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Vynalez patri do odboru elektrotech-
niky a riesi zapojenie &islicového regulé-
tora s premenlivou 3trukturou pre &isli-
covo optimdlne riadenie sustav 2. réadu a
kzézioptimﬁlne riadenie sustav vysiich
I.' dOVo o
. Jeho podstata je v tom, Ze rozhodova-
ci blok je pripojeny na lineérny riadiaci 2 3
blok, cez overovaci blok na upravovaci S N |

blok, pridom druhy vystup rozhodovacieho
bloku je pripojeny cez nelineérn% ria-

diaci blok na vatup overovacieho bloku,

ktordho druhy vystup je spojeny s vis-

tupom upravovacieho bloku.

Vyndlez Je zndzorneny na priloZenom vik-
rese na obx. l.
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Vyndlez sa tyka &islicového regulatora s premenlivou
Struktirou pre &islicové &asovo optimédlne riadenie sustav 2.
radu a kvézioptimélne riadenie sustav vyssich radov s obme-
dzenou hodnotou akénej velidiny.

Doteraz zndme &fslicové regulatory typu P, PI - PS, PD,
PID - PSD, maji sice prednost v jednoduchosti realizécie, no
doteraz nie s zname pre prax vhodné metédy nastavenia ich
parametrov, zaisﬂﬁjﬁce pozadovanui kvalitu regula&nych proce-
sov 1 v pripade obmedzenia hodnoty akénej veliliny. Tento ne-
dostatok moZno vo vSeobecnosti odstrénit pouzitim regulato-
rov s premenlivou 3truktirou. Doteraz zname regulétory toho-
to typu obsahuji nelinearny riadiaci blok navrhnuiy podla
principu maxima, ktory zabezpeluje, Ze pri viadsich odchyl-
kach od poZadovaného stavu nadobuida ak&énd velidina len medz~-
né hodnoty. Uvedeny spdsob riadenia ma sice opodstatnenie v
pripadoch riadenia sustav so silne premenlivymi parametrami,
no v opa¥nom pripade neumoZnuje daldiu optimalizdciu preého-
dovych dejov,.

Uvedeny nedostatok odstraﬁuje regulitor 8 premenlivou
Strukturou pre &islicové &asovo optimélne riadenie sustav 2,
rddu a kvazioptimdlne riadenie sﬁstav‘vyééich radov s obme-
dzenou hodnotou akénej veliliny a potla¥enim vplyvu fazového
posuvu vzorkovaia na kvalitu regulainych procesov podPa vyna-
lezu, ktorého podstata je v tom, Ze prvy vystup rozhodovacie-
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he bloku je pripojeny na vstup linedrneho riadiacehe bloku,
ktoréhe vystup je pripojeny na vystup nelinedrnehe riadie-~
ceho bleku a na vstup overevaciehe bloku, kiorého prvy vys-
tup je pripojeny na vstup upravovacieho bloku & ktoerého drm-
hy vystup je spejeny s vystupom upravovaciehe bloku. Dalej je
druhy vystup rozhodovaciehe bleku spojeny so vstupom neline-
sarnehs 1riadisceho bloku,

Fri syntéze reguldtora sa vychdédza z principu, Ze pri
vadsich odchylkach od neZadovaného stavu nelinedrny riadisei
blok najskér zaisti dosiahnutie optimdlnej prepinacej kriv-
ky, po ktorej sa zastupujici bed pohybuje aZ do okolia poZa=—
dovaného stavu, kde je cinnost regulatora obdobna Cinnost
~8islicovéhe PD-regulatora realizevaného linedrnym riadiacim
blokom. Prednostou pouzitia takéhote typu reguldtora je hlav-
ne zmenSenie zavislosti kvality regulaénych procesev na fa-
ze okamihov vzorkoveania, prejavujice sa menSim podtom zmien
hodnoty eskénej velidiny, energeticky menej ndrolnejdimi pre-
chodovymi dejmi a pokojnejsim dobehem do poZadovaného stavu;

Na priloZenom vykrese na obr, 1 je zndzornenié celkovd
schéma zapojenia éislicového regulatora s premenlivou Struke
turou., Na obr. 2 je niekolke priebehov akdnej veliliny, zis-
kanych pre rdézne hodnoty fazovéhe posuvu okamihov vzorkovania
voéi okamihu vzniku poruchy.

V schéme zapojenia na obr. 1 je prvy vystup rozhodovacie=-
he bloku 1 pripojeny na vstup linedrneho riadiaceho ‘bloku 2,
ktorého vystup je pripojeny na vystup nelinedrnehe riadiaceho
bloku 3 & na vstup overovaciehe bloku 4, ktorého prvy vystup
je pripejeny na vstup upravovacieho bloku 5 & ktoréhe druhy
vystup je spojeny s vystupem upravevaciehe bloku 5. 5alej druhy
vystup rozhodovaciehe bleku )l je pripejeny na vstup nelinedr-
nehe. riadiasehe bleku 3.

Linedrny algoritmus riasdenia je realizovany pedla rovnice

= (e® &
y KR (e? + aRse)

linedrnym riadiacim blokem 2. V nasledovnem overovacom bleku 4
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sa zistuje , &i vypoditand hodnota akinej velidiny vyhovuje
zadanym ebmedzenim

Y (-1) £ y £ ()

a v prip de , %e vypeditand hednota akénej veliliny dané ob-
medzenia prekraduje, upravi sa jej hednota upravevacim blekom
5 na velkost daného obmedzenia priradenim pedla rovnice

y = Y(sign y) .

Rovnake sa everuje a pripadne 1 upravuje velkos?t akinej velili-
ny vypeditand v nelinedrnem riadiacem bleku, ktoréhe tulchou je
dopravit zastupujici bod na optimdlnu prepinaciu krivkus

V pripade ryizoastatickej sistavy II. radu meZne opisat
8innest tehete bloku napr. rovaicou

e Y 1 2e + Te’|

kae

Q = - siga (e)
Ks je zosilnenie sustavy a T jJe periéda vzorkovanie,

Realizéciu zmeny Struktiry v bloku 1 mezne viedy zaistit teste-
vanim nerovnosti

~g?, gsign e > e

Pri znémych parametroch riadenéhe systému moZne perametre
linedrnehe a nelineérneho slgoritmu riadenia i hranice ich &in~
nosti urdit analyticky i u dalsich sistav. U sistav s komplike-
vanejs8im opisom trajekt;rii a prepinacich kriviek, pripadne pri
premenlivych parametrech sustavy sa vyhodnejsim javi pouZitie
adaptivnych regulatorov,

Uvedeny regulater s premenlivou Struktirou moZne vyuZit pre
riadenie &irokej triedy linedrnych 1 nelinedraych sistav 2. 1
vy&sich rddov za dosahovania vysokej kvality reguladnych proce-
sov. Na jeho realizdciu moZae vyuZit univerzdlny riadisci pedi-
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tad, mikropoditad, alebe ho navrhmit ake jednoidelovy obvod.
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81slicovy regulator s premenlivou &truktirou pre &isli-
cové Casovo optimélne riadenie sustav 2, réadu a kvaziopti-
malne riadenie sustav vyssich réadov s obmedzenou hodnotou
akénej velidiny a potla&enim vplyvu fazového posuvu vzorko=
vada na kvalitu reguladnych procesov, vyznaleny tym, Ze prvy
vystup rozhodovacieho bloku /1/ je pripojeny na vstup line=-
drneho riadiaceho bloku /2/, ktorého vystup je pripojeny na
vystup nelinearneho riadiaceho bloku /3/ a na vstup overova-
cieho bloku /4/, ktorého prvy vystup je pripojeny na vstup
upravovacieho bloku /5/ a ktorého druhy vystup je spojeny s
vystupom upravovacieho bloku /5/, pridom druhy vystup rozho-
dovacieho bloku /1/ je pripojeny na vstup nelinedrneho ria-
diaceho bloku /3/.
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