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Určenie koeficientov DB regulátora s ohraničením riadiaceho zásahu 
V úlohe 3. bol navrhnutý DB regulátor bez ohraničenia na riadiaci zásah( ) ( )0 0 6.1614u q= =  

Ak prvú hodnotu riadiaceho zásahu ohraničíme ( )0 5.5u ≤  potom je potrebné vypočítať nové hodnoty 

koeficientov regulátora. 

Výpočet koeficientov sa realizuje z ( )pG z  procesu s rešpektovaním ohraničenia ( )0u : 

DPF procesu: 
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Výpočet koeficientov DB - regulátora s ohraničením 
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Čitateľ DB regulátora s ohraničením ( )Q z : ( ) 1 2 3
0 1 2 3Q z q q z q z q z− − −= + + +  
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Menovateľ DB regulátora ( )P z→ : ( ) 1 2 3
1 2 31 1P z p z p z p z− − −− = − − −  

 
Polynómy DB regulátora s ohraničením: 
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Prenosová funkcia DB regulátora s ohraničením: 
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Rekurentná forma riadiaceho zásahu z (27): 

( ) ( ) ( ) ( )1 .U z P z E z Q z− =    
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( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )0,59 1 0,307 2 0,036 3 5,5 3,79 1 0,208 2 0,0809 3u k u k u k u k e k e k e k e k= − + − + − + − − + − + −  

 diferenčná rovnica DB regulátora 
Prenosová funkcia URO: 
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Ustálená hodnota regulovanej veličiny: 
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z-obraz regulovanej veličiny: 
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Regulačná odchýlka: 

( ) ( ) ( ) ( ) ( )0 1 2 3 1 2 3

1 2 3

1 1 1 1 ... 0 0,59 0,963 1

1 0,4099 0,0364 0

E z W z Y z z z z z z z z z

z z z

− − − − − −

− − −

= − = + + + + + − + + + =

= + + +
 

 
Ustálená hodnota regulačnej odchýlky: 
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Riadiaci zásah: 
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