Uzavrety regulacny obvod

Juraj Oravec
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fyzické dynamické zariadenie, ktoré na
zaklade regulacnej odchylky vypocita
velkost’ akcheho zasahu tak, aby vysledna
regulacha odchylka bola ¢o najmensia




Zakon riadenia

1 U
Gr Gg
_J

Y

)
)




Zakon riadenia

o) )




Zakon riadenia




Zakon riadenia

u(t)=Ggelt)



Zakon riadenia

* Proporcionalny regulator:

u(t): GR,Pe(t)



Zakon riadenia

* Proporcionalny regulator:
u(t): GR,Pe(t)
* Prenos: G,, =2,

« Zakon riadenia:

u(t)=Z.e(t)



Zakon riadenia

* Proporcionalno-integracny regulator:

u(t): GR,PIe(t)



Zakon riadenia

* Proporcionalno-integracny regulator:

u(t): GR,PIe(t)

ANE _ZI_R
* Prenos: GR’p| — S |
« Zakon riadenia: t
u(t) = Z,eft)+ 2 [elcr
|

0



Zakon riadenia

* Proporcionalno-integracny regulator:

u(t): GR,PIe(t)
ZR
TI
S

£ .S

* Prenos: GR’p| —

« Zakon riadenia:

u(t) — UP(t)"' U, (t)



Zakon riadenia

* Proporcionalno-integracny regulator:
u(t): GR,PIe(t)

ZR

TI

£ .S

* Prenos: GR’p| —

« Zakon riadenia:



Zakon riadenia

* Proporcionalno-integracny regulator:
u(t): GR,PIe(t)

ZR

TI

S

du, Z
dt(t) } Te(t)

£ .S

* Prenos: GR’p| —

« Zakon riadenia:




Zakon riadenia

qy(t)

qVS /\




Zakon riadenia

qy(t)

0.8 ’///N\\\//\Jﬁ




Zakon riadenia

qy(t)

qVS /\/\/\—




Zakon riadenia

* Proporcionalno-integracno derivacny regulator:

u(t): GR,PIDe(t)



Zakon riadenia

* Proporcionalno-integracno derivacny regulator:

u(t): GR,PIDe(t)

» Prenos: 7.5 VAR 7T,
GR,PID = I S
« Zakon riadenia: t ! ( )
/ elt
u(t)=Z.e(t)- TlR je(r)dr+ZRTD "

0



Zakon riadenia

* Proporcionalno-derivacny regulator:
u(t): GR,PDe(t)

Z.5+Z.T,s°
S

* Prenos: GR,PD =

« Zakon riadenia:

u(t)=Z.et)+ .7, 90

dt




Zakon riadenia

* Proporcionalno-derivacny regulator:

u(t): GR,PDe(t)
* Prenos: GR,PD =L, +2Z.1,S

« Zakon riadenia:

u(t)=Z.et)+ .7, 90

dt




Zakon riadenia

* Proporcionalno-derivacny regulator:

u(t): GR,PDe(t)
* Prenos: GR,PD =L, +2Z.1,S

« Zakon riadenia:

u(t) — UP(t)"' UD(t)



Zakon riadenia
* Proporcionalno-derivacny regulator:
u(t) = GR,PDe(t)

e Prenos: GR,PD = ZR + ZRTDS

e Zakon riadenia:
del(t)
dt

UD(t): LeTh



h(t) 1

qy(t)

dy°> '///\\\\

Zakon riadenia




h(t) 1

qy(t)

dy°> -///N\\\

Zakon riadenia

El--g—------
0
! dt
\/ t



