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1. O dokumentu 

1.1. Revize dokumentu 

Verze 
dokumentu 

Verze 
SW Autor Datum 

vydání Popis změn 

1.00  Ku  První vydání. 

1.10  Tu 19.05.2003 Úprava dokumentu dle ISO9000. 

     

1.2. Účel dokumentu 

Tento dokument slou�í jako popis základního postup při nastavování 
regulátoru PID. 

1.3. Rozsah platnosti 

Určen pro programátory a u�ivatele programového vybavení SofCon. 

1.4. Související dokumenty 

Pro čtení tohoto dokumentu je vhodné seznámit se s manuálem VIRTSISO, 
REGSISO a PROCSISO. 

2. Termíny a definice 

Pou�ívané termíny a definice jsou popsány v samostatném dokumentu 
Termíny a definice. 
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3. Úvod 

Tento manuál popisuje základní postup nastavení regulátoru PID. 

4. Regulační rovnice regulátoru 

 Ve standardním přírůstkovém  tvaru regulačního zákona PID je výstupní 
veličina regulátoru u(k) vyjádřena vztahem: 
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kde  
 e(k)  je regulační odchylka v normovaném tvaru 
 Kc   je zesílení [-] 
 Ts     je perioda vzorkování [s] 
 Td je derivační konstanta [s] 
 Ti  je integrační konstanta [s] 
 
 Regulační odchylka se pou�ívá v normovaném tvaru: 
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 V programu se k výpočtu akčního zásahu pou�ívá vztah: 
 

( ) ( ) ( ) ( ) ( )( )u k Kp e k Ki e i Kd e k e ki
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kde 
 Kp je zesílení proporcionální slo�ky [-] 
 Ki je zesílení integrační slo�ky [-] 
 Kd je zesílení derivační slo�ky [-] 
 
 Dal�im mo�ným popisem regulačních konstant je tvar: 
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kde 
 PBnd je �ířka pásma proporcionality v [%] 
 
 Slu�ba knihovny pro zadávání parametrů je napsána tak, aby bylo mo�né 
pou�ít pro zadání konstant regulátoru jeden z uvedených tvarů konstant. Který z tvarů 
budeme pou�ívat určíme nastavením proměnné KMod na: 
 ISA   pro konstanty Kc, Ti, Td 
 SofConK  pro konstanty Kp, Ki, Kd 
 SofConP pro konstanty PBnd, Ti, Td 
 
 Nelineární parametr �antireset window  up� je uplatněn na integrační  a  
derivační  slo�ku.  Je-li  odchylka  vět�í  ne� povolená hodnota  konstant IGap, DGap 
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v  [%], pak je zastavena integrace  respektive  derivace.  Dále  je  mo�né  zadat pásmo 
necitlivosti EGap, kde se  vypíná výpočet nových zásahů, je-li odchylka men�í ne 
EGap [%]. Regulátor umo�ňuje pomocí konstanty RelK  nastavit jiné pásmo 
proporcionality pro zápornou regulační odchylku a to tak, �e Kminus=Kplus/RelK. 
 V  regulátoru je té� implementováno beznárazové přepínaní při přechodu 
man/auto.  

5. Nastavení konstant 

Jednou z nejuniversálněj�ích metod nastavení konstant PID regulátoru je 
metoda Ziegler-Nichols.  

V konkrétním regulačním obvodu nebo na jeho modelu vyřadíme vliv 
integrační a derivační slo�ky regulátoru a nastavíme zesílení(proporcionální slo�ku) 
regulátoru tak, aby nastaly netlumené kmity. Toto zesílení prohlásíme za kritické Kkrit 
a určíme periody těchto kmitů Tkrit 

krit
krit

T =
2π

ω  

Konstanty skutečného regulátoru příslu�ného typu zvolíme takto dle pou�itého 
způsobu zadávání: 

 

ISA pro konstanty Kc, Ti, Td 
P: Kc=0,5Kkrit 
PD: Kc=0,5Kkrit Td=0,12Tkrit 
PI: Kc=0,5Kkrit Ti=0,83Tkrit 
PID: Kc=0,6Kkrit Td=0,12Tkrit Ti=0,5Tkrit 
 

SofConK pro konstanty Kp, Ki, Kd 
P: Kp=0,5Kkrit 
PD: Kp=0,5Kkrit Kd=0,12 Kp Tkrit / Ts 
PI: Kp=0,5Kkrit Ki=1,2 Kp Ts / Tkrit 
PID: Kp=0,6Kkrit Kd=0,12 Kp Tkrit / Ts Ki=2 Kp Ts / Tkrit 
 

SofConP pro konstanty PBnd, Ti, Td 
P: PBnd=200/Kkrit 
PD: PBnd=200/Kkrit Td=0,12Tkrit 
PI: PBnd=200/Kkrit Ti=0,83Tkrit 
PID: PBnd=167/Kkrit Td=0,12Tkrit Ti=0,5Tkrit 
 

Uvedené hodnoty jsou pouze přibli�né a v rámci zlep�ení regulačního procesu 
lze jednotlivé konstanty změnit. 

 

 

 


