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Vezérlo és ellenorzo rendszerek

Vezérloegyseg
* Vezérlési és szabalyzasi feladatokat lat el
A modellezés soran megkiilonboztetjiik

e aziranyito, vagy megfigyelo berendezés modellezését
(nyilthurka — vezérleés, vagy zarthurka —szabalyzas)
— a technikai megvalositas modellezése: funkcionalis modell

e aziranyitani, vagy megfigyelni kivant rendszer modellezését
— arendszer modellje (plant)

Az, hogy nyilt, vagy zarthurku iranyitoberendezésre van-e sziikség,
az iranyitando rendszer hatarozza meg.
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A blokk diagram

* A blokk diagram: a modellezés grafikus megjelenitése
A logikai rendszer architektura blokk diagramja:

¢ Environ-
ment

4 1v_v Z

Setpoint W Open-/Closed{U Y X
Loop Control, = Actuators sy  Plant s Sensors

Generators Monitoring

Driver

I=

Vehicle R

R : A mért, vagy visszacsatolt jelek
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A PI szabalyzo blokk diagrammja

External View:
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Internal View:
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« A PI szabalyzo teljes atviteli fuggvénye:
U(t) = kp (W(t) = R(t)) + [ky (W(t) = R(t))dt
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A PID szabalyzo blokk diagrammja

Plant /
Process

A PID szabalyzo teljes atviteli fuggvénye:
de(t)
dt

u(t) = Kpe(t) + K; /t e(T)dr + Ky
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A szabalyzo ECU implementacioja
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A szabalyzo ECU implementacioja

A szabalyzo ECU implementacioja:

e diszkreét ideju és
* diszkrét érteku

ECU
w Input
s \odules Wine
R Rin¢

Microcontroller
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Output
Modules
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Diszkrét rendszerek
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Diszkrét idejli, diszkrét értékli
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Folytonos ideji, diszkrét értekii
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