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Štruktúra číslicových regulátorov

· Štruktúra číslicového regulátoru typu PID
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a perioda vzorkovéni je 7, pak derivaci regulacni odchylky e(#) je mozno aproximovat
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Aproximujeme-li integral regulaéni odehylky mezi okamziky kT a (k- )T plochou
lichobéznika, pak pro piiristek akéni velidiny je mozno psit
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Diferenéni rovnice diskretizovaného PID reguldtoru je

Vu(k) = u(k) - u(k —1) = nge(k) + me(k —1) + nye(k —2). u(k) = u(k )+ Vu(k)| (3 -6)

Z rovnic (3 - 4.5 a 6) je ziejmé, Ze zndme-li parametry PID reguldtoru a periodu vzor-
kovini, pak koeficienty diskrétnihio prenosu reguldtoru nebo diferencni rovnice (3-6) prepoi-
time jednoduse podle (3 - 4). Je mozno ukazat, ze pro dostateéné malou periodu vzorko-
vini se chovini obvodu s diskrétnim regulitorem blii k chovini obvodu s PID regulito-
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· Obecná štruktúra číslicového regulátora

[image: image4.png]Obecné je mozno diskrétni regulator vyjadiit v pfiristkovém nebo v normalnim tvaru
v zavislosti na tom, zda reguldtor generuje piiriistky akéni veli¢iny Vit nebo akéni velicinu u
Z-pienosy jsou rovay:

a) v piiristkovém tvaru
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kde je operitor posuvu,
o u, Vi du .. jsou Z-obrazy regulacni odehylky a akéni veliciny. prirtstii akéni
veliciny
g ... jsou koeficienty polynomu v itateli a jmenovateli.

Cislicové reguldtory musi spliiovat podminku fyzikdlni realizovatelnosti, coz tech-
nicky znamend, Ze pro vypodet akéni veli¢iny u(kT) mohou byti vyuzita pouze minuld me-
feni y[(k - /T] az do okamziku kT a minulé hodnoty akéni velidiny u/(k - /)T] az do okamzi-
ku (k- 1)T. Matematické podminky fyzikalni realizace jsou uvedeny (2 1a, b, c. d)

Dile nés bude jisté zajimat, jaky je vztah mezi diskrétnim reguldtorem v piiristkovém
a v normélnim tvaru a jak se jejich struktura projevi pii névrhu reguldtoru

Pokud diskrétni reguldtor generuje priristky. tak tyto logicky vstupuji do diskrétniho modelu,
Ktery mé Z-pienos ve tvaru (2 — 5a. b)

N
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generuje-li akéni velicinu, bude tato pochopitelné vstupovat do modelu, s diskrétnim preno-
sem podle (2 - 4a. b)

Pfenos otevieného obvodu nemuze zaviset na tom, zda je diskrétni regulator v piirist-
kovém nebo v normalnim tvaru. Plati rovnost
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Z této rovnosti pak plyne
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