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Dynast2 — Modelovani regula¢niho obvodu

Vytvoite model regula¢niho obvodu z blokli pro PID regulator a zpozdéni 1. fadu a staticky systém
2. tadu s koeficienty dle zadanych rovnic. Odsimulujte pfechodové charakteristiky blokli a odectéte
z nich konstanty (Ko, k-1, k1, Tu, Tn, So). Propojte obvod do uzaviené regula¢ni smyc¢ky a odsimulujte
prubéh neoptimalniho regula¢niho pochodu. Parametry regulatoru optimalizujte Z-N metodou
(zjistéte kokriT, TkriT, Vypoctéte ko, K1 a K1). Odsimulujte optimalni regula¢ni pochod. Porovnejte
kvalitu pted a po optimalizaci integralnim kritériem kvality.

Na laboratorni cviceni si pfineste vSechny dostupné zdroje informaci. Piedevsim:
- ndvod k programu simulatoru (mandyn1.pdf),

- pokyny k tloze 208 (Zaklady modelovani procest v programu Dynastu),

- pokyny k tloze 307 (Dynastl — Modelovani regulatort a systémi),

- skripta Automatizace pro 3. a 4. ro¢nik.

Modely a sejmuté charakteristiky (printscreeny) a viibec vSechny soubory pojmenovavejte zkracen¢
svym pfijmenim s pfidavkem pro rozliSeni modelti aukladejte do adresafe ,,Dynast/Data®,
,2Dokumenty*“ nebo ,,Plocha®. Data uloZend pod nazvy bez rozpoznani autora a uloZena jinde nez
Vv ur¢enych adresatich, nebudou hodnocena a budou bez nahrady smazana. Modely i charakteristiky
si ulozte na pamét’ Flash.

Ve zpravé uved’te:

- upravené rovnice regulatord a systému,

- schéma modeld,

- ziskané prib¢hy s vyznacenymi a ¢iselné uréenymi konstantami

- neoptimalizovany regula¢ni pochod,

- ziskané optimalni koeficienty reguléatord,

- optimalizovany regula¢ni pochod,

- Nyquistovo kritérium s vyhodnocenim bezpecnosti,

- integralni kritérium pro posouzeni kvality,

- zaveér: Vyhodnotte kvalitu regulace z hlediska pribéhu a rychlosti ustdleni regula¢niho pochodu,
vyhodnot'te amplitudovou a fazovou bezpecnost a posud’te kvalitu integralnim kritériem.

Pokyny:
- upravte rovnici PID regulatoru pro odvozeni schéma modelu,
a; W tag-u=kgre+k_,fe-dt+k e
- namodelujte zakladni regulatory a kazdy samostatné vyzkousejte,
- zaznamenejte prechodovou charakteristiku regulatoru PID i zékladnich P, I, a D (frekven¢ni NE!),
- pouzijte blok PID a blok TRF1lcoef a nastavte koeficienty tak, aby vysledna ptechodova
charakteristika PID byla shodné s ptedeslym bodem,

- upravte rovnici pro odvozeni schéma modelu regulovaného systému: s, - X"+, - X' +S; - X =U

- pro regulovany systém zaznamenejte charakteristiky (pfechodovou, FCHVKR a FCHVLYS),
- pouzijte blok TRF2coef a nastavte jeho koeficienty tak, aby vysledna pfechodova charakteristika
byla shodna s ptedeslym bodem,

- zapojte bloky PID regulatoru, TRF1coef a TRF2coef systém do regula¢niho obvodu (pozor na
polaritu regulac¢ni odchylky na vstupu regulatoru: e = w — X),
- zaznamenejte regulacni pochod a posud’te vysledek,

- optimalizujte nastaveni konstant regulatoru postupem podle Zieglera a Nicholse:
- pro tuto optimalizaci pouZzijte misto blokového PID regulatoru jen model zékladniho P regulatoru
se zpozdénim,
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- Z-N metoda:
a) | a D slozky se odstrani / zablokuji (k-1 = 0, ky = 0),
b) pro P regulator pouzijte zdkladni model se zpozdénim,
¢) nastavte malé zesileni P regulatoru, zaznamenejte regulacni pochod a vyhodnotte ho,
d) neni-li pochod kmitavy, zvétsujte zesileni az do vzniku trvalych kmitd (po malych krocich),
e) je-li pochod trvale kmitavy (nebo kmity dlouho a pomalu doznivaji), odectéte kritické zesileni
KkriT a periodu kmit TkriT V SeC,
) dosazenim do vzorct vypoctéte optimalni hodnoty koeficientl regulatoru:
1. proporcionalni zesileni ko = 0,59 - KkriT,
2. integra¢ni konstantu k.1 =1/ (0,5 - TkriT),
3. derivaéni konstantu k1 = 0,12 - TkriT,
- vypocitané koeficienty nastavte na blokovém PID regulatoru s blokem zpozdéni,

- zaznamenejte regulacni pochod (pozn.: nastavte vhodny cas pro ustaleni regulacniho pochodu,
nékdy je potieba velmi dlouhy — az tisice sec).

- rozpojte zpétnou vazbu (oteviend regula¢ni smycka = tj. nechat pouze regulator a systém v sérii)
a zaznamenejte FCHVKR,

- vyhodnot'te pomoci Nyquistova kritéria stabilitu regula¢niho obvodu,

- urcete amplitudovou a fazovou bezpecnost,

- porovnejte kvalitu regulace pied a po optimalizaci pomoci integralniho kritéria (s absolutni
hodnotou).

Automatizace 4. ro¢nik



