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regulatora. Czlon rézniczkuja-
cy opisany jest czasem zdwoje-
nia TD. Definicja jest naste-
pujaca: zat6zmy, ze uchyb na-
rasta liniowo, wyjScie cztonu
rozniczkujacego jest wtedy
liczbg stala, ktora jest dodawa-
na do wyjScia regulatora. Powo-
duje to ,przyspieszenie reak-
¢ji” regulatora w stosunku do
czesci proporcjonalnej wiasnie
o czas wyprzedzenia.

W ukladach z regulatorami
PID bardzo wazny jest wtasci-
wy dobdr nastaw regulatora,
czyli K, Ti, Tp. Popularng
metodg jest regula Zieglera-
Nicholsa. Sposob postepowa-
nia jest nast¢pujacy: w regu- R
latorze wigcza si¢ tylko czlon E.'L‘D“
proporcjonalny P. Czton cal-
kujgcy mozna wylaczy¢, usta-
wiajac Ti=maxTp, czlon roz-
niczkujacy jest wylgczony gdy
Tp=0. Zwigkszajac stopniowo
wzmocnienie K, doprowadzamy
uktad do granicy stabilnoSci, jest to
stan, gdy wyjScie obiektu oscyluje ze

statg amplitudg. Zapisujemy wzmoc-
nienie regulatora Kpkrye 1 mierzymy
okres oscylacji Ty Znajac te dwa
parametry, mozemy wyliczy¢ nasta-
wy regulatorow wg wzorow:

dla regulatora P:
Kp=0,5* Kpkrye
dla regulatora PI:
Kp=0,45 * Kpkryr,
Ti=0,75* Thrye
dla regulatora PID:
Kp=0,6* Koy,
Ti=0,5* Ty,
TD=0,12 * Ty
Reguta Zieglera-Nicholsa
obrazuje zaleznosci pomic¢dzy
poszczegblnymi cztonami re-
gulatora PID. Jezeli regulator
P przyjmiemy jako bazowy, to
dodanie cztonu catkujacego
pogarsza stabilnos$¢, wigc wy-
maga zmniejszenia wzmocnie-
nia z wartoSci 0,5 * Kpkye do 0,45
k'l * Kpkrye. INatomiast dodanie do
.-EE' PI czlonu rbzniczkujacego
znacznie poprawia stabilnoSc,
mozemy  wiec  zwickszy(
wzmocnienie do wartoSci 0,6 *
Kpkrye oraz wzmocnié czlon calkujacy
poprzez skrocenie czasu zdwojenia z
0,75 *Tkryt do 0,5 =l*’1—‘kryt.
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