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Plan prezentacji

1 Ogólny przegląd metod
2 Metoda Lambda Tuning
3 Użycie algorytmów ewolucyjnych
4 Podsumowanie
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Ogólny przegląd metod

1 Metody proste (bez modelu)
1 Metoda Zieglera-Nicholsa
2 Metoda przekaźnikowa
3 Metoda Lambda Tuning

2 Metody wykorzystujące model obiektu
1 Metody gradientowe
2 Metody ewolucyjne
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Metoda Lambda Tuning

Wyznaczanie parametrów regulator PID:

KP =
λ

K(λ+ T )
(1)

TI = λ (2)

TD = 0 (3)

K =
∆Y

∆U
(4)

Gdzie:

λ – czas narastania,

K – wzmocnienie procesu,

T – opóźnienie regulowanego obiektu,

∆Y – przyrost wyjścia obiektu podczas skoku sterowania,

∆U – wartość skoku sterowania.
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Metoda Lambda Tuning

Rysunek: Wyznaczanie parametrów metody na podstawie odpowiedzi skokowej
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Metoda Lambda Tuning - porównanie z metodą Zieglera-Nicholsa

Metoda — Parametr KP TI TD Błąd regulacji
Lambda Tuning 0.4937 14 0 16.8076
Ziegler-Nichols 1.2 15 3.75 15.5128

Tabela: Porównanie parametrów metod Lambda Tuning i Zieglera-Nicholsa
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Metoda Lambda Tuning - porównanie z metodą Zieglera-Nicholsa

Rysunek: Porównanie jakości regulacji dla obu metod
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Algorytm PSO

Algorytm PSO wyznacza nową prędkość dla każdej cząstki ze wzoru:

v = ωv + φl rl(l − x) + φg rg (g − x)

Gdzie:

v – prędkość cząstki,

ω – współczynnik bezwładności, który określa wpływ prędkości w
poprzednik kroku,

φl – współczynnik dążenia do najlepszego rozwiązania lokalnego,

φg – współczynnik dążenia do najlepszego rozwiązania globalnego,

l – położenie najlepszego rozwiązania lokalnego,

g – położenie najlepszego rozwiązania globalnego,

x – aktualnie położenie cząstki,

rl , rg – współczynniki losowości z przedziału ⟨0, 1⟩.
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Algorytm PSO vs metoda Zieglera-Nicholsa
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Wskaźnik jakości regulacji E

Metoda — Numer próbki 1:399 400:599 600:799 800:1000 1:1000
PSO 21.9317 26.1040 8.7187 2.9816 59.7360
Ziegler-Nichols 35.4543 38.1682 15.2699 9.9012 98.7937

Tabela: Tabela przedstawiająca uzyskaną wartość błądu E
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