace vysledného L7
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chovani regulaéni smyc¢ky i

— Vybér regulatord neni provadén
metodou Ziegler-Nichols
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Abstrakt: Vylepseni: o -

\/ praxi existuje mnoho systému, které maji K,Iasmka _metodavz,alozena na NYCIUIS’CO\{G ]
vice vstupu a vice vystupu (MIMO). analyze stability vyuzivala pro navrh regulatoru
Nejpouzivanéj$im zpusobem fizeni systému stdle pouze bod -1. Vylepseni teto metody spociva v:

zustava PID regulace. S , )
e definovani nového bodu, ktery nebude

obkrouzen, na jednotkové kruznici nebo

System ctyrvalcove vodarny: e definovani kruznice v bodée -1

Systém na obrazku 1 je tvoren ctyrmi
vzajemne propojenymi nadrzemi a dvéma

Cerpadly. Vstupy do systému jsou napéti na Pomoci souradnic noveho bodu nebo
Cerpadlech. Vystupy ze systému jsou vyska hladiny polomeru kruznice je mozne specifikovat
v prvni a druhé nadrzi. chovani regulacni smycky.
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Obrazek 2: Nyquistova krivka pro vylepsenou metodu
s pridanim kruznice o volitelném poloméru

- r(t) + e(t)| K, u(t) G y(t)_
Obrazek 1: Ctyrvalcova vodarna - @_ K,

Pomé&rem otevieni ventill lze nastavit minimal-
ne fazove nebo neminimalne fazove chovani.

Obrazek 2: Regulacni smycka

Srovnani regulaci hladiny pro ruzné meto-
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Navrh regulatoru: dy ukazuje obrazek 3.
Pro navrh regulatoru byly pouzity nasledujici
metody: T T

e Decentralizované PID rizeni navrzené pomoci
matice RGA.
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e Decentralizované PID rizeni zalozené na o e dr
Nyquistove analyze stability. N | V ,,,,,,, R

e Dve vlastni vylepsené metody zalozene na I o
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Obrazek 3: Regulace vysky hladiny
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