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1. O dokumentu

1.1. Revize dokumentu

Verze Verze Autor Datum Popis zmén
dokumentu| SW vydani p
1.00 Ku Prvni vydani.
1.10 Tu 19.05.2003 |Uprava dokumentu dle ISO9000.

1.2. Ucel dokumentu

Tento dokument slouzi jako popis zakladniho postup pii nastavovani
regulatoru PID.

1.3. Rozsah platnosti

Urcen pro programatory a uzivatele programového vybaveni SofCon.

1.4. Souvisejici dokumenty

Pro c¢teni tohoto dokumentu je vhodné seznamit se s manudlem VIRTSISO,
REGSISO a PROCSISO.

2. Terminy a definice

Pouzivané terminy a definice jsou popsany v samostatném dokumentu
Terminy a definice.
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3. Uvod

Tento manual popisuje zakladni postup nastaveni regulatoru PID.

4. Regulacni rovnice regulatoru

Ve standardnim pfiiristkovém tvaru regula¢niho zdkona PID je vystupni
veli¢ina regulatoru u(k) vyjadiena vztahem:

1) = ke ek + T el) + T2 (k) -tk 1)

Ti |
kde
e(k) jeregulacni odchylka v normovaném tvaru
Kc je zesileni [-]
Ts je perioda vzorkovani [s]
Td je derivacni konstanta [s]
Ti je integracni konstanta [s]
Regulac¢ni odchylka se pouziva v normovaném tvaru:
k) — ylk
elk) _ k)=o) ) 100 [%]
ymax— ymin
V programu se k vypoctu akéniho zdsahu pouziva vztah:
Ok
u(k) = Kpe(k) +Ki. 2 eli) +Kd.(elk) -elk -1))
kde
Kp  je zesileni proporciondlni slozky [-]
Ki je zesileni integracni slozky [-]
Kd  je zesileni derivacni slozky [-]
DalSim moznym popisem regulacnich konstant je tvar:
100 Ts< Td j
uk) =——| ek) +— i) +—(ek) —-ek -1
(K= o {10 + 753 i) + 72 (el el -1)
kde

PBnd je $itka pasma proporcionality v [%]

Sluzba knihovny pro zadavani parametrti je napsana tak, aby bylo mozné
pouzit pro zadani konstant regulatoru jeden z uvedenych tvari konstant. Ktery z tvart
budeme pouzivat ur¢ime nastavenim proménné KMod na:

ISA pro konstanty Kc, Ti, Td

SofConK pro konstanty Kp, Ki, Kd

SofConP pro konstanty PBnd, Ti, Td

Nelinearni parametr “antireset window up” je uplatnén na integracni a
derivacni slozku. Je-li odchylka vétsi nez povolend hodnota konstant IGap, DGap
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v [%], pak je zastavena integrace respektive derivace. Déle je mozné zadat pasmo
necitlivosti EGap, kde se vypind vypocet novych zasaht, je-li odchylka mensi ne
EGap [%]. Reguldtor umoziiuje pomoci konstanty RelK nastavit jiné pasmo
proporcionality pro zdpornou regulacni odchylku a to tak, ze Kminus=Kplus/RelK.

V  regulatoru je téz implementovdno beznarazové piepinani pii piechodu
man/auto.

5. Nastaveni konstant

Jednou z nejuniversalnéjSich metod nastaveni konstant PID reguldtoru je
metoda Ziegler-Nichols.

V konkrétnim regulacnim obvodu nebo na jeho modelu vyfadime vliv
integracni a derivacni slozky reguldtoru a nastavime zesileni(proporcionalni slozku)
regulatoru tak, aby nastaly netlumené kmity. Toto zesileni prohlasime za kritické Ky
a ur¢ime periody téchto kmitli Ty

2n
akrit

Konstanty skute¢ného regulatoru piislusného typu zvolime takto dle pouzitého
zpusobu zadavani:

T krit =

ISA pro konstanty K., T;, Tq

P Ke=0, SKkrit

PD: Kc:O, 5Kkrit Td:O, 12Tkrit

Pl : Ke=0, SKyrit Ti=0, 83Tkrit

Pl D Kc:O, 6Kkrit Td:O, 12Tkrit Ti :O, 5Tkrit

SofConK  pro konstanty K,,, K;, K4

P: Kp=0, SKyrit

PD: Ko=0, S5Kirit Kg=0, 12 Ky Tirit / Ts

Pl:  Ky=0,5Kcit Ki=1,2 Ky Ts [ Tirit

PID: Ky=0, 6Kyrit Kg=0,12 Ky Twrit /' Ts Ki=2 Ky Ts /' Tkrit

SofConP pro konstanty Pgpg, Ti, Tq

P: Pend=200/ Ky;i ¢

PD: PBndZZOO/ Kkrit Td:O, 12Tkrit

Pl : PBndZZOO/ Kirit T; =0, 83Tkrit

Pl D PBnd:167/ Kkrit Td:O, 12Tkrit Ti :O, 5Tkrit

Uvedené hodnoty jsou pouze piiblizné a v ramci zlepSeni regula¢niho procesu
1ze jednotlivé konstanty zménit.
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