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G4 Uislicovy reguldtor s premenlivou Ztrukturou

Vyndlez patri do odboru elektrotechni-
ky a riesi zapojenie &islicového regulédto-
ra s premenlivou Strukturou pre &islicové
gasovo optimédlne riadenie sustav II. radu
8. jedno~jednoznadnou optimélnou prepina-
cou krivkou pre kvéazioptimélne riadenie
- sustav vy38ich radov. Jeho podstata je v
tom, Ze komparator je spojeny cez linear-
ny riadiaci blok, cez overovaci blok na
obmezovaci blok, pridom na druhj vystup
komparétora je gripojeny nelineérny ria-
diaci blok. Vynalez Jje znadzorneny na prilo-
Zenom vykrese.
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Vynilez sa tyka éislicového regulatora s premenlivou
$truktirou pre ¥islicové &asovo optimalne riadenie sistav II.
rédu a kvazioptimalne riadenie sistav vydsich radov s obme-
dzenou hodnotou ak¥nej velid&iny.

Doteraz zname éielicové regulatory s premenlivou Struk-
tirou pre %asovo optimalne riadenie ststav II. radu s obme-
dzenou hodnotou akénej veliéiny pozostavajﬁ z dvoch kompara-
torov, 2z linedrneho a nelinearneho riadiaceho bloku, pripad-
ne dalsich dvoch blokov pre obmedzenie hodnoty ak&nej veli-
¢iny, uréovanea blokom linearneho riadenia. Nevyhody tychto
regulatorov si v ich zloZitej 3truktire a v ich pomalej &in-
nosti pri nezmenenych funkénych vlastnostiach.

Uvedené neédostatky sud odstranené ¢islicovym regulatorom
s premenlivou Struktirou pre &islicové ¥asovo optimalne ria-
denie sustav II., réddu s jedno-jednoznadnou optimdlnou kriv-
kou a pre kvézioptimélne riadenie sistav vyssich radov pra-
cujicich s obmedzenymi hodnotami ak¥nej veli¥iny podla vyné-
lezu, ktorého podstata je v tom, Ze prvy vstup komparatora
Je pripoJeny na vstup linedrneho riadiaceho bloku, ktorého
vystup je spojeny s vystupom nelinearneho riadiaceho bloku,
na vstup ktorého je pripojeny druhy vystup komparatora. ba-
lej je vystup linedrneho riadiaceho bloku pripojeny na vstup
overovacieho bloku, ktorého prvy vystup je spojeny s vystu-



pom obmedzovacieheo bloku & 8 vystupom nelinedrnehe riadia-
ceho bloku a ktoréhe druhy vystup overovacieho bloku je pri-
pojeny na vstup obmedzovacieho bloku,.

Vyhody zapojenia regulatora podla vyndlezu si v zjedno-
d Seni Btruktiry reguldtora a silasné zrychlenie jeho &in-
nosti pri nezmenenych funk&nych vlastnostiach, '

Na priloZenem vykrese na obr, 2 je zndzornend zdkladnd
blokevd schéma éisli¢ového reguldtora s premenlivou'étruktﬁ-
rou 8 na obr., 1 je zndzornens rozsirend blokovd schéma regu=—

latora podla vyndlezu.

Zdkladné blokovd schéma podla obr. 2 pozostdva z kompa-
rdtora 1, kXtorého prvy vystup je pripojeny na vstup linedrne-
he riadiaceho bloku 2, ktorého vystup Je spojeny s vystupom
nelinedrnehe riadiaceho bloku 3, na vstup ktoréhe je pripo-
jeny druhy vystup komparétora l. RozS8irend blokovéd schéma na
obr. 1 pozostdva z linedrnehe riadiaceho bloku 2, ktorého vy-
stup je pripojeny na vstup overovacieho bloku 4, ktorého pr=-
vy vystup je spojeny s vystupom obmedzovaciehe bloku 5a s
vystupom nelinedrneho riadiaceho bloku 3 a ktorého druhy vys=
tup overovacieho bloku 4 je pripojehi na vstup obmedzovacie-
ho bleku 5, | '

Linedrny algoritmus riadenia y = Kp (e’+ ap o )
Jje realizovany blokem 2. V nasledovnom overovacom bloku 4 av

upravovacom bloku 5 sa overuje, &1 vypoditsnd hodnota akdnej
velidiny vyhovuje zadanym obmedzeniam

¥(-1) £ y £ ¥(Q1)

a v pripade, Ze vypolitand hodnota akinej velidiny dané obme-=
dzenia pokraduje, upravi sa Jej hodnota na velkost danéhe eb-
medzenia priradenim

y = Y(sign y) .

Len medzné hodnoty nadobida akéné velidina, pokial nie je spl~-
nend nerovnest



e?, sign/e/ < ¢,
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preverovand kompardtorom 1. Potrebnd medznd hodnota aklne}
velidiny je urdovand nelinedrnym blokom 3 na zaklade vyhod-

notenia polohy zastupujuceho bodu voli prepinacej krivke s
rovaiceu

F/e, e*'/ = 0O

Pre ryjdzo astatické, no i pre mnohé dalsie sistavy moZ-
ne pouiit parabelicki prepinaciu krivku opisani rovnicami

Q= ~ sign e

a
F(°v°9 '[e’ + QoTo o(K(=1) = K(l)] o\e.“’ Q0T° Q(K(“l)"K(l»"

- 2qk(Q) [ e-0,5 Q15 K(-1) - R(1)]

kde K(Q) zdvisi od zosilnenia sustavy K a velkosti medznych
hodndt akdnej veliliny

K(Q)= =K .¥(Q), Quil

To zasa charakterizuje velkost Zasovych oneskoreni, ktorych
vplyv chceme kompenzovat,

Sametné priradenie hodnoty akénej veliciny moZne realizo-
vat prikazom

y= Y [sign F (e,ed]

Vhodaym nédvrhem linedrnehe algoritmu riadenia moZne pre
zadané hranice zmeny Struktiryymguldtora zmensenie peltu operd-
cii pri riadeni v okoli poZadovanéhe stuvu zapojenim reguldte-
ra podla schémy zapojenia na obr. 2, $innost reguldtora je v
zésade rovnakd ako pri zapojeni na obr. 1, odpadd tu vsak pot-
reba overovania splnenis nerovnosti Y(-1) £ y < Y(1) s prislud-
nym nasledovaym obmedzenim vypoditanej hodnoty akénej velidi-

ny.



Parametre riadiacehe obvodu moZno urdovat analy*icky
alebo adaptivne, V pripade nedostupnosti derivdcie regulaé-
nej odchylky nahradzame tuto jej diferenciou,

Uvedeny &islicovy reguldter s premenlivou Struktirou
moZno vyuZit pre riadenie Sirokej triedy linedrnych i neli-
nedrnych sistav II, rddu s jedno-jednoznadnou optimélaou pre-
pinacou krivkou /napriklad pre riadenie vietkyoh astétiokjch
sustav II, rédu/. TieZ ho moZno vyuZit na riadenie sistav vys-

8ich rddov, ak prepinacia krivka rgdukovaného systému spi-
na vysdie uvedené vlastnosti. Na realizdciu reguldtora mo¥=
no vyuzit univerzdlny riadiaci poditad, mikropodita&, pripad-
ne ho navrhaut ako jednou&elovy ebvod,



PREDMET VYINLLEZU

1, 8islicovy regulétor s premenlivou 8truktirou pre &islico-

2,

vé dasovo’ optimalne riadenie sidstav II, radu s jedno-jedo
nozna&nou optimalnou prepinacou krivkou a pre kvaziopti-

‘mélne riadenie sistav vy3sich rédov pracujﬂci 8 obmedze-

nymi hodnotami aknej veliliny vyznaleny tym, Ze prvy vy-
stup kompar;tora /1/ je pripojeny na vstup linedrneho
riadiaceho bloku /2/, ktorého vystup je spojeny s vystu-
pom nelinearneho riadiaceho bloku /34 na vstup ktorého je
pripojeny druhy vystup kompardtora /1/.

Gislicovy regulétor s premenlivou Struktirou podYa bodu 1
vyznadeny tym, %e vystup linedrneho riadiaceho bloku /2/
Je pripojeny na vstup overovacieho bloku /4/, ktorého pr-
vy vystup je spojeny s vystupom obmedzovacieho bloku /5/
a 8 vystupom nelinedrneho riadiaceho bloku /3/ a .

druhy vystup overovacieho bloku /4/ Jje pripojeny na vstup
obmedzovacieho bloku /5/.

‘1 vykres
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