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Pripady, kdy se pouzivaji regulatory
 Tempomat v automobilu (sleduje rychlost)

 Sledovani cerné c¢ary (sleduje svételny senzor)

* Balancovani predmetu na plosiné (sleduje vzdalenost nebo uhel)
e Ovladani motoru (sleduje otacky motoru)

* Termostatickeé prvky (sleduje teplotu)
* Termostat
* Termostaticka hlavice topeni
* Termostaticka baterie)



Svetelny senzor

* Pouziva se pro sledovani cerné cary
* VVraci hodnoty od 0 do 100
* kolik procent vyslanych paprskl senzor zpét pfijal
* Hodnoty v idealnim pripadeée
 Cerné pozadi =0
* Bilé pozadi =100
* Vhodné umisténi
* Cca 1 centimetr od podkladu
* Senzor je kolmo k podkladu



On/off regulator

* U sledovani Cerné cary take ,,cik-cak” regulator
* Nebere v potaz velikost vychylky od pozadované hodnoty
* Nedosahne nikdy pozadované hodnoty
 Stale kolem hodnoty kmita
* Princip:

* Hodnota ze senzoru je vysSi nez pozadovana
e Udélame predem konstantni akci, kterd hodnotu senzoru snizi (napfr. zato¢ doleva)

* Hodnota ze senzoru je nizsi nez pozadovana
* Udélame predem konstantni akci, ktera hodnotu senzoru zvysi (napr. zato¢ doprava)



P regulator

* Obsahuje pouze proporcionalni slozku

e Sila reakce na hodnotu senzoru zavisi na vychylce
od pozadované hodnoty
* Jak moc velka je odchylka, tak moc robot zatoci

* V nekonecném cCase stale existuje nenulova
chyba od pozadované hodnoty

Hodnoty:

rychlost 1x

Kp=0.3

svételny senzor: x%
uhel = Kp * error
uhel: 0°




Hodnoty:

rychlost 1x

Kp=0.7

Kd=0.4

svételny senzor: x%
uhel = Kp*er + Kd*dif
uhel: x°

PD regulator

* Obsahuje proporcionalni a derivacni slozku

* Derivacni slozka reaguje na zménu hodnot
senzoru

e Zvysuje reakci regulatoru na zatacky



Hodnoty:

rychlost 1x

Kp= 0.5

Kd=0.15

Ki=0.1

posledni hodnota: 0%

suma: 0

svételny senzor: x%

thel = Kp* er+Kd*diff
+Ki*sum

PID regulator

uhel: 0°

* Obsahuje proporcionalni, integracni a derivacni
slozku

* Integracni slozka scita vychylky od pozadované
hodnoty.

e Cim déle se nachazime vzdaleny od pozadované
hodnoty, tim vetsi ma integracni slozka vliv na
rizeni

* Integracni slozka zaruci nulovou odchylku v
nekonecném case



Ziegler-Nicholson metoda

* Metoda pro uréeni koeficientu PID regulatoru

 \/lytvorime P regulator a ziskame hodnotu Kc, kdy robot kmita kolem
rovné cerné cary, ale stale je dokaze sledovat

S timto proporcionalnim koeficientem urcime periodu kmitu robota
Pc a periodu ziskani hodnot ze senzoru dT

e 7 konstant Kc, Pc a dT lze vypocitat koeficienty pro P, PI, PD, a PID
regulator

* VVypocet koeficientl regulatoru na nasledujicim slidu



Vypocet koeficientu

Regulator Proporcionalni koeficient Integracni koeficient Derivacni koeficient
Kp Ki Kd
P 0.5*Kc 0 0
Pl 0.45*Kc 1.2*Kp*dt/Pc 0
PD 0.8*Kc 0 Kp*Pc/(8*dt)
PID 0.6*Kc 2*Kp*dt/Pc Kp*Pc/(8*dt)

* Pro lepsi chovani regulatoru je mozné koeficienty ménit az o 30%




Experimentalni urceni koeficientu

 Urcit koeficienty pro samostatné chovani slozek
* VV\ynulovat | a D slozku a urcit koeficient P slozky
* VVynulovat P slozku a urcit koeficient D slozky
* Vynulovat D slozku a urcit koeficient | slozky

e Urcené koeficienty pouzijeme v PID regulatoru a upravime chovani
podle nasledujici tabulky
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izeni jednotlivymi slozkami

Chyba v nekonecném

Slozka Doba dosazeni Prekmit Cas ustaleni tase
Proporcionalni Snizuje Zvysuje Maly efekt Snizuje
Integracni Snizuje Zvysuje Zvysuje Eliminuje
Derivacni Maly efekt Snizuje Snizuje Bez efektu




