Storocna teoria riadenia
je stale jadrom priemyselnych
PID regulatorov (3)

Metoda z prechodovej charakteristiky

Z nameranej reakcie riadeného systému na skokovi zmenu vstu-
pu uréime dobu priefahu D a maximdalnu strmost nidbehu R pre-
chodovej charakteristiky. Parametre regulatora B, PI a PID uré¢ime
z tab. 1.
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Tab.1 Zieglerova-Nicholsova metéda
z prechodovej charakteristiky

Vsimnime si, ze na vypocet parametrov reguldtora netreba zmerat
celd prechodovd charakteristiku. Staci, ked skoné¢ime meranie
tesne po dosiahnuti inflexného bodu krivky. Bohuzial, uvedeny
postup je dost nespolahlivy a moze dokonca viest k nestabilnej
uzatvorenej slucke. To je dévod, preco sa v ostatnom case niekol-
kokrat revidoval a upresnioval (avSak opit empirickymi postup-
mi). Za dost spolahlivi moZno povazovat modifikaciu, ktord vy-
chddza z troch charakteristickych ¢isel procesu: doby prietahu D,
doby nabehu T a statického zosilnenia K (obr. 1a). V tejto met6-
de sa urcuju parametre v Standardnom zakone riadenia (9), kde
¢ = 0. Prislu$nd hodnotu v prvom stipci v tab. 2 uréime zo vztahu

f (1) = gl (1s)
kde ay, a1, az su koeficienty v zodpovedajicom riadku tab. 2 pri-
slichajice vybranému typu reguldtora a T je normalizované one-
skorenie dané vztahom 1t = D/(D + T) a a = DKy/T. Poznamenajme,
Ze vypocet integracnej konstanty T, resp. derivacnej konStanty
T¢ mozno vykonat z druhého alebo tretiecho riadku, pripadne
zo §tvrtého alebo piateho riadku tabulky.

PI PID
ag a ap ag aj a,
aK 0,29 -2,7 3,7 3,8 -84 7,3
T.ID 89 66 30 52 25 14
T,IT 0,79 -14 2,4 0,46 2,8 -2,1
T4/D 0,89 -0,37 -4,1
Ty/T 0,077 5,0 -4,8
b 0,81 0,73 1,9 0,40 0,18 2,8

Tab.2 Modifikovana Zieglerova-Nicholsova metéda
z prechodovej charakteristiky

Frekvencna metoda

V uzatvorenej sluc¢ke s proporcionidlnym reguldtorom postupne
zvi¢Sujeme zosilnenie K reguldtora az do okamihu vzniku ne-
tlmenych kmitov. Z nameraného zaznamu regulovanej veli¢iny
ur¢ime periddu ustdlenych kmitov Tigp a prislusné kritické zosil-
nenie regulatora K = K¢ (= 1/K1go). Parametre B, PI a PID regula-
tora ur¢ime z tab. 3.

Podobne ako prva Zieglerova-Nicholsova metdda je aj frekvencéna
metdda velmi nepresnd. M6Ze byt vsak dost uzito¢na pri ziskava-
ni prvého odhadu, za ktorym nasleduje spresnenie metédou po-

standardny tvar sériovy tvar
K T i T d K T i : T d ‘
P 05K, 05K,
PI 045K, 180 045K, i
12 12
PID 06K, Tis0 Tis0 03K, Tiso Tis0
2 8 4 4

Tab.3 Zieglerova-Nicholsova frekvenéna metoda

kus — omyl. Nedavno bola podani exaktna revizia tejto metddy,
ktora tiez vychddza zo znalosti len jedného bodu frekven¢nej cha-
rakteristiky riadeného systému. Fazové oneskorenie tohto bodu je
vs$ak podstatne mensie nez 180° a navyse zavisi od navrhovaného
typu reguldtora a od poziadavky na bezpecnost v stabilite uzatvo-
renej slucky.
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