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PID regulator
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oz. prenosna funkcija

Gr(s)= Kp (1 + L5 + Tps)
Tts

Kp je ojatenje regulatorja,Ty je integrirni ¢as Tp pa diferencirni ¢as.

Mozna bloéna diagrama PID regulatorja
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Odziv PID regulatorja na stopnicasti signal pogreska:
a) idealni primer
b) realni primer
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Slika 6: Industrijski P regulator: a) absolutne veli¢ine

b) odstopanja od delovne tocke
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Hidravliéni regulacijski sistem
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Slika 12: BloZna shema PID regulacijskega sistema
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Izvriai sistem
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+ Zaséita pred integralskim pobegom:
a) s povratno zanko pri integratorju

b) s povratno zanko iz izhoda izvrinega sistema
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Odziv PID regulatorja na stopnicasti signal pogreska:
a) idealni primer
b) realni primer




Dolocanje parametrov regulatorja

QDPRITY ZANEA

Za steze vi5jeza rada, katerth fazovm odziv proge j2 znan. Faramem s2 doloéajo
na osnovi prenosne funkeye -stopmiénega odziva odprte zanke, ée je podoben

clenu I. reda. Tabela 3.1-2.
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Tabela 3.1-2: Metoda Ziegler-Nicholz {za sropnicni odziv)



ZAPRTA ZANKA

Ta se uporablja za steze visjega reda, katerith ¢asovni odziv proge ni znan. Zaprto
zanko spravimo s kritiénim ojadanjem v memno nihanje in opazujemo njeno

dinamko.
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PI 0.45Kkn 0.83Tkr (I
FID 0.6Kxr 0.5Tkr 0.125Tkr :

Nihajni preizkus ‘
regulator namestimo kot ¢15t1 P regulator (Ti—o0in Td=0),
povecujemo ojacanje Kr, dokler se me pojavijo oscilacije i ma mej stabilmost
odéitame kntitnoe ojacanje Krk ter periodo mbhama Irk,
na osnovi teh trednosti, 5 pomodjo tabele 3.1-1 1 v odvismosti od Zeljenega

regulatona, namestimo ojacame Ep, T1, Td



Chien-Hrones-Reswickova meroda (odpria zanka)
Za steze wvisjega reda, prl katerih procesa ne moremo ali me smemo spraviti v
meno nthanje, poznamo pa stopniénl odziv odprie zanke.

17 éasovnega odziva preberemo mrivi €as fuw m £as vzpostavitve Tg

na temelju le-teh, 5 pomodjo tabele 3.1-3, 1zracumameo Kp, T1, Td

n & .
0 4 _ _ _
Tu=10.3 s - ¢as zakasmitve stopnitnega ocd=va
Tg=10.6 5 - ¢as 1zravnave stopnménega odzrva
10%%
S
Tn | Te t

o
Wl
o
i




Aperiodicni potek najkrajsesa

20% prenihaja z najkrajso periodo

trajanja ascilaci)
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Tabela 3.1-3:

Chien-Hrones-Reswickova metoda




Ty I;J_

clt)

Preklop med ro¢nim in avtomatskim delovanjem
(R - roZno, A - avtomatsko)
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Preklop med direktnim (D} in reverznim {R) delovanjem
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