Ur&enie koeficientov DB regulatora s ohrarienim riadiaceho zasahu
V tlohe 3. bol navrhnuty DB regulator bez ohteniia na riadiaci zasai{0) = q(0) = 6.161<

AK prvu hodnotuiadiaceho zadsahu ohrahne U(O) < 5.9 potom je potrebné vygéat nové hodnoty

koeficientov regulatora.
Vypocet koeficientov sa realizujeG, (z) procesu s reSpektovanim ohxamiiau (0):
DPF procesu:

8 =1 b, =0

a =-0,810t b =0,1077

a,=0,1353 b,=0,055

Vypocet koeficientov DB - regulatorsiohrantenim

o, =u(0)=5,5

2
o =(a,-1)q,+1/> b =-3,796
i=1

_0,107% ™+ 0,055 2
Gp(z)_ _ -1 2
1-0,810% "+ 0,1358

2 (25)
) =(32_a1)qo+a1/2h =0,208
i=1
2
0 =(a,-a,)g,+a,/ > b =0,0894
i=1
Citatel DB regulatora s ohratenimQ(z): Q(z) =g, + 2" + 0,2 > +q,z"°
p, =q,b, =0,591
2
p, =0y (b,~b))+b,/ > b =0,373 (26)
i=1
2
p; =q,(b,~b,)+b,/ > 1 =0,063
i=1
Menovatd DB regulatora- P(z): 1-P(z) =1- pz* - p,z 2 - p,Z°
Polynédmy DB regulatora s ohrgenim:
Q(z)=5,5-3,79&™" + 0,208%+ 0,089°
P(z)=0,590%™" + 0,373+ 0,0363°
Prenosova funkcia DB regulatora s ohéaniim:
Q(z 55-3,79& "+ 0,208°+ 0,089° U (z
6u(2)=- 202 - U@ @7)

“1-P(z) 1-0,5902*+ 0,378%+ 0,0363 E(2)
Rekurentna forma riadiaceho zasal(27):

U (2)[1-P(2)]=E(2)Q(2)
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u(k)=0,5u(k-19+ 0,30u(k- 2+ 0,036k- )3 5ebk)- 3&k- )4 0,208- )+2 0,009 )
diferertna rovnica DB regulatora
Prenosova funkcia URO:

Gy (2)=P(2)=0,592"+ 0,374+ 0,036°=

Ustalena hodnota regulovanej vety:
y()=lim(1-27) Gy () W(2) = MGy, (2) =1
z-obraz regulovanej veliny:
Y(z)=0z°+0,590% "+ 0,987+ 2°+ .

Regul&na odchylka:
E(z)=W(z)—Y(z)=(lz°+1z‘1+lz‘2+ 73+ ...+)—( @+ 0,59 '+ 0,968+ 1[3):
=1+0,4099 "'+ 0,0364°+ D°

Ustalena hodnota regulaej odchylky:

e(0) =1im (1-2")Gep, (2) W(2) =lim Gy, (2) =lim (1~ P(2)) =0

Riadiaci zasah:

U(z)=Q(z)W(2)=(55-3,7963"+ 0,208°+ 0,089#) (/-z")= 55 L7203 ZI z°
Ustalena hodnota(e):

u(w)=|i[r}(l—z‘1)u (z)=2

| o =
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