KONTAKT 2011 %

Metody navrhu adaptivnich PID
regulatori

Autor: Bc. Tomds Jindra (t.jindra@gmail.com)
Vedouci: Ing. Petr Husek, Ph.D. (husek@fel.cvut.cz)

Katedra Fidici techniky FEL CVUT Praha 26.5.2011




Metody navrhu adaptivnich PID regulatori

—[ OBECNE INFORMACE j

* je uvazovana reg. soustava s prenosem 2. radu s dopravnim
zpozdénim a regulator typu PID

e adaptivni mechanismus je navrzen pro davkové procesy, kde
adaptace neprobiha spojite, ale po davkach

e cely proces adaptace probiha v uzavrené smycce
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Metody navrhu adaptivnich PID regulatori

ADAPTIVNI MECHANISMUS

IDENTIFIKACNI CAST

e  vyuziti zavilosti (v uzaviené smycce) parametrd regulované
soustavy (C,»,,K nebo T,) na vlastnostech pfechodové
charakteristiky (doba nabéhu, pomér utlumu atd.)

e vicerozmérna optimalizace

NASTAVOVANI REGULATORU

e pfrizpusobeni nového systému plvodnimu ve frekvencéni oblasti
(vyuziti amplitudové a fazové bezpecnosti)

e prizpusobeni nového systému plvodnimu v ¢asové oblasti
(feSeno pomoci vicerozmérné optimalizace)
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—L DOSAZENE VYSLEDKY }

e identifikace za pomoci zavilosti ma limitované vyuziti

e identifikace pomoci vicerozmérné optimalizace dosahovala
dobrych vysledku, ale za cenu vysokych pocetnich naroku

e nastavovani regulatoru ve frekvencni oblasti - odchylky v
casovych odezvach

e nastavovani regulatoru s vyuzitim vicerozmérné optimalizace
- dobreé vysledky, ale opét vysoka pocetni naroCnost
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* nastavovani ve \/ zavislost vlastnostl k/ 1. je zadan pfenos regulovane soustavy G(s) a pienos

frekvencni oblasti — pirechodové charakteristiky requlatoru C(s)
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3. po zmén¢ parametru se zmeni odezva uzaviene
smycCky a je zahajen adaptaCni mechanismus
jehoZ prvnim krokem je 1dentifikace zmén v
regulované¢ soustave G(s)

4. po 1dentifikaci zmeén parametrii regulované soustavy
G(s) nasleduje faze adaptaCniho mechanismu
nastavovani regulatoru C(s)

5. po uspésSnem nastaveni prenosu regulatoru C(s) je
adaptacni mechanismus ukoncen
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o tato prace se zabyva adaptivhimy mechanismy pro systém s regulovanou soustavou s prenosem 2. fadu s
dopravnim zpozdénim a regulatorem typu PID

e adaptivni mechanismus je navrzen pro davkove procesy, kde adaptace neprobiha spojité, ale po davkach

e na vstupu systému je uvazovan jednotkovy skok a cely system je v uzaviene smycce a neni mozno jej rozpojit

ADAPTIVNI MECHANISMUS

e cely adaptivni proces je rozdélen na dvé Casti, na Cast identifikacni a ¢ast nastavovani regulatoru

IDENTIFIKACNI CAST

 1dentifikace je provadéna na zaklad¢€ prechodove charakteristiky uzaviené smycky

e v pripad¢ zméeny jednoho parametru je 1dentifikace provadéna na zaklade ziskanych zavilosti (v uzaviené
smycce) parametrii regulované soustavy (,m,,K nebo Ty) na vlastnostech pfechodové charakteristiky
(doba nab&hu, pomér utlumu atd.)

e za piedpokladu zmén jednoho a vice parametru je k 1dentifikaci vyuzivana vicerozmérna optimalizace

NASTAVOVANI REGULATORU

e nastavovani regulatoru je provadéno dvéma zpusoby

e prvnim zpusobem je prizpusobeni noveho system puvodnimu ve frekvencni oblasti za vyuziti
amplitudové a fazové bezpecCnosti, které zname

e druhym zpusobem je adaptace v Casove oblasti, tzn. ze je kladen duraz na zajisténi shody mezi
prechodovou charakteristikou puvodniho systému a charakteristikou se zménénou soustavou. Problém je
feSen pomoci vice rozmerove optimalizace.
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