
Bulletin PV (Bratislava) Roi. 3 I ( I I ). 1992, i. 4, s. 305-31 7
i ::. ldiacim preparetom
ii: obsah minerdlii ako
',_.iii obsah miner6lii.

..i.. horiika a fosloru
;: :::paratom, ktoreho
'tt

\lasnl prrimysl eSR.

Bratislava. ES SVST

:-.:: \i'\\ York I95til.
. .:r :r;1.\ tickych vlisledki

- -':-. . rr brandho Sortimen_
:ir.: 3...rrica 1990 (v tlaii).

rlolarpatsk6 salima

-: a: 'tLlm. magnaSiUm
:--<: : ::: i ucts - tutrtot or-
:-< : . -: i;n c rime by 50%.
: t' : -.-lion to expedition

lxr a \tx.1sliapflarcKaq

::: + jtlilt 3O,lll.t. HaTpIlr,
- i :,ap\leHTxpoBaHHbtx
{ i :irr}tdTI{3ApOnaUHOfr
:;{i :: _i0 ob. pe:y,rlratu
t::-itt \tHHepa..UbHbIX Be_
:.-r;j,-ocraB npoAyr(ToB.

Doc. Ing. Jdn Danko. CSc., Ing. Roman
kotechnologick6 fakulta STU. Radlinskeho 9,

Prokop. CSc.. Katedra automatizicie, Chemic-
812 37 Bratislava.

Riadenie modelu redlneho procesu mikropoditadom

JAN DANKO ROMAN PROKOP

Srlhrn. eldnok sa zaoberd moZnost'ou vyuZitia 8-bitoveho mikropoiitada PMD-85-2
pri riadeni redlneho procesu. V ildnku sa opisuje realizovanli'model redlneho procesu.

zariadenia vyuZit6 pri riadeni modelu reAlneho procesu a namerany priebeh zmeny riadenej
velidiny pri skokovej zmene riadiacej veliiiny.

V depozi toch mnohych vyskumno-vyvoj ovych laborat6rii zahil aju 8-bi tove
mikropoditaie (ako napr. PMD-85 a pod.) dom6cej vyroby (ktore obsahuju
medzistykov! obvod MHB 8255) uZ odpisan6 ako konkurencieneschopn6 drah-
Sim a komfortnej5im mikropoditaiom zahranidnej vlfroby, hoci pri minim6l-
nych hardwareovich doplnkoch by sa e5te dali vyuZit'na zber d6t o priebehu
zmien fyzik6lnych velidin, ako su tlak. teplota, vlhkosd a pod., a pri riadeni
jednoduchfch procesov v laboratori6ch, ale aj v domdcnostiach (napr. pri
riadeni teploty, vlhkosti v sklenikoch, v liahniach hydiny a pod.).

MoZnost'vyuZitia mikropoditaia PMD-85 -2 ako riadiaceho poditada sa ove-
rila na elektrickom analogovom modeli re6lneho procesu.

Opis elektrick6ho anal6gov6ho modelu

Model je vytvoreny z troch s6riovo zapojenich vzdjomne nez6vislfch RC-
-dlenov, ktore sri od seba galvanicky a impedanine oddelene opakovadmi sign6-
lu. Elektrick6 sch6ma zapojenia RC-ilena je uveden6 na obr. l.

Pri tomto zapojeni model umoZiuje modelovaf dynamick6 sirstavy l. aZ

3. r6du (bez interakcie medzi jednotlivymi ststavami) s moZnost'ou nastavenia
jednotlivych dasovych kon5t6nt Z: RC od l0s do l7min. Princip dinnosti
a realizacie RC-dlena je nasledovn6.
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P

Ohr. l. [:lcktrickli scht'rr. r zapo.jcrria RC'-clcna.
Fig. L Electric c()nnection cliirgranr o1' RC'-elcmcnt

Rezistor R pozostirva z obmedzovacieho rezistora R,, (obmedzu.je max.
nabijaci prud kondenzAtora C) a nastavitel'neho rezistora R,, (slu7i na nastave-
nie veLkosti dasovej kon5tanty f).

Prepinad P v polohe K umoZiuje nastavenie dasovej konStanty f (pomocou
seriovo zapojeneho rezistora R* ) a suiasne nulovanie RC-clena (l,ybitie konden-
zAtora C pomocou rezistora R, ).

Po privedeni ref'erendneho napiitia L',", : 5 V na vstup odporoveho delica
(R + Rk) na rezistore R* vznikne irbytok naptitia Ur: U,

I'
r', : iRr : 

* *-=\ 
*l.. (l)

kde R*:6kO, C:0.01 F. RkC:60s: lmin.
Upravou vziahu ( I ) (vyniisobenim iitatela aj menovatel'a hodnotou kapacity

kondenzatora C. pricorn R*C: l[min]. RC: f [min])ziskame v1,raz (2) pre
vlrpocet napiitia L/,. ktore musime nastavit pomocou deliia napiitia na odpore
R*. aby sme ziskali poZadovanu dasovir kon3antu Z RC-dlena.

LI,

Po prepnuti prepinaia P do polohy M sa rezistor Ru odpoji od rezistora
R a pripoji sa k rezistoru R kapacita kondenziitor C.

Ak privedieme na vstup F.C-ilena vstupni signil napdtie Li,, kondenzator
C sa zadne nabi.jai. Priebeh zmeny napritia f,'. n3 kondenziitore C. pridom
L. : L', moZeme urdii (pri definovanej zirvislosti Lr: /(t)) pomocou tychto
vztahov:

Un: iR + Li,.

(2)

(3)
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u.:! l,o, * i: cqq' cJ dr

r', : q5- Re + u,.
dl'

(4)

(s)TU', + U,,: (Ju.

Vystupne nap[tie U, RC-dlena privddzame (kv6li impedandnemu oddeleniu
a vykonovemu zosilneniu) na vstup operadneho zosilipvada OZ (MAA 141).
Ak predpoklad6me, Ze vstupny odpor R.., operadn6ho zosiliovada a zosilnenie
nekonedne vel'ke (R,., > l. k ) l) potom

R
R

r nnredzuje max.
.lLrZi na nastave-

rt:._:it! f (pOmoCOu
i.::.. irbitiekonden_

3 i Jltrro\.eho deliia

(l)

il_Jittrtoukapacity
!:s. -::i r rraz (2) pre
;,-::.:tia na odpore

(2)

--c:-1;r od rezistora

::: i . kondenz6tor
itZ;itrre C, pridom

: -rmocou tychto

(u,,-u,.)k:u,.
prek)lL'',r :U,::U,.

Seriovym pripojenim dalSich RC-dlenov tak,2e vystupny sign6l U,
dzajuceho RC-dlena je vstupnym sign6lom dalSieho RC-dlena, t. j. rJ,

ziskame model umoZiujuci modelovat' redlne sustavy. dynamicke
ktorych su opisan6 diferenci6lnymi rovnicami aZ tretieho r6du

r,Ui't r.U'i )- r,(Ju * U, : (Jn,

kde r. : TrTtTt, r:: TtT) + TtTt + 7.7., r, : Tr * T) + Tj.

(6)

predch6-

, ,: UO''

vlastnosti

(7)

(3)

Anal6govo-iislicovf prevodnik

Vystupny analogovy elektricky sign6l U, z modelu redlnej sustavy (ktorf
reprezentuje staticke a dynamicke vlastnosti re6lneho riaden6ho procesu) je
privadzany (cez odporovy delid Rr + Ri) na vstup l0-bitoveho analogovo-disli-
coveho prevodnika (dalej len A/D prevodnika) C 520 D (lor). Elektricka
sch6ma zapojenia A/D prevodnika a zobrazovacej jednotky je zobrazena na
obr. 2.

AtD prevodnik prevddza vstupny analogovy sign6l U, (ktory je na vstup-
nych pinoch 10, ll integrovan6ho obvodu IO,) do bin6rne dekadick6ho kodu
(kod BCD). Priebeh vydaja inform6cie o meranej velidine na vystupoch A, B,
C. D, pre jednotlive r|dy zobrazovan6ho disla v BCD kode (od 0000do l00l)
s riadiacimi signSlmi M, N, L (s hodnotou log 0 pre povel iitania, resp.
zobrazovanie prisluin6ho r6du) je uvedeny na obr. 3.

Na vystupoch A, B, C. D (svorky 2,1,15, 16) A/D prevodnika sa postupne
objavuje informdcia v BCD kode o meranej velidine najprv pre vy55i r6d - na
vystupe M (svorka 4) je riadiaci sign6l log 0, potom pre niZii rild - na vystupe
L (svorka 5) je log 0. a nakoniec pre stredny r5d - na vystupe N (svorka 3) je
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Obr. 2. Elektrickri schema zapojenia analogovo-dislicoveho prevodnika a zobrazovacej jednotky
Fig. 2. Electric connection diagram of AiD conventer and display unit.

Obr. 3. Casov6 priebehy riadiacich (L. M, N) a ddtovych signllov (DCBA) Ai D prevodnika.
Fig. 3. Time behaviour olcontrol signal (L. M. N) and data signal (DCBA) olA/D converter.

log 0. Ako prikl. na obr. 3 je uvedeni prevod anal6gov6ho signdlu (J^ : 2p6V
do dislicoveho tvaru v BCD kode v poradi ditania 0010, 0l10, 1001. (Pre dal5ie
programov6 spracovanie sign6lu riadiaci mikropoditad upravi poradie na 0010,
1001,0110.) Podrobnej5i opis dinnosti A/D prevodnika (obvodu C 520 D) je
uvedeni napr. v [, 2].
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Vfstupny sign6l A/D prevodnika (sign6ly na vystupoch A, B, C, D a M, N,
L) sa priv6dza na konektor K (ktory je prepojen! s riadiacim mikropoditadom)
a sudasne na vstup dekodera D 147 (IO,), ktory dek6duje vfstupnli sign6l
prevodnika z kodu BCD na kod sedemsegmentovych zobrazovacich jednotiek
LQ 410, ktore zobrazujt udaj o meranej velidine v dislicovom tvare (obr.2).

A/D prevodnik je pomocou konektora K modelu re6lneho procesu prepoje-
ny s konektorom K, (4 GPIO/0) riadiaceho mikropoditada PMD-85-2.Yzdjom-
ne prepojenie jednotlivych pinov konektorov K, Kr je uveden6 v tab. l. (Na
konektor K,. je pripojenyf port A medzistykov6ho integrovan6ho obvodu MHB
8255A mikropoditada, ktorf je naprogramovany ako vystupnf port. Na pin d. 8
konektoru K, je trvale pripojeny sign6l log 0.) [ ].

Tabulka 1

Table I

i : l- tl-dZoV?cej jednotky.
E ::>:-j\ Unit.

Cts{ { D prevodnika.
CB1 ..iADconverter.

i_malu Li^:2,96y
I0. 1001. (Pre dal5ie
trr poradie na 0010,
bvLrdu C 520 D) je

D
L{

Zanadenie Model PMD-85-2 Vyznam
sign6luKonektor K K3 K4

c. prnu 20 Uo,o vyst. D/A prev.

l9 U" vfst. modelu

I 8.16 8.t GND - zem

l'7 U"* - extern6 nap.

l5 19 B7

l4 20 L

l3 20 B6

12 t'7 N

l1 l7 B5

l0 l8 M

9 t8 B4

8 l5 D

'7 l5 B3

6 l6 c
5 l6 B2

4 l3 B

3 l3 BI

2 l4 A

l4 BO
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eislicovo-ana16govf prevodnik

Blokovd schema zapojenia riadiaceho mikropoiitaia pMD-g5-? s modelomriadeneho procesu je zobrazenA na obr. 4.
Vysrupny g-bitovj iislicovy sign6r B (Br, Bo, ... Bil z porru B medzistykov6_ho integrovaneho obvodu MHB g255A, ktory ;. p.ipoleny na konektor K.(kanAl 4 Gploi r) mikropoiirada. sa privadza no ur,up iirtiiouo-onarogovehoprevodnika (dalej ren DiA prevodnika)._ vzaijomne prepojenie jednotrivychpinov konekrora K. a konekrora K modelu [no ttoii,:"-p.ipo,.ny aj D1Aprevodnik) je uvedene v tab. l.
v DiA prevodniku sa vystupny sign'l B mikropoiitaia. ktory je v prirodze-

nom dvojkovom kode (v paralernom tvare). prevaizana analogovy sign,l u,, o.ktory riadi vstupny (akiny) sign6l (napr. prikon energie) do sustavy.

Modet sti st ov y

Obr. 4

Fig

uo : in,(?. ?* * * 2. I* 2* *. *)

Blokova sch6ma uzatvoren6ho reguladn6ho obvodu
4. Block diagram of closed-loop control svstem.

Elektrick' schema zapojenia DiA prevodnika je zobrazena na obr. 5.D/A prevodnik pozost,va z rychreho DiA pievodnika MDAC 0g (ror).z presnych (externlich) rezistorov a kapacit a operadneho zosiliovaia MAA 741(ro4) [5].
vstupni refereniny prfd i,., prevodnika je vytvoreny pomocou rezistorov Roa R. z referendneho napdtia u,., (vytvoreneho z napitjacieho napdtia + 15 vpomocou Zenerovej di:gv KZZ 76). vystupnli prnd ri prevodnika zdvisi odreferendneho p.idu a iislicoveho vstupu prevodnika B (b1, b6. ...b,, bu)podl.avztahu
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. ',1D-:,i-l s modelom

: ,-. B rledzistykove_
- .. r..r konektor K

- - -,.,o-rnulogou.hJ
-.: ::tie.jednotlivych

:' :':;nrr-ieni ai DiA
Lref

U ola

I:] ,le V prirodze-
..r r signal U,, 

^ 
.

..slt\'\"
MAA 74 1

c2 c3
R7

1k7 {Ht-
M1lMl

KZZ 76

Obr. 5. Elektricka schemir
Fig. 5. Elcctric connectiorr

-15V +15V

zapojenia D rA prcvodnika.
tli:rgnrrn ol' D A eon\erter.

l-
1_

,, : -: trbf . 5.
\.1D\C 08 (tor),
.. - '. .r!:a MAA 741

-rJrezistorovRl
:.rputia + l5 V
:nika zdvisi od

h .6o) podl'a

Vistupni prud prevodnika i, D"A prevodnika sa prevddza na vistupne
napetie Uo o pomocou operadneho zosilfiovada (1O.,) a spdtnovtizboveho rezis-

tora Rr.
Vystupny signirl prevodnika nap[tie Uo o nastavime tak, Ze najprv pri

nulovom dislicovom vstupe B nastavime pomocou premenn6ho rezistora R.
lulovir hodnotu r,,lrstupneho signirlu 1i,,, n (tlito rnoZe byt nenulova vplyvom
asymetrie napzitovych vstupov), a potom pomocou premenn6ho rezistora Rs

(pri iislicovom vstupe. ked vSetky bity vstupneho signalu B maju hodnotu log I )

nastitvime i,.,. tak. aby L',, .i : 5 V
RozliSovacia schopnost RS D,tA prevodnika je potom

0.02 v.

Vystr"rpnlr analogovy sign6l DiA prevodnika napdtie U,, o. sa meni v roz-
sahu 0 - 5 V. pri zmene vystupneho tislicoveho signdiu B z mikropoditada

riadiaceho slova l' rozsahu 0-255.

3ll

RS

__t
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Pripojenie A/D a D/A prevodnikov k riadiacemu mikropoiitatu

Ako uZ bolo uvedene pri opise dinnosti A/D prevodnika, vystupny signdl
A/D prevodnika je multiplexovany, tzn., Ze na vystupoch DCBA prevodnika
(v z6vislostiod pritomnosti riadiacich sign6lov L, M. N)sa objavuje inform6cia
o meranej veliiine v BCD kode najprv pre najvy55i rrid - riadiaci sign6l M je
aktivny (md hodnotu log 0), potom pre najnii5i r6d - riadiaci sign6l L je
aktivny a nakoniec pre stredny rad - riadiaci signil N je aktivny. Preto na

ziskanie udaja o meranej velidine je potrebn6 programov6 obsluha. Mikropodi-
tad musi spr6vne naditat vystupnu informdciu prevodnika o meranej veliiine,
rozliSit', di ide o jednotky, desatiny alebo o stotiny hodnoty meranej veliiiny
a uloZit' ich na zvolen6 pamdt'ove miesto v pamdti mikropoiitada.

Blokove schemy obsluinych programov C 520 (ktory dita udaje z vystupov
Ai D prevodnika tak dlho, pokial nie su dva za sebou naiitane ridaje o uriitom
r6de informacie o meranej velidine rovnake) a AD (ktory zisfuje, di ide o jednot-
ky. desatiny alebo o stotiny hodnoty meranej veliiiny a uklad6 ich na zvolenu
adresu pamdti( (obr.6a, b).

V pamdtimikropoditaia PMD-85-2 je obsluZny podprogram AD uloZeny od

adresy 7000H (hexadecimdlne) a podprogram C 520 od adresy 7028H.
Naditane hodnoty su uloZene v pamdti na adresach 7100H (stotiny), 7l0lH

(desatiny) a'l l02H (ednotky).
Vypis podprogramov C 520 a AD v strojovom kode a v asembleri mikropro-

cesora I 8080 (s koment6rom) uv6dza tab.2.
Pripojenie mikropoiitada PMD-85-2 k A/D aDlA prevodnikom sa realizuje

prikazom OUT '4F. I 53 (v jazyku BASIC-G mikropoiitaia), ktorym je naprog-
ramovany medzistykovy obvod MHB 8255A mikropoditaia v mode 0, t. j. port
A je jednoduchy vstupny. port B jednoduchy vystupny ('4F je adresa obvodu
MHB 8255A hexadecim6lne).

Riadiace slovo pre Di A prevodnik je z intervalu 0-255 a vysiela sa prikazom:
OUT '4D. riadiace slovo.

Uzatvorenf regulatnf obvod

einnost' mikropoditada PMD-85-2 v ulohe riadiaceho poditaia bola overova-
nd pomocou elektrick6ho analogoveho modelu riadiaceho procesu, s namode-

lovanou sirstavou (opisanou diferenci6lnou rovnicou 2. r6du) s dasovymi kon-
Stantami T: Tt - T::10 s a zosilnenim k : l, s prenosom

(8)
(10p * l)2
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colt c 520

sU to stotinY ?

stotiny - 7100 H

coil c 520

sd to desotiny ?

desoliny - 710 1H

cott C 520

sd to Jednotky?

iednotky - 71O2'l1

ltnu mikropolitalu

-'. rr:ika. vYstuPnY sign6l

-:--:: DCBA Prevodnika
\ .. .'bjavuje inform6cia
r:r riadiaci signal M je

:: riadiaci signdl L je
'-". \ ie aktivny. Preto na

::. --'. ' .rbsluha. MikroPodi-

':c:..ii r) meranej velidine,

:. -- J.r trl) meranej velidinY

:.: t-: lprriitada.
i---:-. .'ita udaje z vYstuPov

, :.'-'iiane idaje o urditom
.: ::'. zrsfuje. di ide o jednot-

:.-' ' -lkladd ich na zvolenu

r--.:::!rgram AD uloZenY od

l. --: rdresy '702EH.

"::. 
- 

. r,)(]H (stotiny), 7l0l H

:.j= ' ', asembleri mikroPro-

\ :::r odnikom sa realizuje

r.r.-:::"4). ktorYm je naProg-

r:--- :JCa v mode 0, t. j. Port
r::.'. ( -lF je adresa obvodu

. -l: j a vvsiela sa Prikazom:

rod

i;31.'r poditada bola overova-
i::":eho Procesu, s namode-

:.-:: I radu) s dasovYmi kon-

: ::3nOSOm

-_t)-
Obr. 6. Blokov6 schemy podprogramov: a -

Fig. 6. Block diagrams of subroutins: a
C 520. b A/D.c- riadiaceho

C 520. b A/D. c control.

o)

(8)
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2. noiitonie

('.) = (z)

Ini ci o ti z6cio

Zosnimonie
riodeneJ vetidiny
ArD prevod

Vfpoiet okdn6ho
z6sohu jeho
vystonie D/A prevod

Boto peri6do
vz or kovoni o

je konein! dos



ADR.H Strojovy k6d
Pod-

program Assemblcr Pozn6mka (komentdr)

7000

7003

1004
7005

7008

7009
7008
700E
701 I

T0t2
70r3
T0t4
701 5

7018

7019
701 B

701 E

702t
7022

7023

7024
7027
'7028

'7021.

702D
'702E

7030

703 r

7033

7034

703'7

7038

CD 2E 70

l'7

t7
DA 00 70

79

E6 OF
32 00 7l
CD 2E 70

l7
l7
t7
t7
DA OE 70
'19

E6 OF
32 0t 7l
CD 2E 70

t'l
t7
t7
DA IE 70

79

E6 OF
32 02'71
c9
DB 4C
4F
DB 4C
B9

c2 2E 7e

79

C9

AD:

C520:

22:

ZI:

ORG TOOH

CALL C52O

RAL
RAL
JC AD
MOV A. C
ANI OF
STA TIO(]

CALL C52O

RAL
RAL
RAL
RAL
JC'72
MOV A, C
ANI OF
STA TIOI
CALL C52O

RALL
RALL
RALL
JC ZI
MOV A. C
ANI OF
STA 7IO2
RET
IN A. PA. I,
MOV C. A
IN A. PA. II.
CMP C
JNZ C52O

MOV A. C
RET

naditanie spr6vnej hodnoty
rotdcia (CY) + (a,,)

(a,) - (ai,t)

skok. ak nie sir stotiny
presun (C) - d
maskovanie s 00001 I I lB
stotiny + RAM
naditanie sprivnej hodnoty

skok. ak nie sri desatiny

maskovanie s 0000llllB
desatiny - RAM
nacitanie spr6vnej hodnoty

skok. ak nie sri jednotky

maskovanie s 00001I I lB
jednotky * RAM
vystup z podprogramu
naditanie

naiitanie

skok. ak nie je sprivna naiitand
hodnota

ndvrat sprdvne naditanej hodnoty
z portu PA

TabuIk:r 2

Table 2

Prechodov6 charakteristika sustavy (dasovi zirvislost' zmeny vystupneho
sign6lu -1'(l) pri skokovej vstupneho si-endlu Lt (.t) : Lrn ) odzrkadlujuca statick6
(zosilnenie) a dynamicke (zotrvainost) vlastnosti sustavy uvadza obr. 7.

Blokov6 schema uzatvoreneho re-qulaineho obvodu modelu silstavy s riadia-
cim mikropoiitadom je znazornend na obr.4.
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Y/U I-]

, .'nlenV vl,stupneho
- k.rdlujuca sraticke

. .'..idza obr. 7.
- -...t .itstat r s riirdia-

0 50 100 150 200 250 T [s]

Obr. 7. Prcchodovir charakteristikir namodelolanej sustavy 2. ri,Ldu

Fig. 7. 'fransient characteristic of simulated system ol'2nd order.

Na riadenie sustavy sa pouZil riadiaci algoritmus PSD reguldtora. (Blokovir

schema riadiaceho algoritmu je uvedenA na obr. 6c.)

e asovit zirvislost zmeny vystupn6ho signdlu sustavy 1'(r) a riadiaceho sign6lu

l(/)pri riadeni na konstantnu hodnotu ll pomocou algoritmu PSD regul:itora
je uvedenir na obr.8. Nastavitelne konitanty PSD reguletora si Z:2.5,
T:4.5 s, Il : 3.2 s; perioda vzorkovania | : 5 t.

Zhver

NanteranA zdvislost na obr. 7 potvrdzuje, Ze je moZne vyuZit 8-bitove mikro-
poditade. ako PMD-85 a pod.. pri riadeni redlnych objektov s minimirlnymi
hardwareovymi doplnkami a jednoduchym soltwareovym vybavenim.

Pri riadeni reflneho objektu, ktoreho vystupnym parametrom je teplota

tnapr. vymennik, sklenik,liahefi hydiny a pod.) m6Zeme uspelne vyuZit dislico-

ri snimad teploty []. ktory vo svojej sch6me okrem zobrazovacej jednotky (na

r izuf lnu kontrolu meranej velidiny) obsahuje aj AiD prevodnik, umoZfiujuci

kore5pondenciu s riadiacim mikropoditadom (nielen na riadenie, ale aj na zber

.r archivaciu nameranych d6t).

3r5
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Z =2,5
Td = 3,2

150 250 T [s]

Obr. 8. easov6 priebehy akdn6ho signdlu a(r) a vystupneho sign6lu .r'(r) riadenej sustavy pri
skokovej zmene riadiacej veliiiny W z 0 an 3 V pri riadeni pomocou algoritmov PSD regulAtora.
Fig. 8. Time behaviour olcontrol signal u(t) and output signal t'(t) at jump change olcommand

W from 0 to 3 V at algorithm control ol PSD automatic controler.

el6nok obsahuje vsetky podklady potrebne na prepojenie 8-bitoveho mikro-
poditada PMD-85-2 s riadenym procesom. V pripade hlbSieho z6ujmu (alebo
nejasnosti) autori dl6nku radi poradia.

Aplik6cia dokonalej5ich algoritmov riadenia pri riadeni modelu pomocou
PMD-85-2 bude obsahom dalSieho dldnku.
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Real-time model control by microcomputer

Summart

The usc oltJ-bit microcomputcr PMD-85-l in rcal-time control is presented. Thc analog modcl
.,l dlnamic processes has been constructed and connccted with the control compuler. The results
,rl'r'arious principlcs of control including sell--tuning regulators arc described and analysed.

Vnpan.reune Mo;Ie,,'rn peanbuoro npouecca M[KpoKoMnrorepoM

Pe lrorre

flpuac.leHuar crar[,r pcrrrHT Bonpoc Hcno-rbioBaHHr 8-parpx.luoro MHKpoKoMnrorepa
ll\,I.]-85-l R KirrrL'crBc rnpun.rrrrrttcir BL,rqrrc.rHrc.ruHoii \ranrHHbr npH )npaB.leHHH pea.rbHbtv

l i p()tlccco\r.

B crarurr npHBe,'IeHo onilcalrtte pea-rlr3HpoBaHHoil lro.lc"rrr pea.rbHoro nportccca. onncaHHc

BcrroMarATcirbHurx lcrpoilcrB rl)lr\reHeHHbrx npH \ npaB-reHHH l.r npuBcreHa BpcMeHHar 3aBHcH-

\rocr b H3\,rcncHHq vnpaBJrevoii trc:ntqHHsr npu cxa.rxoo6pa3HoM H3lreHeHHU ynpaB,rttotreli se-rH-
Lr]li{t l.
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