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PID-regulatorn

PID = Proportionell Integrerande Deriverande

u(t) = K <e(t) + le/t e(r)dr + Tddz(tt))
dvs )
F(s)=K(1+ Ts + Tys)

K forstarkning
T;: integraltid

T,: derivatatid
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Modifieringar

Signaler kan i praktiken inte deriveras exakt
= Modifiering av D-delen nédvandig:

Ersatt termen Ts med
TdS

wlys+1
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Modifieringar. . .

Parallellform: ) T
ds
F =K(l4+ —+ ——
() ( + T;s + wlys + 1)

Serieform (jfr. lead-lag-kompensering):
i 1 1
F(s) zK(TZH ) ( Tas )
;S v1gs + 1

Samma ndmnare — olika tiljare
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Modifieringar. . .

Modifiering av referenssignalen:
1 t
u(t) = K ((nr(t) —y(t) + f/ e(r)dr + Ty
i Jitg

Detta ger
T,Tys? +Tis+ 1
TiS

Fys)=K

och
_ K,BTdeSQ +aT;s+1

Er(s) Tis
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Exempel: Modifiering av referenssignalen

Betrakta systemet:
G(s) =

®» | N

och en Pl-regulator med K =1 och T; = 2:

2s+1 a2s+1
Fyls)= =2 Fils) =
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Exempel: Modifiering av referenssignalen. . .

Stegsvar for slutna systemet med o = 0, 0.2, 0.4, 0.6 (i r6tt), 0.8 och 1:

14

10

15
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Modifieringar. . .

Andra modifieringar:
® Undvikande av integratoruppvridning
® Undvikande av stétar vid olika typer av dvergéngar

Mer om detta p4 foreldsning 5. ..
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PID-instéllning

Hur stiller man in en PID-regulator?
(i) Ad hoc

(i) Mha optimering

(i) Modellbaserat

Har: (iii)! Typiska delmoment:
1. Utfér ett experiment (oftast: mit stegsvar eller sjdlvsvangning)
2. Anpassa en modell till data

3. Anvind modellen fér instillning av PID-parametrarna
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Sammanfattning

PID-parametriseringar (K, T;, Ty vanligast)
Modifiering av D-del

Parallellform, serieform

® Borvardesjustering (skalning av referenssignalen i P- och/eller D-delen)

Grundidén fér instillningsmetoder (exemplet med IMC-instillning)
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