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Diskrétne riadenie

Diskrétny regulacny obvod

Diskrétny regulacny obvod vznikd pouzitim pocitaca vo funkcii regulatora.
Spojity regulator:
@ na baze operaénych zosilhovacov
@ vstup: spojito menené napétie (regulacna odchylka), ktora je
zosilnena, derivovana a integrovana
@ vystup: spojito menené napitie (akény zésah)
Diskrétny regulator:
@ implementovany v pocitadi
@ vstup: nemdze byt spojito menené napatie, musi byt prevedené
analégovo-digitédlnym prevodnikom na diskrétny signal, ktory dokaze
pocitaC spracovat

@ vystup: pocitac ziskava informéaciu o regulacnej odchylke iba v urcitych
okamihoch a iba v tychto okamihoch pocita hodnotu akénej veliciny

u(t)
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Diskrétne riadenie

Diskrétny regulacny obvod

Blokova schéma diskrétneho regulagného obvodu:

z(t) Regulovany y(0)
systém
u(t)

D-A

Po_g”:itaé -« | A-D
u(kT) Vo funkcii regulatora e(kT)

\

e®) " w(

T - periéda vzorkovania u(kT) - diskrétny akény zasah
D-A - diskrétno analégovy prevodnik e(kT) - diskrétna regulagna odchylka
A-D - analégovo diskrétny prevodnik
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Diskrétne riadenie

Diskrétny regulator

Pozadovana rovnaka funkcionalita ako pri spojitom PID regulatore, ktorého
vychodzia funkcia mé tvar:

t

u(t)y=r | e(t) + % / e(t)dt+ Tp dz(tt) (1)
0
S prenosom: y
Fr(s) = 58 = ro(1+ = + Tps) (2)

diskrétnu verziu regulatora dostaneme diskretizaciou integracie a derivacie
vo vztahu pre vystup regulatora u(t):

/e(t)dt =T (i) ded(tt) . e(k) —;(k -1). )

kde T je vzorkovacia periéda
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Diskrétne riadenie

Diskrétny regulator

Po dosadeni vztahov pre diskretizaciu integracie a derivacie do vztahu pre
vystup regulatora u(t) dostaneme:

k
(k) = {e(k)+ L3 eli) + L e(k) — ek 1))} (4)

i=1

tento typ algoritmu diskrétneho regulatora nazyvame polohovy

algoritmus. Nepouziva sa v praxi kvli komplikdciam pri vypocéte sumy
k

>~ e(i) akéného zasahu u(k)

i=1
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Diskrétne riadenie

Diskrétny regulator

Uvazujme urCenie prirastku akéného zasahu Au(k) namiesto akéného
zasahu u(k).

Au(k) = u(k) — u(k — 1) (5)
tento algoritmus sa nazyva prirastkovy algoritmus PSD regulatora.
Pomocou rovnice polohového algoritmu vyjadrime u(k — 1):

TS 0 To
uk—1)=ry e(k—1)+ﬁ2e(/)+?(e(k—1)—e(k—2)) (6)

i=1
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Diskrétne riadenie

Diskrétny regulator

Dosadenim u(k — 1) do vztahu pre Au(k) plati:

Au(k) = u(k) —u(k—1) =

=r {e(k) —e(k—1)+ %e(k) + LTD(e(k) —2e(k—1)+e(k — 2))}
(7)
Po Gprave dostaneme:
Au(k) = ro(1 + % + %) e(K) —ro(1 + 2%) e(k—1) + roTTL_) e(k —2)
~ ! —— S~——
o q a2
(8)
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Diskrétne riadenie

Diskrétny regulator

Prirastkovy tvar PSD regulatora méa teda tvar:

Au(k) = qoe(k) + gie(k — 1) + gue(k — 2), (9)
kde
Tp T Tp Tp
— LT - _ D —n-P
o ro(1~|-.,_+7_l_>, il r°(1+2T>’ G2 = ro— (10)

Prenos PSD regulatora vyjadrujeme v tvare:

_ 9 +qz—
1—2z-1

Fr(2)
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Diskrétne riadenie

Priklad

Uloha:
Preved'te spojity PID regulator so zadanym prenosom Fg(s):

1

pri vzorkovacej periéde T = 0.1s na diskrétny PSD regulator

Riesenie:

Z uvedeného prenosu regulatora Fg(s) vyplyva, ze rp = 0.4, T; =0.5s5 a
Tp = 0.1s a na zaklade vztahov pre parametre PDS regulatora qo, g1 a2 ¢
plati:

Tp T Tp
= 1+ ——=+ —1]=0. = — 1+2—=|=-1.2
Jo ro( + T + T,> 0.88, o1 r0< + T)
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Diskrétne riadenie

Priklad

Prenos PSD regulatora teda mézeme zapisat v tvare:

= Qo+ qlz’1 + qu’2 ~ 0.88-— 1.2z71 +0.4272
r(2) = 1—z1 - 1—z1
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