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Vyndlez sa tyka 3islicového regulétora s apreximevanim

prepinacej krivky parabolou s dvomi adaptovanymi parametrami
pre Saseve optimdlne riadenie #irokej triedy linedrnych i ne-
linedrnych sistav 2. i vys#ich réddev.

Deteraz znéme adasptivne Sislicové reguldtory s apreximeva-
nim prepinacej krivky parabolou zabezpedujd adaptivie urdovanie
len jedného parametra, So nestadi pre doesiahnutie kvalitnych
‘prechedovych dejov v pripade silne nesymetrickych a navzdjem ne-
sivisiscich akceleradnfch a deceleradnych dynamickych vlastnes-
ti systému. |

Uvedené nedostatky si odstrénené‘ﬁislicovjm reguldtorom s
aproximevanim prepinacej krivky paraboleu s dvomi adaptevanymi
paremetrami pre adaptivne Sasovo optimdlne riadenie #irokej trie-
dy lineérnych a nelinedraych sistav 2. a vydiich réddev podla vy-
nélezu, ktorého podstata spediva v tom, Ze prvy vystup prvého
rezhodovacieho bloku je pripojeny na vstup druhéhe rozhodovacie-
ho bloku, ktorého prvy vystup Je spojeny s druhym vystupem prvé-
he rozhodovacieho dloku a s prvym vystupem tretiehe rozhedova-
ciehe ®loku a pripojenywna vstup piateho rozhedovacieho bloku,
ktoréhe prvy vystup je spojeny 8 prvym vystupom giesteho rozhe~
devaciekho bloku a s vystupom bloku pre urcenie zosilnenia stige
tavy & pripojeny na vstup reguldtora s premenliveu #truktirou, .
pridom druhy vystup druhéhoe rozhodovaciehe wloku je pripojeny
na vstup tretiehe rozhodovacieho bloku, ktoréhe druhy vystup je
pripojeny¥ na vstup bloku nastavenia minimélnej hodnoty decele-
radnej konstanty, ktorého vystup je spojeny s vystupem bloku pre
urdenie medznej hodnoty zrychlenia a pripojeny na vstup »loku
pre urdenie zosilnenia sistavy, priZom druhy vystup piateho roz—
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hodovacieho dloku je pripojeny na vstup S8iesteho rozhodova=-
cieho bloku, ktorého druhy vystup je pripojeny na vstup bloku
pre urdenie medznej hodnoty zrychlenia.

PouZitie dvoch adaptovanych parametrov v porovnani & re-
guldtorom s Jednym adaptovanym parametrom prindsa zlepsenie
kvality prechodovych dejov i stabilnejéie ustdlené stavy. Si-
dasne sa roz#iruje oblast pouzitelnosti regulatora, Adaptivny
regulétor nevyZaduje dynamicky model riadenéheo objektu a je
navrihnuty tak, aby wol vplyv Sumov bez potreby dodatodnej fil-
trédcie Co najmeni§.

-

Na priloieﬁi& vjkres’g%i ne obr. 1 znézornend schéma za-
pojenia adaptivneho &islicového reguldtora s aproximovanim
prepinacej krivky paradolou s dvomi adaptovanymi parametrami,
Nna odr.2 je znézernend upravend schéma zapojenia reguldtera
pedla vyndlezu.,

Adaptivny &islicovy regulétor podla vyndlezu v zapojeni
podla eobr.l pozostdva z prvéhe rozhodevacieho bloku 1 spoje-
ného cez druhy rozhedovaci blek 2 a treti rozhedovaci blok 3
s blokom 4 nastavenia minimdlnej hodnoty deceleradne] konStan-
ty a cez wlok 8 pre urdenie zosilnenia sistavy s reguldtorem 9
8 premenliveu Struktireu. Dalej pozostdva z piateho rozhodeva-
cieho bloku 5 spojeného so #iestym rozhodovacim wlokom & spo-
jenym s wlokem 7, pre urdenie medznych hednét zrychlenia, kto-
ry je pripojeny na blok 8 pre urcenie zosilnenia sistavy. V sdé-
me zapejenia na obr.2 je vystup tretieho rozhodovacieho ®loku
3 pripojeny k vystupu piateho rozhodevaciehe Wloku 3, zatial
o na obr.l je spojeny s vystupom prvého rozhodovacieho bloku 1.

Vyndlez rie#i problematiku adaptivnehe éislicovéhe Casove
optimdlneho riadenis #irokej triedy linedrnych i nelinedrnych
sistav 2, i vyssich réddov 8 vo vieobecnosti nesymetricky owme-
dzenou hodnetou akinej veliliny

¥(-1) < y <£ Y1)
Vychddza z kencepcie &islicového reguldtora s premenliveu
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gtruktirou navrhnutéhe pre riadenie astatickej sistavy 2. ri-
du opisanej diferencidlneu revnicou

x*! = Ky + £

kde £ predstavuje poruchovi velidinu,

V schémach zapejenia na obr.l i 2 je Zislicovy reguldter
8 premenlivou 8truktirou reprezentovany reguldtorom S 3 premen-
livou Struktiérou. Jeho parametre sa v zdvislosti od situdoie
nastavuji urdovacim Wlokem™ nastavenia minimélnej hodnety dece~
leradnej kondtanty, respektive wlokom ] pre urdenie medznych
hodndt zrychlenia a urdovacim blokom 8 pre urdenie zosilnenia
sistavy. Dva adaptované parametre, ktoré odpovedaji medznym hod-
notam druhej derivdcie vystupne]j veliéiny pri pdsobeni jednotli-
vych medznych hodndt ak&nej velidiny, se nastavujd v sloku 1
pre urdenie medznych hodndt zrychlenia, ak si splnené podmienky
pre eproximdciu prepinacich kriviek parabolami vyhednocované v

Siestom rozhodovacom bloku 6, napriklad ak je splnend podmienka
y

gign (Ae’. K(ql)) = -]

'V piatom rezhodovacem bloku 5 sa urduje, i v prede#lom kro-
 ku, respektive pri riadeni podla vystupnej velidiny v predo#lych
krokoch, pdsobila na sistavu medznd hodnota akinej veliZiny.

Rozhodovacie Wloky 1, 2, 3 a blok 4 nastavenia minimédlnej
hodnoty deceleralnej konstanty zabezpeduji nastavenie minimgl-
nej hednoty deceleracnej konsStanty po prechode zastupujiceho
bodu de II., respektive de IV. kvadrantu fdzove] roviny regulad-
nej dochylky e,e’. Novd minimélna hodnota deceleradnej kon&tanty
K(ql) = Ko(ql) sa nastavi v pripade, ked nie je splnend nerov-
nost

9
e.e_:l?O

vyhodnocovand v prvem rozhedovacom bloku l, a ak si siCasne spl-



nené nerovnosti

el > o3e1%(K(2)-K(1))

y # ¥(q;) 4 q; = ((3-sign(e))/2 224 999

vyhodnocované v druhom a treteom rozhodevacom bleoku 2 a 3. V a-
daptadnom precese su potom adaptované parametre nastavované v
Bloku ] pre urdenie medznych hodndt zrychlenia pedla vztahu

a hodnota zesilnenia siustavy je urdovand v wloku 8 pre urcCenie
zosilnenia sustavy podla vztahu

K(1)-K(2)
S Y(1)-Y(=~1)

Pouzity regulédtor s premenlivou sStruktirou vychadza z parsbolic-
kej prepinacej krivky a je navrhnuty pre sistavu uvedeni vyssie,

Nahrddzanie derivécii regulainej odchylky diferenciami ve-
die k potrebe predfienia prechodového deja pri adaptdcii o po-~
det krokev riadenia edpovedajicli stupnu pou?itej néhrady a zoh-
Tadnuje sa v piatom rozhodovacem ®loku 5. Pri nahrddzani deri-
védeiil diferenciami trewa vychddzat ze zapojenia na obr.l.

Reguldtor pedla vyndlezu moZne vyuZivat hlavne tam, kde sa
pri sistavnych zmendch parametrov riadeného objektu vyZaduje vy-
sokd kvalita riadenych procesov pri sidasne nesymetrickych dy-
namickych vlastnostiach objektu odpovedajicich jednotlivym medz-
nym hodnotém ak3nej velidiny, pripadne tam, kde sa kladie ddraz
na univerzdlnost reguldtora a jeho jednoduché nasadenie, Reali-
zovat ho moZne riadiacim poditalom, mikrepoditadom, alewe ako
jednoulelovy obvod.



Predme %t vynalezu

224 999

1 Adaptivay dislicovy reguldtor s aproximovanim prepinacej
krivky'paraboleu g dvomi adaptovanymi parametrami pre adaptivne
Sasovo eptimdlne riadenie Sirokej triedy linedrnych & nelinedr-
nych sistav 2, a vyssich rddev, vyznadeny tym, Ze prvy vystup
prvéhe rozhedovacieho bloku (1) .je pripojeny na vstup druhéhe
rezhodovacieho dloku (2), ktorého prvy vystup je spojeny s dru-
hym vystupom prvého rozhodovacieho bloku {1) a 8 prvym vystupom
tretieho rozhodovacieho ®loku (3) a pripojenym na vstup piateho
roghodovacieho bloku (5 ), ktorého prvy vystup Je spojeny s pr-
vym vystupom Biesteho rozhodovaclehe ¥loku (6) a 8 vystupom wlo-
ku (8) pre urdenie zosilnenia sistavy a pripojeny na vatup re-
gulédtora (9) s premenlivou strukturou, pricom druhy vystup dru-
hého rozhodovaciehe bloku (2) je pr;pojeny na vetup tretieho roz-
hodovacieho bloku (3), ktorého druhy vystup Je pripojyeny na vstup
sloku (4) nastavenia minimélnej hodnoty deceleradnej kon&tanty,
ktaréhe vystup je spojeny s vystupom bloku (7) pre urienie medz~
nyoh hodndt zrychlenia a pripojeny na vatup bloku (8) pre urde~
nie zosilnenia sistavy, pridom druhy vystup piateho rozhodovacie-
no bloku (5) je pripojeny na vstup Siesteho rozhodovacieho blo-
xu (6), ktoréhno druhy vystup Je pripojeny na vstup bleku (7) pre
urdenie medznych hodndt zrychlenia.

2 Adaptivny &islicovy reguldtor podla bedu 1, vyznadeny tym,
%e prvy vystup tretieho rozhodovacieho ®loku (3) je spojeny s
vystupem piateho rozhodovacieho ®loku (5) a pripojeny na vstup
Siesteho rozhodovaciehe sloku (6).

2 wikresy
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obr.2
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