Regulator PID - strojenie

Metody klasycznej |

iowej teorii sterowania ‘

»linie pierwiastkowe Evansa

»>projektowanie czestotliwosciowe

»>reguly Zieglera-Nicholsa
»metody préb i btedow

Metoda linii pier

ych dla P P s

krytyczne

Stroimy tak aby uzyskac jak najwiecej wielokrotnych biegunéw rzeczywistych — czyli stroimy
dla punktéw rozwidlen i spotkan linii pierwiastkowych
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metoda préb i btedéw PID(s) =k, +%+kus, G,(9)=
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a) silnik powinien sig swobodnie obraca gdy zakrecimy go reka
b) nie powinno byé dryfu —w przeciwnym wypadku nalezy ustawic tzw. offset

tak aby silnik nie krecit sig samoistnie

o) gdy wystepuje wertykalne obciazenie nalezy je zabezpieczy¢ - hamulec

pradowego

(Galil, Kollmorgen)

Zone-based tuning (eliis)
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Podstawowe regulatory potozenia
dla silnikéw sterowanych pragdowo/momentowo
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Regulator P — uktad na granicy stabilnosci
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Regulator PD - moze by¢ stosowany
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DANE: czas regulacji t,, przebiegi aperiodyczne krytyczne

Dla PD wystepuje przeregulowanie okoto 15% => wymagany filtr wstepny
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Regulator P - brak wptywu na t, =12T

Galil MSA-12-80
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Regulator PID — moze by¢ stosowany
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Regulator PD — moze by¢ stosowany
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Regulator Pl - strojenie poprzez eliminacje statej czasowej — uktad na granicy stabilnosci
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Regulator PI — bez eliminacji statej czasowej
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Zaktadamy, iz zero z jest dane zaleznoscia gdzie v jest liczba rzeczywista dodatnia
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Dopuszczalny zakres 0<v <1

1
Gdy 9v*-100+1>0= 06[0.5) dwa punkty spotkania linii ‘

Strojenie dla Sy =(7173u+m}% = f(U).%

@
Czas regulacji
6

=0 28T 2T e (o) =—1-30+907 —100+1
Is: ‘—l—3u+\/9u2—100+1‘ [f©)

Na podstawie zaktadanego czasu regulacji t, nalezy wyznaczy¢ ‘f(u)‘ _24r

a nastepnie
rys tr
znomogramu  |f(v)  wartoé¢ v
Matlab
o i
ni=0.001:0.001:1/9;
01 I f=abs(-1-3*ni+sqrt(9*ni."2-10*ni+1));
= o pepolfiini3)
| = apox [ P
v
o
plot(f,ni,f,ni_aprox);grid
vor legend(orig aprox)
. Aproksymacja
3 z
‘v=<0.0192-‘f(u)‘ -0.0021[f ) +0.1208~‘f(v)‘+0.0003‘

o 02 o4 06 o8 1 12 14
[f)

2014-04-14

d 143y v 1 1
oGm0 2T T s =0 A:T—z(guz7100+1):>«/Z='\/9u2710u+ T

Punkty rozwidleri i spotkari : S, = (—1—301«/91)2 —10[/+1)-% reczywiste 9% —100+1>0

L 4

1 1+3v 11
Gdy 9’ -100+1=0=0="5,,=— =-Z.= 5 -
y sv v V=g Si23 T 3’7 potréiny punkt spotkania linii
Nastawy
=22

Brak wptywu na czas regulacji

Wystepuje przeregulowanie okoto 20% => wymagany filtr wstepny
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Jaki najkrétszy czas regulacji mozna osiggnac ?

L /
@) =27 — 1\ == [10)] S

1

Ife)

t> 24T St > 1847 G0z Gor 006 008 01
1O e 1

[f@)

w2 v

=1.3032

Teoretyczne oszacowania daja dla potréjnego punktu spotkania linii t,=24T
za$ dla dwéch punktéw spotkar linii t,>18.4T

Dobér regulatora potozenia dla serwomechanizméw ze wzgledu na
stabilnosc¢ i mozliwos¢ uzyskania przebiegow aperiodycznych
krytycznych

Serwomechanizmy

Sterowanie pragdowe
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Regulator PID — moze by¢ stosowany
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Doktadnos¢ uktadow regulacji
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Btad ustalony dla wartosci zadanej ‘
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‘ Eliminacja zakt6ceri wejscia obiektu (np. tarcie) w stanie ustalonym ‘
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Dobor regulatora dla serwomechanizméw ze wzgledu na
doktadnos¢ odtwarzania wartosci zadanej i kompensacje zaktécen

Serwomechanizmy

skokowych wejscia obiektu
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Wymuszenia,
Zakldcenia - skokowe

Sterowanie napigciowe

Sterowanie pradowe

Warto$é zadana Liczba calkowa W ZaKl6cenie Liczba calkowai w
TORZE GEOWNYM wejscia REGULATORZE
obiektu
skokowa 1 Skokowe 1
liniowa 2 liniowe 2
paraboliczna 3 paraboliczne 3
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