Navrh robustniho regulatoru pro vice systému
pomoci appletu www.PIDlab.com

Predpokladejme, Ze chceme jednim regulatorem fidit vice systémui. UvaZzujme dva systémy popsané
ptenosovymi funkcemi
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Pro oba dva systémy pozadujeme minimalni bezpecnost ve fazi Pm= 60° aminimalni bezpe¢nost v
zesileni Gm = 2. Ulohu Ize velmi rychle vyieSit pomoci appletu. Postupujeme nasledovné:

1) Definujeme novy model F(s) avykreslime regiony pro dané PmaGm.
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2) Stisknemetlagitko Save, a uchovame tak regiony pro dalSi pouZiti. Barvaregioni se zméni
na Sedivou.



3) Definujeme novy model Fo(s) avykreslime regiony pro dané PmaGm.
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Condition changed

Optimalni parametry reguldtoru pro model Fi(s) odpovidaji bodu R1 (prasecik Sedivych regioni).
Optimalni parametry reguldoru pro model Fx(s) odpovidaji bodu R2 (prisecik modrého a cerveného
regionu. Oblast, ve které parametry regulatoru splnuji poZzadavky na Gm a Pm soucasné pro oba dva
systémy je vyznacena svétle modie. Ze vSech moznych parametrti vyberme optimani bod R, ktery ma
maximalni souradnici Ki (viz ¢lanek [1]).

Na zavér pirekontrolujeme chovani uzaviené smyc¢ky pro oba dva systémy. Pripadné ru¢né doladime
parametry b ac, abychom sniZili prekmit.

Pro vice neZ dva systémy bychom postupovali anaogicky, pied zadanim kazdého dalSiho systému je
nutno pouZzit tlacitko Save.

[1] Névrh regulétoru po Internetu: www.PIDlab.com




