PID Controller Design 2.5

Na www.pidlab.com je nyni k dispozici nova verze Appletu - PID controller design 2.5. Zde
naleznete popis vSech novych funkeci, které verze 2.5 nabizi navic oproti starsi verzi 2.0.

1) MozZnost sledovani frekvence
U Nyquistovy kiivky v okné¢ DS a u regioni vokné RR je nyni mozno zjistit ke kazdému bodu
prislusnou frekvenci. K tomuto ucelu ptibyly v grafickém rozhrani grafické prvky zvyraznéné na
nasledujicim obrazku.
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Change PID parameter: Cany point by left mouse button, point on region borders by

V obou grafech je zvyraznén ¢ernym Ctvercem bod, ktery odpovida frekvenci vypsané v textovém poli
nad grafem. Frekvenci 1ze ménit

a) Nyquistova krivka: rucné zadanim pfislusné frekvence do pole nad grafem, nebo plynule mysi
pomoci scrollbaru vpravo od grafu

b) Regiony: pokud mysi pohybujeme pfi stisknutém pravém tladitku, je nejblizs§i bod regionu
zvyraznén ¢ernym ¢tvercem a prislusna frekvence se plynule méni v poli nad grafem. Soucasné je
frekvence prenasena i do grafu Nyquistovy kiivky. V textovém poli nelze frekvenci ménit, nebot
jedné frekvenci mize odpovidat n¢kolik bodd jednoho regionu. Protoze regionti mize byt znazornéno



mnoho, vykresleni ¢erného Ctverce by nebylo jednoznacné. Ze stejného diivodu neni u grafu ani
scrollbar.

2) Tvarovani citlivostni a komplementarni citlivostni funkce
Casto se v praxi vyskytuje pozadavek na dostate¢né tlumeni citlivostni funkce na co nejvétsim
frekvencnim rozsahu (potlaceni poruch). Naopak komplementarni citlivostni funkci vétSinou
pozadujeme rovnu jedné na co nejvet§im rozsahu (sledovani referencniho signalu). Nékdy se vSak
vyskytuje 1 pozadavek na dostatetné¢ utlumenou komplementarni citlivostni funkci na vysSich
frekvencich (tlumeni poruch, nemodelovana dynamiky na vysokych frekvencich). Tyto pozadavky lze
vyfesit pomoci nové verze appletu podobné jako pozadavky na tvar Nyquistovy kiivky.

V grafech Sensitivity function a Complem. sens. function, mtizeme kliknutim definovat bod,
kterym ma SF resp. CSF prochazet. Tim vymezime zakdzanou oblast, ktera je v grafu zvyraznéna
cervenou barvou
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K témto tvarovacim bodiim jsou opét vykresleny v okné RR pfislusné regiony. Zvolime-li parametry
regulatoru na hranici regionu, bude (C)SF prochazet danym bodem. Region je opét zanesen do
seznamu specifikaci a Ize s nim dale pracovat jako s ostatnimi regiony.

V grafu Nyquistovy kiivky jsou c¢ervenou barvou vykresleny piislusné M-kruznice s hodnotami
Ms=Es a Mp=Et. Pokud naptiklad zvolime regulator na hranici regionu pro CSF, Ize se presvédcit, ze
Nyquistova kiivka protina ptislusnou M-kruznici v bod¢ s frekvenci wn.

Muize byt definovan pouze jeden region pro SF a jeden pro CSF. Jejich zménu provedeme kliknutim
v grafech SF resp. CSF nebo vseznamu Design specifications List. Tyto dva regiony jsou
parametrizovany parametrem D jehoz rozsah miizeme manualné nastavit v panelu Settings.
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[1] Navrh regulatoru po Internetu: www.PIDlab.com




