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OPTYMALIZACJA OKRESU PRÓBKOWANIA 

W KOMPUTEROWYM SYSTEMIE STEROWANIA
Streszczenie

Podczas badań testowych układu sterowania cyfrowego (zob. rys. 1) zaobserwowano, że czas regulacji w układzie ( rozumiany jako czas, po jakim różnica pomiędzy wielkością regulowaną oraz wartością zadaną jest w sposób trwały nie większa niż 5% ) jest zależny od przyjętego okresu próbkowania 
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, przy czym zależność ta wykazuje minimum. Oznacza to, że istnieje wartość okresu próbkowania, minimalizująca czas regulacji, który jest jednym z podstawowych bezpośrednich wskaźników jakości, stosowanych w praktyce. 
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Rys. 1. Układ dyskretno-ciągły.

Zjawisko to zaobserwowano podczas testów praktycznej implementacji dyskretnego, skończenie wymiarowego kompensatora dynamicznego, zbudowanego na bazie modelu matematycznego obiektu regulacji. W rozważanym przypadku obiektem regulacji był laboratoryjny obiekt typu cieplnego (rys. 2), algorytm regulacyjny był zaimplementowany na sterowniku „soft PLC” SIEMENS bazującym na panelu wielofunkcyjnym. 
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Rys. 2. Nagrzewanie pręta. 

W niniejszej pracy podjęto próbę wyjaśnienia i uzasadnienia opisanego powyżej zjawiska oraz zaproponowano metodę doboru optymalnego okresu próbkowania dla rozważanego systemu sterowania, bazującą na znajomości parametrów modelu zastępczego obiektu. Uzyskano wzór analityczny na czas regulacji, zweryfikowany na obiekcie rzeczywistym, o postaci
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