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1. Wprowadzenie

W ksigzce starano si¢ pokaza¢ nowe, proste rozwiazania uktadéw regulacji PID
o dwdch stopniach swobody, rezygnujac z omawiania rozwigzan juz znanych.

Algorytm PID, ktéry jednoczy w swoim dynamicznym dzialaniu trzy podsta-
wowe aspekty racjonalnego dziatania — z uwagi na stan aktualny (P), na historig (I)
i na aktualna tendencje (D), jest jedynym uniwersalnym, liniowym algorytmem stero-
wania i nadal znajduje szerokie zastosowanie w praktyce, pomimo olbrzymiego roz-
woju teorii i techniki sterowania. Ocenia sig, ze ponad 90 proc. uktadéw w zasto-
sowaniach przemystowych i innych praktycznych rozwiazaniach stosuje ten algorytm.

Ponadto, algorytm PID odznacza si¢ wielka prostota, a problem jego syntezy jest
dobrze i szeroko opisany w fachowych publikacjach (np. [109]); jednoczesnie dazy si¢
do uzyskania zadanej odpornosci oraz wysokiej jakosci przez uktad regulacji, co nie
zawsze moze by¢ zapewnione przez klasyczny uktad regulacji PID.

Nowe mozliwosci w tym zakresie otwiera stosowanie ukladow o dwdch stop-
niach swobody z wykorzystaniem modelu obiektu i dwdceh regulatoréw PID, przez co
nadal uktad sterowania jest prosty i uniwersalny, a jednoczesnie zapewnia duzo lepsza
jakos¢ 1 odpornosc.

Pojecia jakosci i odpornosci sa nierozdzielne, gdyz w praktyce chodzi o jedno-
czesne zapewnienie nie tylko stabilnosei, ale takze odpowiednio wysokiej jakosci
regulacji w razie perturbacji i réznorodnych zaktécen, na jakie zwykle jest narazony
rzeczywisty uktad regulacji. v

Omawiane struktury MFC pozwalaja w wielu przypadkach w prosty sposob za-
pewni¢ wyzsza jako$¢ i odpornosé, bez uciekania si¢ do stosowania skomplikowanyclr;
ukladéw adaptacyjnych. Przy tym mozna stwierdzi¢, ze aktywne wykorzystanie
modelu obiektu, zgodnie z idea Model Based Control (MBC) nie moze by¢ uwazane
za komplikacje uktadu sterowania, gdyz uproszczony model i tak powinien by¢ znany
dla syntezy regulatora PID.

Ksiazka jest wynikiem wielu prac i badan naukowych prowadzonych w Zakta-
dzie Automatyki Instytutu Automatyki Przemystowej Politechniki Szczecinskiej,
m.in. prac doktorskich — Rafata Osypiuka Wielopetlowy odporny uklad regulacji n-
MFC (Model-Following Control) w zastosowaniu do sterowania manipulatorem
szeregowym oraz Krzysztofa Pietrusewicza Aplikacja algorytmu model-following
control w programowalnym sterowniku automatyki.
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