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Some interesting function blocks from a new industrial control block library are described in this
paper. The substantial feature of the library is the fact that the library can be used in Matlab-Simulink
program package as well as in an arbitrary open platform (C, C++ languages) process station
equipped by some real time operating system (VxWorks, WinCE, OS9).
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2.1. PIDU – Jednotka PID regulátoru

Blok PIDU	 ��	 ��������	  ���	 
��	 �!�������	 1
�����	 ����������	 �3,;.	 �� �	 ����������	 �3,;.(#	 ��"	 �3,;.
����������	 ��
�������	 Smithovým 
���������"	 /���	 ��������	 �����	 ��������	 mv#	 ���������	 ����!���	 de  a

������	 ��������	SAT v automatickém (MAN = „08.	 �	 �������	 ��%��	 ,MAN = „1“). Vhodným zapojením
vstupu pro vysledování tv  lze dosáhnout  ����������	 
��
�����	 ��%��	 �	 ����������	 ���"	 ���$���	 ����������
���%�!	 ,wind up �**���.	 
��	 ��������	 ����������	 �	 ��	 �������	 �	 ��	 ���%�����	 �����������	 � ������	 ,��
�"
v kaskádní regulaci, atd.). V	����������	��%��	�	��������	� �����	���������	 ���	�����	������	����	������
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kde � ��	 � ���	 �����	 �������!	mv, � ��	 � ���	 
�%�������	 ������!	sp , � ��	 � ���	 ����������	 �������!	pv ,
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�������	k , ti , td , N, b a c 	����������"	<������	
����	�����!	��	������	
�������	RACT#	��������	���

��� ���	 �����	 �������!	 ��	 �����������	 ��������"	 �������	 iRTYPE	 ������	 �!
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�������� ��	 �!���	 ���
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2.2. ��������������������������������

V	�������	��%��	,LOC = „1“) je blok  MCU	�����	�	������	��������	�����
�	y 	
����	��������	7����8
(vstup UP.	 �	 7���8	 ,����
	 DN."	 (�����	 ����%����	 �	
��������	 ������!	 y0 	 ��	 %������	 �������	 ��	 ������
����������	 �������	 ����������	 tm 	 �	 �� ��	 ��������	 ����������	 ��������"	 ��	 �
�!����	 ��%����	 ta  sekund je
������	�%�!	���� ���	*������	q#	�%	��	�!
�$���	�� !	tf . Rozsah výstupu y 	�%�	 ��	�����	,SATF = „1“)
����������	 ����	 lolim  a hilim . V	
��
���#	 %�	 %����	 �	��������	 ����	 ��������	 ,UP = „0“ a DN = „0“),
vysleduje výstup y  vstupní hodnotu tv "	 =!������	 �!���������	 ��	 ����	 ����������	 �������	 ����������	 tt .
V	
��
���	LOC = „0“ je vstup rv  s	
��
�����	 �������	 ,SATF = „1“) kopírován na výstup y . Podrobná
*�����	 ����	��	
���	
�����	�	� �"	@#	�� ����������	�������	�����	 ����.

2.3. � ����!"���������������������������

Blok SWU	 ��	 �����	 
��	 
��
�����	 ��������	 �������	 ��	 ����
	 
��	 �!���������	  ����	PIDU a MCU. Jeho
funkce je velmi jednoduchá. V	
��
���#	%�	�$����!	�������	����
!	OR1, …, OR4 jsou shozeny, potom na výstup
y  je kopírována hodnota vstupu uc , v	�
����	
��
���	�������	����
�	uo .

2.4. SELU – Selektor aktivního regulátoru

Blok SELU	 ��	 �����	 
��	 
��
�����	 ���������	 ����������	 �	
��
���	 �����������	 ��������"	 �������	 �� ��
�������	��	����
����	�������	u1 , u2 , u3 , u4  a kopíruje ho na výstup y 	 �A	
����	�������������	����
�	iSW (je-
li parametr bloku BINF  = “0” .	�� �	
����	 ��������	����
�	SW1 a SW2 (BINF  = „1“) dle následující tabulky.

iSW SW1 SW2 y U1 U2 U3 U4

0 0 0 u1 0 1 1 1

1 0 1 u2 1 0 1 1

2 1 0 u3 1 1 0 1

3 1 1 u4 1 1 1 0

<	 ����	 �� ���!	 ��	 
�����	 ��%	 �����	 ���������	 �����
�	U1, U2, U3, U4#	 �����	 ��	 
��%�����	 ����	 ����
!
 ����	SWU	
��	���������	*�����	�!���������	�����������	����������	� selektorové regulaci

2.5. SAT – Saturace  výstupu s����
#��$
��
���
�

Blok SAT kopíruje vstup u do výstupu y #	 
����	 ��	 ����
��	 ��������	 � intervalu  <lolim , hilim >.
Je-li u < lolim  (u > hilim ) potom y  = lolim (y  = hilim ). Horn�	�	�����	����	����	 �A	
����	������!
����	
�	����	
������!	 ����	hilim0  a lolim0 	,
��
��	HLD = „1“, HLD je další parametr bloku) nebo jsou
�����!	 ����
!	 hi  a lo  (HLD = „08."	 &�������	 �!������	 ���!	 ���������	 ���	 hilim  a lolim  je dána
�������	 ����������	 tp  a tn . Parametr tp 	 ������	 �������	 �������	 ������	 �	 tn  maximální zápornou
������	���!	hilim  a lolim . Výstupy HL a LL 	�����������	
�	����	�����	�	�����	��������"	"	�������	�%���	 ����
PIDU, MCU, SWU, SELU  a SAT je uveden na obr. 4.
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3. Inteligentní regulátor

Prudký rozvoj mikroelektroniky v	�������	 �� �	 ��%���#	 � !	 ��������	 ������	 ���������	 
��myslového
����������	 !�	��
����	���$��	��
������	*������#	�����	�����	�!�������	
����	�����	%���	��
���"	B	
��!���
�������	%������	�������	*�����	 ��	����������	�����������	
�������	 ����������"	B posledních patnácti letech
 !��	 �������	 ��	 ���	 ����	 ��
�������	 ����������	 ��	 �� �������	 autotunerem, který na povel operátora
������	�
��� �	�! ���	������	�!���	,�	��������	�� �	��������	�!���.	�	��	������	�����!	���������!
����	 7�
������8	 
������!	 ����������"	 ���� ��	 �����	 
�� ���	 � distribuovanýc�	 ��������	 �!������"	 )���
všechny v	
��!���	
��%�����	���������!	����	����%���	��	�����	CD	���	�������	�
��������	�������	Zieglera
a Nicholse [1]#	�����	
���� ���	�	������	����������	
����	�����	���	����������������	�����	��������	�!����"	)�	��
�����#	 
���	 ����	 �!��	 ����!	 ���	 
�
������"	 /���%��	 ������	 �
����������	 ��	 ����	 �����	 [2], [3]. V [3] je
provedena exaktní revize Zieglerovy-+��������!	*���������	����!	��	�������	��$���	����	�*���������	1���!
�� �������	������	 ����������"	:����	 �!
����#	 %�	 
��	�����	�!����������	�3,;.	 ����������	 ��������	 �����	 ����

����	 �����	 ��!���	 �! ����	  ��	 *���������	 ��������������!	 ��������	 �!����"	 +�	 ������	 ��	 Zieglerovy-
+��������!	����!	 �$��	 ����	 *�����	 �
�%����	 ������	  ���	 �����	 9EDF#	 ���	 ��	 �������	 ��	 �!
�	 ������������
����������	�	
�%�������	 ��
�������	��	��� �����"	6������	��������	��$�	������	������	��	 ���	PIDAT –
regulátor s robustním autotunerem  (viz obr. 5).
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Blok PIDAT	�	��������	���������	*�����	����������	� výše popsaným blokem PIDU. Jeho další vstupy a
výstupy se týkají funkce autotuneru. Vstupem TUNE	��	�
��$��	������*������	��
������#	��	�����	��	����	�����
������	  ��	 *���������	 ��������������!"	 B této fázi (TBSY	 I	 798.	 ��	 �������	 ������������	 �3;	 ����������
nahrazena pomocným reléovým regulátorem s �!�������	��
�����	���
�����	 *�������	 *�����#	�����	������
�! �����	��������	�!����	��	*��������	��
���������	
�%��������	 *������	�
�%����"	2
������	�! �����
���	 �����	 
�������	 amp"	 J������	  ����	 PIDAT	 
�	 ��������	 ��
�������	 ������	 ��	 ��#	 ���	 ������*�����

�� ����	1�
�$��	,TE = „0“). V 	������	
��
���	����	
������	
������!	����������	��������!	����	�������
,
����	 
�%���������	 �!
�	 ����������.	 �	 ���������	 ����	 
������	 ��	 ������	 ��%��#	 �	����	 
�������	 
���
experimentem. V z�
����	 
��
���	 ��	 
������!	 �����"	 B$����!	 
������!	 ������	 autotunerem jsou
vyvedeny na výstupy bloku PIDAT (pk , pti , ptd , pnd  a pb 	��
�������	
�	����	
�������	k , ti , td , nd  a
b popsaným u bloku PIDU."	 K������	 ����
�	 )/=6	 ���	 
��������	 �������	 ������*������	 ��
������"
V	
�� ���	��
�������	��	��	�����
�	�)L	�����������	�����	����	��	�����	������	*���#	��%	�%�	 ��	�%������
����$��	 �	 ����	 
������	 
������"	 ��	 ��������	 ��
�������	 ��	 ��	 ����	 �����
�	 ��������	 ��! ���	 �M�
��*�������	�	
��������	
����������	��������	����������"

Z	�%�����������	 ��������	 ��	 �!�%���	 ����������	 ����	 ����������"	 :�	 �
�������	 ��	 
����	 �!%�����#	 � !
�����	 ������	 �!���	 
��	 ��������	 
���������	 
��������	 ��	 ����������	 �����	 ,�	 �������	 �� �
����������	 ��%��	 �	
��� �%���	 
������!	 ����������.#	 �����	 
�%�������	 �!
	 ����������	 ,PI , PID ) a
parametr amp#	��������	
��
������	��	���!	�����	�������!	�	�������	�
�����	������*������	��
������	����
�
TUNE.

Funkce ����������	��	�����������	��	� �"	C	�	N#	���	��	�� �����	
�� ��	
������	������������	�����������

��	
��
��	��������	�!����	�	
������

�
����

�
��

+
=

−

�

�
��

��

.

: �"	N0	+����������	
�������	����������	PIDAT	���������	autotunerem pro D = 20.

: �"	C0	+����������	
�������	����������	PIDAT	���������	autotunerem pro D = 1.
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4. %��#�

Všechny bloky uvedené v	����	
���
����	 !�!	�!������!	��$�	
�
�����	7�����������8"	 O�����	�������!
byly nejprve napsány v jazy��	 2+(3	 4	 �	 �������!	 � systému Matlab-Simulink s	�!�%���	 ��������������
��������	 ������	 �!����"	 ��	 ��������	 ����������	 �$���	 *�����	  !�	 ��%	 ��������	 ��������	 �M�	 
�������	 ��
��������	��������	�!����"	6���	���������	��������	�� !	������	
����������	 ����#	 !��	��%����	�!������
���	���%���	*������	 ���!	����	��
�"	 ���	�3;	����������	�	���������	autotunerem (PIDAT).

2�����	 ������	 
���
����	 ����#	 %�	 ����	 �����������	 ������	 �����������	 �!����	 �%�	 � ��%��	 ��������!	 �
praktiky v	� ���	
��!�����	��������	�	%�	�	��������	����	����	���������	����	��!�����$�	������	�!���!"
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