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5 Filtrace u linearnich diskrétnich regulacnich obvodu

U diskrétniho PSD regulatoru probihd vypocet akéniho zasahu presné dle prislusné
diferen¢ni rovnice. Toto ma za nésledek, Ze nedochdzi k ptirozenému utlumu velkych a
prudkych zmén hodnot regulacni odchylky a tim i akéni veliciny, jako je tomu u spojitych
regulacnich obvodd.

U spojitych PID regulatort vlivem setrvacnosti dochazi k ptirozené filtraci Sumu a jeho
vysokofrekvencnich slozek. Setrvacnost je také jakymsi zpozd’ovacim faktorem pfi
skokovych zménach zadané hodnoty, a proto je nebezpeci vzniku prudkych zmén akéni
veli¢iny mensi u spojitych systému nez u diskrétnich.

U Cdislicovych regulatort dochazi k velkym zménam akéni veliCiny prakticky vzdy,
kdyz se vice zméni regulacni odchylka. Diky Sumu, ktery doprovazi signdl nesouci
informaci o regulované veli¢in€, dochazi k tomu, ze pfenaseny signal je zatizen nahodnou
chybou [gvarc, Seda, Viteckova, 2007].

Abychom zabranili negativnim vlivim prudkych zmén regula¢ni odchylky, vyuzivame
filtru, které fyzicky zatadime pied Cislicovy PSD regulator a nebo upravime algoritmus
samotného ¢islicového PSD regulatoru.

5.1 Filtrace vzorkované veli¢iny

Diferen¢ni rovnice filtru 1. fadu je

e, (kT)=(1-a)e, [(k —1)T ]+ ae(kT) (5. 1)
kde
. 1
1+l (5.2)
T

je koeficient filtrace.
Pokud je a = 1 vstupni veli¢ina neni filtrovana a pokud a = 0 je vstupni signal odpojen.
Jak jiz bylo zminéno, je mozné zabranit negativnim vlivim prudkych zmén regulacni
odchylky také upravou algoritmu ¢islicového PSD regulatoru daného vztahem

u(kT)-ulk -1JT]=
=kp{e<kT>—e[<k—1)T]+Tle(kT>+TT_D{e<kT>_ze[<k_1)T]+e[(k_2m}} (5.3)

|
Neni vhodné, aby v tomto vztahu byla zastoupena pouze regula¢ni odchylka e(kT ) Ve
vétsing piipadl je zddana velicina konstantni a pfi jeji ob¢asné zmeéné neni nutné, aby byla
znovu derivovand a tato zmeéna vnesla do fizeni nevhodny ucinek [Svarc, Seda, Vitetkova,
2007]. Tim padem je po Gpravé mozno ziskat alternativu vztahu (5. 3).

Pro W(KT )= w = konst plati
e(kT)=w-y(kT)
ek -1T]=w-y[(k -1)T] (5. 4)
ek —2)r]=w-y[(k -2]T]
(KT )~ =1 =-y(T )+ y{(k -1 ] .
e(kT)—2e[(k —1JT ]+ e[(k - 2)JT] = —y(kT)+2y[(k ~1)T |- y[(k - 2)T] '

a nyni mizeme ziskat alternativu vztahu PSD regulatoru daného vztahem
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u(kT)-ul(k -1)T]=
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|
Potlaceni vzniku velkych zmén akéni veli¢iny v disledku diskrétni realizace spojité
derivace na Sumem zatizené regula¢ni odchylce e(kT) se provadi pfimo v algoritmu

de(t)
dt

nahrady derivace. Misto idedlni spojité¢ derivace T se provadi nahrada c¢lenem

S : b4 4 W W 4 r ~ 7 4 M .
T, =——, tedy derivacnim €lenem se setrvacnosti prvniho fadu, ktery funguje jako filtr.
1
Toto feSeni je vyhodnéjsi nez pouziti filtru ped regulatorem, protoze filtrace se tyka pouze
derivacni slozky a nevnasi setrvacnost do proporcionalni a sumacni slozky [Svarc, Seda,

Viteckova, 2007].
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