Navrh regulatoru pro systém s dominantnim
dopravnim zpozdénim pomoci appletu
www.PIDlab.com

Uvazujme systém s dominantnim dopravnim zpozdénim popsany pfenosem
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Budeme-li chtit naptiklad splnit pozadavek na bezpe¢nost v zesileni G,,=0.5, standardnim postupem
popsaném v [1] dostaneme nevyhovujici vysledek (vét§inou nestabilni smycka)
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Applet totiz implicitn¢ kresli pouze zakladni vétev regionu v okné RP. U systéml s dominantnim
dopravnim zpozdénim se ale na vysSich frekvencich objevuji dal§i vyznamné vétve regionu, které
omezuji oblast vhodnych parametrd PID regulatoru.



Proto je nutné zménit v okn¢ settings automatickou volbu frekvence a ruéné zadat dostate¢né vysokou
Regions w max, abychom ziskali vSechny dilezité vétve regionu. U naSeho piikladu jsme zvolili
maximalni frekvenci 5 rad/sec. Dal$i zvySovani frekvence jiz ptipustnou oblast dale neomezuje.
Optimalni regulator vybereme v bodé R a ziskame tak stabilni feSeni.
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Robustness regions in PID parameter plane
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[1] Navrh regulatoru po Internetu: www.PIDlab.com



