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Simulacni ovéreni metody navrhu udalostmi rizeného PID
regulatoru

Ondiej Jezek!

1 Uvod

Tento abstrakt popisuje simula¢ni ovéfeni ndvrhu udalostmi fizeného automaticky na-
stavovaného PID reguldtoru. Vyzkum udélostniho fizeni vychdzi ze soucasnych pozadavki
na Setfeni prostiedkli v komunikaci predevsim u bezdratovych fidicich systémd, je logicky
pozadavek, na situaci, kdyZ se hodnota v systému pfili§ neméni, neni tfeba vzorkovat. Udalostni
fizeni se v souCasnosti vyviji v alternativu ke klasickému pfistupu, jeden z prvnich ¢lankd, ktery
v souCasnosti zvysil zdjem o vyzkum v této oblasti je Arzen (1999). Tato prace vychazi z ¢lanku
Heemels a Donkers (2013), kde je prezentovano uddlostni fizeni na zakladé modelu systému v
senzoru.

2 Navrzeny ridici systém

Network

Obrazek 1: Struktura navrzeného fidictho systému

Na obrazku 1 je struktura navrZeného fidiciho systému. Zpétnovazebni smycka je uzaviena
pies komunikadni sit (Network). Systém se zklada, z fidiciho systému (Controller system), sen-
zorového systému (Sensor system) a fizeného procesu P.

Ridici system se zkldda4 a z reguldtoru C, modelu procesu M. Regulitor pocitd n krokd
budouciho fizeni u, toto fizeni posila do vyrovndvaci paméti v procesu P a rekonstruktoru O.
Senzorovy systém obsahuje kopii modelu M a ET'M porovnava stav I se stavem Z, v pfipadé,
7Ze se tyto stavy lisi, je vytvorena udalost a je opraven model M béZici v fidicim systému.

Prakticky lze fici, Ze zpétnd vazba se uzavira, pouze pokud je zaznamandm vyznamny
rozdil mezi modelem v fidicim systému a vystupem rekonstruktoru stavu.

ET M predstavuje relativni chybu stavu stavu rekonstruktoru zj, proti stavu modelu z,
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3 Priklad

Predpokladejme process P F s(S) = ( 200

255+1)(505+1)(1005+1)(2005+1) *
Procesu miizeme prifadit model M : Fm(s) =1 200

92.755+1)2(189.545+1) °
ngSs
s+ng ’
kde k, = 0.0053, k; =0.3116, kg = 1.8464e — 05,nq =1.
Jednotlivé prvky systému byly diskretizovdny s periodou 7 = 1s a byl navrZen re-
konstruktor, jednou s modelem skokové poruchy a podruhé bez modelu. Tyto systémy byly

simulovany a nasledné porovndny s periodickym syst¢émem. Vysledky simulace jsou v obr. 2

K fizeni pouZijeme reguldtor Fpyp = kp + 1@% + kq
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Obrazek 2: Pribéhy a udalosti u simulace systému, zelené periodicky systém, tmavé modie
systém bez rekonstrukce poruchy, ervené s rekonstrukci, fialové pozadovana hodnota, svétle
modfe porucha

4 Zavér

Z vysledkd je vidét, Ze systém umoziuje snizeni poctu udalosti proti periodickému feseni
za cenu zvySeni vypocetni narocnosti v senzoru. Diikaz stability zaloZzeny na Lyapunové funkci
je uveden v Jezek (2014).
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