18. Regulatory o wyjsSciu ciaglym

To po prostu regulatory P, PI, PID — sa ciaglte, w odroznieniu od regulatorow dwu- i trzystaw-

nych z pyt. 18.
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Rys. Struktura regulatora PID

Czlon proporcjonalny dziata jak wzmacniacz, czlon calkujacy generuje sygnat narastajacy
gdy sygnat wejsciowy jest dodatni, a malejacy — gdy sygnat wejsciowy jest ujemny. Czion
rézniczkujacy generuje sygnal dodatni, gdy sygnal wejSciowy narasta, a ujemny — gdy sy-

gnal wejsciowy maleje. Sygnatem WE na regulator jest sygnat uchybu.

Z ogdblnej struktury regulatora PID mozna stworzy¢ P, PI, czy PD wywalajac odpowiednie

cztony.

Wilasnosci regulatoréow

P zapewnia dos$¢ duza szybko$¢ regulacji przy niezbyt duzej doktadnos$ci statyczne;.

Sygnat nastawiajacy moze by¢ takze calka z uchybu (regulator I), co zapewnia astatyzm UR,
ale zazwyczaj powoduje wydtuzenie czasu regulacji.

Chcac uzyska¢ stosunkowo szybka regulacj¢ przy zachowaniu astatyzmu, stosuje si¢ regulator
PI. Jesli szybko$¢ regulacji przy zastosowaniu dziatania proporcjonalnego jest niewystarcza-
jaca, mozna ja zwigkszy¢ przez dziatanie rézniczkowe (PD i PID). Procz przyspieszenia
przebiegdéw, dziatanie rézniczkowe ma zazwyczaj korzystny wplyw na stabilno$¢ uktadow

regulacji.



Regulator cigphy.
Majpopulamie)szym jest regulator PLD.
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Dhery uchyb daje duwry syenat wejscioary. Mamy preeregulowame w czasie regulacp. Mamy trzy
parametry, ktorym mocemy wphywad na jakesé regulac)l. Kg, 71, To =g nastawarm regulatora PID.

kiepski

dohbry

_——

—
-
-
..
-
-
-
-
s
1
1

Aby regulator zadziatal, trzeba mu dobra¢ odpowiednie nastawy. W rzeczywisto$ci nastawy

(wzmocnienie, stala czasowa rozniczkowania i1 catkowania) sa ograniczone. I tak: k =

tu plynnie przechodzimy do omawiania pyt. 1.

0.2...100, Ti=1s...50 min i Td = 1 s...10 min. Nastawy regulatoréw trzeba jako$ dobra¢ = i



