Mikropocitacové riadenie
sustavy 1. radu

Mikropocitacové riadenie
sustavy 1. radu
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Pévodne sme pouzivali :
- 8080

- 8051 (552)

- MICROCHIP

-ATMEL AVR

Monolitické p-pocitace
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Navrhnuat' a realizovat’ PS regulator:
PS :m(nT,)=m,(nT,)+mgz(nT,)+m,
mp(nT,) = K ye(nT,)
T
mg(nT,) =ms((n=DT,) + K, 7”6((" -DT)
1
e(nT,) = w. (nT,) - y(nT,)
m, — posunutie aké. zasahu
T, — perioda vzorkovania
tak, aby zvinenie bolo mensie ako rozliSenie A/D prevodnika.

Pouzit’ celociselnu aritmetiku.

Vypocet spojitého Pl regulatora:

Zelana dynamika systému: T,,= 0.5 [s].
Metédou ID uréime:

-struktaru: PI(s)= K (1+ L) o mlt)=my + K (et) + ijfe(r)dr)
T,s T, 0

- parametre regulatora: K= 1[-] a 7; = 0.5 [s]
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I Prepocet spojitého Pl regulatora na
diskrétny PS regulator

|
PSg :m(nT,)=m,(nT,)+ms(nT,)+m,

I e(nT,) = w.(nT,) = Y(nT, ); my(nT,) =K re(nT.)

mg(nT,) = ms((n=DT,) + K, %e((n -DT)
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Vypocet periody vzorkovania:

Mo6zeme pouzit:
I a) Shannon - Kotelnikov teorém: T, < %[s] =1.57[s]

1 1
b) 3 +E najvacsej casovej konstanty: 7, € <83 [ms] + 50 [ms]>

c) Metdéda bulharskej konstanty. Rule of thumb.
d) Riesenie ,malej* charakteristickej rovnice ( s7,, +el = 0)

dobre regulovaného d&islicového regulaéného obvodu pomocou MHR.
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I PWM vo funkcii D/A prevodnika:
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Vypocet periédy vzorkovania:

Nemozeme presnejSie regulovat’ ako meriame.
Predpokladame pouzitie 10 bitového prevodnika a Uggr= 5.000 [V].

1 bit, LSB, odpoveda Toa = 4.88[mV]=5 [rr‘l‘V]

15 kSPS = 66.6 ps 517~

Urcéenie najmensej hodnoty periédy
vzorkovania:

Staci riesit’ trojclenku:

I, _ SmV
T 5V
_ *S[mV]7
T, =0.5[s] A =500 [ us]

Vypocet periédy vzorkovania [di:

Predpokladajme:

- Zelana dynamika riadenia 7,, = T.

- relativne posunutie akéného zasahu ¢ =1.

- PS regulator navrhneme tak (prepocitame P/ na PS), aby bola periéda
vzorkovania

<)
T,=0227T,.

Potom:
- bude prechodny proces odpovedat vlastnej sustave 2. radu
s preregulovanim men$im ako 1%. Doba regulacie bude ¢, =2.84T, +¢,T,
(+ vzorkovanie nemusi byt synchronné so vznikom skoku riadenia).

Pre T=050s] je T, <0227,=0.22-0.5=0.11[s]

Ak bude relativne posunutie akéného zasahu ¢ =0, bude prechodny proces
odpovedat sustave 1. radu, a BUDE TRVAT DLHSIE treg =5T

I PWM vo funkcii D/A prevodnika:

I Uréenie periody opakovania PWM bloku pomocou ALF charakteristik :
20 Nech w,, =200 [rad 5]
[B] potom 7,, ~ 30 [ms]

Amplitida 1. harmonickej
signalu u (7) je 31 [mV] a
3. harmonickej je 3.5 [mV].

31 [mV] >> ,LSB*
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I Overenie rieSenia: simulacia

I Porucha: |”

I voltage 4

I Overenie rieSenia: realna sustava

I PWM vo funkcii D/A prevodnika:

I Uréenie periody opakovania PWM bloku pomocou
I maximalneho zvinenia regulovanej veli¢iny:
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rieSenia: simulacia

X
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Overenie rieSenia: realna sustava
Blok. schéma MMP

I Overenie rieSenia: porovnanie

Co spbsobilo rozdiely?

- Prepocty binarnych ¢isiel na dekadické.

Napr.:
1023*25
51
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- Celociselna aritmetika.
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a Preo R=10kQ? (dva-krét; mrmmprnd.vnnmyndwmm)
a K- jeod-do?

a Normovanie veli¢in.

a JITTER* a ,JITTERBUG"

Ak navrhneme 7, a regulator tak, ako sme napisali vyssie,
a oneskorenie vystupu nahradime:
- oneskorenim vypoctu akéného zasahu,
- oneskorenim v meracom kanale,
- oneskorenim signalu medzi regulatorom
a akénym c¢lenom,

potom

JITTER nie je naSim problémom.

Regulstor




