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POPULARNONAUKOWE STRESZCZENIE PROJEKTU (W JEZYKU POLSKIM)
(Nalezy podaé cel projektu, opisa¢ jakie badania realizowane beda w projekcie oraz podaé¢ powody podjecia

danej tematyki badawczej - maksymalnie jedna strona zdefiniowanego maszynopisu)
Dyskretne sterowanie typu PID zmiennych niecatkowitych rzedéw

Swiadoma dzialalno$é polegajaca na osiggnieciu zamierzonego celu (polozenia samolotu, wielkosci pro-
dukcji samochodéw, predkosci obrotowej silnika — obiektéw o dynamicznie zmieniajacym sie stanie) dokonuje
sie obecnie w tzw. ukladzie z ujemnym sprzezeniem zwrotnym. Oznacza to, ze na podstawie aktualnej in-
formacji o stanie obiektu oraz informacji o z géry zalozonych czy zaplanowanych wielkosciach, tzw. uchybie
regulacji wypracowuje si¢ decyzje o dziataniach zmierzajacych do najefektywniejszej ich realizacji. W prak-
tyce wszystkie obiekty podlegajace sterowaniu sg tzw. obiektami czasu ciaglego, co oznacza, ze stan jest
okredlony w kazdej chwili czasu. W praktyce jednak informacja o stanie uktadu jest pobierana w wybranych
chwilach czasu. Zazwyczaj sa to chwile réwno oddalone w czasie. Ten okres nazywa sie okresem impul-
sowania i zalezy od dynamiki uktadu. Uklady takie nazywa sie¢ uktadami dyskretnymi w czasie. Obecnie
prawie wszystkie uktady dynamiczne sa uktadami dyskretnymi. Dazy sie zatem do minimalizacji uchybu
regulacji, czyli réznicy miedzy tym co jest, a tym co powinno by¢. Te decyzje, zmieniajace sie w czasie nazy-
wane sa sterowaniem. Efektywnos¢ sterowania rozumiana jest w sensie réznych kryteriéw, z ktérych mozna
wymieni¢ najczesciej wybierane: szybkosé¢ osiggniecia celu, minimalny wydatek energii, nieprzekraczanie bie-
zacych kosztéw. Opracowanych zostalo wiele réznych zasad podejmowania decyzji w centrum decyzyjnym
czyli regulatorze. Najstarsza zasada zwana regulacjg PID polega na zbiorczym uwzglednieniu wartosci uchy-
bu, réznicy pomiedzy obecna i przeszta wartoscig uchybu oraz sumy wszystkich uchybéw. Celem projektu
jest opracowanie nowszej efektywniejszej metody sterowania przez zastosowanie obliczania réznicy, w kto-
rej poréwnuje sie obecna warto$¢ uchybu z wazona suma wszystkich poprzednich wartosci uchybu. Wagi
zmniejszaja sie bardzo szybko w miare oddalenia probki uchybu w czasie. Przy obliczaniu sumy bierze sie
pod uwage obecng i wszystkie wazone wartosci uchybu. I w tym przypadku wagi si¢ zmniejszaja w miare
oddalenia od chwili obliczania sumy. Taka réznice i sume nazywa sie réznica i suma niecatkowitych rze-
déw. W projekcie proponuje si¢ dalsze uogélnienie w postaci zmiany wag w kazdej chwili czasu. Te zmiane
wag okresla tzw. funkcja rzedu. Dobierajac odpowiednio funkcje rzedéw mozna uwypukla¢ lub zmniejszac
wplyw réznicy lub sumy na okreélanie odpowiedniego sterowania. Pozwala to na efektywniejsze sterowanie
obiektem, szczegdlnie w sytuacji zazwycza] niekorzystnych oddzialywan zewnetrznych, na ktore zazwyczaj
oérodek sterujacy nie ma wplywu. Te oddzialywania zewnetrzne nazywa sie zakléceniami zewnetrznymi.
Badania beda polegaly na poszukiwaniu odpowiednich funkcji rzedéw, optymalizujacych efekty sterowania

dla zalozonych kryteriéw optymalnosci.



