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Blokové schéma ustredniho clenu
PID regulatoru
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Dynamické popisy ¢lenu PID
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Dynamické popisy ¢lenu PID
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Dynamické popisy ¢lenu PID
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Dynamické popisy ¢lenu PID
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Dynamické popisy ¢lenu PID

e Kombinace,,PD*

LDR - . .
prechodova char | frekvenc
ni char.
u(t) -
,09 u®=e®ro+re Gr(s) =ryg+rys ]
t
T
EFQ
de(t To + r1S
”1” Tu + u(t) = e(t)ro+rie = e(t)rg + rl% Gr (S) = m EIT \@
t
ut),
Ta .

de(t I
,,2” T3u" + Tu' +u(t) = e()ro+rie = e(t)ry + T1% Tot+7T1S =—|

Gr(s) TN
1

- (T%s%2 + Tys+1)




Dynamické popisy ¢lenu PID
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PID regulator

LDR regulatoru: u(t) = e(ro+r_, f;e(t)dt+r1e'
Pfenos regulatoru Gr(s) =1y + r‘Tl + ;s

V praxi se pouzivaji dost ¢asto upravené rovnice regulatoru:
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Iy - zesileni (/)

T; - integracni konstanta (s)

Ty - derivacni konstanta (s)

pp — pasmo proporcionality (%)

Priblizné rozsahy stavitelnosti u béZznych priimyslovych regulator(:

0,5 < Io <50 (/)
0 < T; <500 (s)
0 < Ty <500 (s)

Pasmo proporcionality udava, o kolik procent se musi zménit vstupni signal [regulaéni odchylka e(t)], aby se vystup
[akénf velicina u(t)] zménil v celém rozsahu.



Zpozdeéni u PID regulatoru

Protoze v realném svéte neexistuje idealni derivacni slozka, tak
se k ni zavadi jednokapacitni zpozdéni. Poté se da derivacni
slozka uz realizovat. Jestlize je tedy minimalné zpozdéni 1 radu
u regulatoru, tak se vzdy jedna o zpozdéni u dynamické ,,D
slozky. V uvedenych charakteristikach v prezentaci je
nerealizovatelna derivacni slozka vzdy €ervené oramovana. V
praxi se tedy pouziva PID regulator minimalné se zpozdénim
»,1“fadu. S tim, ze zpozdéni,,D“ ¢lenu se nastavuje, co mozne,
fyzicky nejmensi.
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Vliv parametrt parametrt PID regulatoru

na regulacni charakteristiku
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