Spatnovazbové riadenie procesov, stabilita uzavretych regulaécnych obvodov

Priklad ¢.1
URO sa sklada z PID reguldtora so zosilnenim 5, integra¢nou ¢asovou konstantou 2 a derivacnou
¢asovou konstantou 0,5 a z riadeného systému opisaného prenosom
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1. Zistite, ¢i je URO stabilny.

Priklad ¢.2
URO sa sklada z PI regulatora a riadeného systému opisaného diferencidlnou rovnicou

y"(t) +4y'(t) + 5y(t) = 0,5u(t)  y(0) =y'(0) =0
1. Zistite oblast hodnot zosilnenia regultora, pre ktoré je URO stabilny, ked viete, ze Ty = 0, 2.

2. Uréite kritickd hodnotu zosilnenia reguldtora Zr irit.

Priklad ¢.3

URO sa skladd z P reguldtora a riadeného systému opisaného prenosom Ggs. V obvode sa
vyskytuje porucha s prenosom Gpgr, ktord sa v ¢ase t = 0 zmeni skokom z hodnoty 0 na hodnotu
3, pricom
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1. Zistite, ako sa zmeni TRO, ak sa zosilnenie regulatora zmeni z hodnoty 20 na hodnotu 30.

Priklad ¢.4

URO sa skladé z PD regulatora, akéného ¢lena G, riadeného procesu Gp a meracieho ¢lena
Gy Porucha sa v obvode nevyskytuje. Ziadand veli¢ina w(t) = 5. Viete, ze derivacnd casova,
konstanta regulatora je 1,5 a
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1. N4jdite zosilnenie reguldtora tak, aby konetnd regulacni odchylka bola mensSia nez 10%
hodnoty ziadanej veli¢iny.

Priklad ¢.5
URO sa skladd z PI reguldtora so zosilnenim 2 a riadeného systému opisaného prenosom
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1. Navrhnite integra¢nu ¢asovi konstantu reguldtora tak, aby URO bol stabilny a na hranici
aperiodicity.



