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1. Wprowadzenie 

Symulację pracy pieca oporowego w układzie sterowania za pomocą regulatorów PID lub roz-

mytego można realizować w środowisku MATLAB/Simulink. Na rysunku 1 przedstawiono 

schemat systemu symulacji, którego charakterystykę opisano między innymi w [1, 2]. 

 

 
Rys. 1. Schemat układu symulacji porównania jakości sterowania PID i rozmytego 

w środowisku Matlab/Simulink. 
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W układzie tym wartości wskaźników Wsk i Wsk3 są miarą różnic odpowiedzi układu stero-

wania odpowiednio z regulatorem rozmytym i PID od wartości zadanej, natomiast wartości 

wskaźników Wsk1 i Wsk2 służą porównaniu stopnia złożoności sygnału sterującego na wyjściu 

odpowiednio regulatora rozmytego i PID. 

 

2. Wyniki symulacji 

 

Symulacje porównawcze przeprowadzono dla różnych definicji regulatora rozmytego (po-

wierzchnia sterowania, baza reguł) oraz zoptymalizowanego za pomocą procedury dostępnej w 

środowisku Matlab/Simulink regulatora PID.  

Na rysunku 2 pokazano wybrane z całego zbioru obliczeń symulacyjnych odpowiedzi układu 

sterowania rozmytego i PID dla zakłócenia sinusoidalnego o znormalizowanej amplitudzie 0,05 

i częstotliwości 0,005 Hz. 

 

       
Rys. 2. Wyniki symulacji sterowania rozmytego i PID w obecności zakłócenia sinusoidalnego 

o amplitudzie 0,05 i częstotliwości 0,005 Hz. 

 

Do oceny jakości sterowania zdefiniowano wskaźniki, których wartości pozwalają na porów-

nanie poszczególnych przypadków symulacyjnych. W referacie zostaną przedstawione zbior-

czo uzyskane wyniki symulacji. 

 

3. Wnioski 

Przeprowadzone badania symulacyjne pozwalają na ocenę zachowania regulatorów: PID i roz-

mytego, w obecności zakłóceń o różnych parametrach (kształt, amplituda, częstotliwość). Na 

podstawie dotychczas wykonanych serii symulacji porównawczych można stwierdzić, że qua-

sioptymalny regulator rozmyty może dawać lepsze rezultaty regulacji od zoptymalizowanego 

regulatora PID, także w obecności zakłóceń o tych samych parametrach.  
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