Dobor nastaw regulatorow PID

Wedtug I metody Zieglera-Nicholsa

Zwigkszajac wzmocnienie regulatora proporcjonalnego K, doprowadzi¢ uktad regulacji do granicy
stabilnosci. Wyznaczy¢ odpowiadajace temu stanowi wzmocnienie regulatora Ky, i zmierzy¢ okres
generowanych drgan T, . Tabela przedstawia typowe nastawy regulatoréw P, PI i PID przy
kryterium minimum czasu regulacji.

K T: Tp
P 0.5 Ky
PI 0.45 Kir Tose/1.2
PID 0.6 Kir Tose/2 Tose/8

Przy kryterium aperiodycznosci przeregulowania przyblizone nastawy mozna dobrac tak:

K T: T
P 0.2 Kir
PI 0.15 Ki Tosc/2.5
PID 0.25 Ky Tose/3 Tose/2

Wedtug 11 metody Zieglera-Nicholsa

Przeprowadzi¢ identyfikacje obiektu przy otwartej petli regulacji wyznaczajac: wzmocnienie
obiektu K,, czas opdZnienia T, i stala czasowa T.. W zaleznoS$ci od kryterium regulacji mozna
znalez¢ wiele réznych propozycji nastaw, dobrym poczatkiem moze byc¢:

K T; Tp
P T/(Ko*T5)

PI 0.9*T/(Ko*Th) 3.3*T;
PID 1.2*T/(Ko*Tr) 2% Ty 0.5*T;




