
61

Simulačnı́ ověřenı́ metody návrhu událostmi řı́zeného PID
regulátoru

Ondřej Ježek1

1 Úvod
Tento abstrakt popisuje simulačnı́ ověřenı́ návrhu událostmi řı́zeného automaticky na-

stavovaného PID regulátoru. Výzkum událostnı́ho řı́zenı́ vycházı́ ze současných požadavků
na šetřenı́ prostředků v komunikaci předevšı́m u bezdrátových řı́dicı́ch systémů, je logický
požadavek, na situaci, když se hodnota v systému přı́liš neměnı́, nenı́ třeba vzorkovat. Událostnı́
řı́zenı́ se v současnosti vyvı́jı́ v alternativu ke klasickému přı́stupu, jeden z prvnı́ch článků, který
v současnosti zvýšil zájem o výzkum v této oblasti je Arzen (1999). Tato práce vycházı́ z článku
Heemels a Donkers (2013), kde je prezentováno událostnı́ řı́zenı́ na základě modelu systému v
senzoru.

2 Navržený řı́dicı́ systém

Obrázek 1: Struktura navrženého řı́dicı́ho systému

Na obrázku 1 je struktura navrženého řı́dicı́ho systému. Zpětnovazebnı́ smyčka je uzavřena
přes komunikačnı́ sı́t’ (Network). Systém se zkládá, z řı́dicı́ho systému (Controller system), sen-
zorového systému (Sensor system) a řı́zeného procesu P .

Řı́dicı́ system se zkládaá a z regulátoru C, modelu procesuM. Regulátor počı́tá n kroků
budoucı́ho řı́zenı́ u, toto řı́zenı́ posı́lá do vyrovnávacı́ paměti v procesu P a rekonstruktoru O.
Senzorový systém obsahuje kopii modeluM a ETM porovnává stav x̂ se stavem x̄, v přı́padě,
že se tyto stavy lišı́, je vytvořena událost a je opraven modelM běžicı́ v řı́dicı́m systému.

Prakticky lze řı́ci, že zpětná vazba se uzavı́rá, pouze pokud je zaznamanám významný
rozdı́l mezi modelem v řı́dicı́m systému a výstupem rekonstruktoru stavu.

ETM představuje relativnı́ chybu stavu stavu rekonstruktoru x̂k proti stavu modelu x̄k
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ETM : x̂k je odeslána když⇔ ‖x̂k − x̄k‖ > σs‖x̂k‖ (1)

3 Přı́klad

Předpokládejme processP : Fs(s) = 200
(25s+1)(50s+1)(100s+1)(200s+1) .

Procesu můžeme přiřadit modelM : Fm(s) = 200
(92.75s+1)2(189.54s+1) .

K řı́zenı́ použijeme regulátor FPID = kp + ki
1
s + kd

nds
s+nd

,
kde kp = 0.0053 , ki = 0.3116 , kd = 1.8464e− 05 , nd = 1 .

Jednotlivé prvky systému byly diskretizovány s periodou Ts = 1s a byl navržen re-
konstruktor, jednou s modelem skokové poruchy a podruhé bez modelu. Tyto systémy byly
simulovány a následně porovnány s periodickým systémem. Výsledky simulace jsou v obr. 2
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Obrázek 2: Průběhy a události u simulace systému, zeleně periodický systém, tmavě modře
systém bez rekonstrukce poruchy, červeně s rekonstrukcı́, fialově požadovaná hodnota, světle
modře porucha

4 Závěr
Z výsledků je vidět, že systém umožňuje snı́ženı́ počtu událostı́ proti periodickému řešenı́

za cenu zvýšenı́ výpočetnı́ náročnosti v senzoru. Důkaz stability založený na Lyapunově funkci
je uveden v Ježek (2014).
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