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I.  Ievads
Šajā rakstā tiek aprakstīta līmeņa regulēšanas sistēmas izstrāde uz PID regulatora bāzes un piedāvātas tās optimizācijas metodes. 
II. Problēmas formulējums
Festo “Compact Workstation” eksistējošie risinājumi [3] ir balstīti tikai uz PID regulēšanas un nav vienkārši lietojumā. Darbs mērķis ir izstrādāt plastiskāku un vieglāk pielietojamo līmeņa automātiskās regulēšanas sistēmu.
III. Uzdevuma risinājuma matemātiskais modelis
Līmeņa regulēšanas sistēma ir noslēgtā sistēma. Sistēmas algebriskā pārvades funkcija ir (2). [1]
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kur  WR(s) un Wob(s)  ir PID regulatora un vadāmā objekta pārvades funkcijas, Wf(s)=kf=1 ir atgriezeniskās saites pārvades funkcija. Līmeņa regulēšanas sistēmas blokshēma ir parādīta pilnajā versijā (p.v.).  
Šeit optimālie regulatora parametri ir atrasti pēc Skogestada metodes (p. v.). Proporcionalitātes koeficienta un laika konstantes vērtības ir izvēlētas no (18) un (19). Pieņemts, ka c = 4. TC var izvēlēties jebkuru. [2] [7]
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Lai novērtētu regulēšanas sistēmas stabilitāti, Rausa kritērijs ir izmantots šajā darbā. Pēc šī kritērija (p. v.), regulēšanas sistēma ar PI regulatoru ir stabila ar jebkurām regulatora koeficientu vērtībām. 
IV. Eksperiments
Līmeņa regulēšanas sistēmas pārejas procesa raksturlīknes ar kp=4,85 un Ti=40 sek (TC=10 sek) ir redzami 5. att. Zilā līknes (kvadrāti) ir līmeņa faktiskā vērtība, rozās līkne (krusti) ir sūkņa dzinēja rotācijas ātruma vērtība. Šeit vēl ir piedāvāta tā saucamā “pakāpeniskā” regulēšanas metode. Sūknis tiek darbināts ar maksimālo ātrumu līdz noteiktajam līmenim, kas ir tuvs uzstādītajai vērtībai. Sasniedzot to, PID regulators tiek pieslēgts sūknim, vispirms ar integratora saķuma vērtību, kas pēc tam tiekizslēgts. Šādas sistēmas raksturlīknes ir parādītas 8. att.  
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 5. att.  Regulēšanas asistēmas ar  PI  regulatoru raksturlīknes
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 6. att.  Regulēšanas asistēmas ar  „pakāpenisko” regulatoru raksturlīknes

V. Secinājumi

Pielietojot Skogestada metodi līmeņa regulēšanas sistemas ar PID regulatoru, sistēma ir stabila un ir labs pārejas process (pārregulŗjums nepārsniedz 10% un nav stacionārās kļūdas). Izmantojot PLC tika izstrādāta “pakāpeniskā” regulēšanas metode pārejas procesa uzlabošanai. Ar šī algoritma palīdzīnu pārregulējums samazinājās no 40% ( (PID regulators – p. v.) līd mazāk 5%, kā arī samazinājās regulēšanas laiks, nemeklējot optimālos PID regulatora parametrus. 
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