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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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IMC-baserad PID-instéllning

IMC-regulator:

Det slutna systemet blir:

Vilj:
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IMC-baserad PID-instéllning. ..

System:
Ky
Gls) = sT +1

Valet Q(s) = 1/((sT. 4+ 1)G(s)) ger IMC-regulatorn

T 1
F(S) = _KPTC (]. + T_S>

IMC-baserad instillningsregel for Pl-regulator:
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IMC-baserad PID-instéllning. . .

System:
K,

(; — p —sL
(5)= 7 1°

Valet Q(s) = (sT + 1)/ (Kp(sT. + 1)) (samma som férut) ger
IMC-regulatorn

sT+1

F =
() K,(sT, +1—esl)

dvs. den férra Pl-regulatorn med dddtidskompensering (smithprediktor).
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IMC-baserad PID-instéllning. ..

Med hjilp av padéapproximationen

_op_1-sL/2

© T itsL2

kan man skriva om regulatorn som

T+L/2 ( 1 TLs )

F(s) ~ K, (T. + L) (T + L/2)s - 2(T'+L/2)

IMC-baserad instillningsregel fér PID-regulator:

T+LJ2 TL

K=——21% " T,=T+L/2 Tj=-—""—"
K,(T.+ L) / ‘T AT ¥ L)2)
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Lambdatrimning

System:
Gls) = T

sT +1

—sL
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Vid lambdatrimning av en Pl-regulator anvinder man installningsregeln

T
K= ————
K,(\T'+ L)’

T;

T

Notera: D& L = 0 sammanfaller lambda- och IMC-trimning.
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Ziegler-Nichols installningsregler

Ziegler-Nichols instéllningsregler fér modellen

ar

_ 2 _—sL
G(s) = p
Regulator‘ K ‘ T; ‘ Ty
Pl 1/(bL)
Pl | 0.9/(bL) | 3L
PID | 1.2/(bL) | 2L | L/2
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Ziegler-Nichols installningsregler. . .

Ziegler-Nichols instéllningsregler for modellen

G(i2n/T,) = —1/K,

ar

Regulator | K

P [ 05K,
Pl | 0.4K, | 0.8T,
PID | 0.6K, | T./2 | T./8
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Specificering av punkt pa nyquistkurvan

Genom parametervalet

K = 0.35K,,

T, = 0.761,,

T, =0.197,

baserat p& modellen

specificerar man en lamplig punkt pd kretsforstarkningens nyquistkurva.

G(i2r/T,) = —1/K,
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Astrom-Hagglunds installningsregler

Astrom-Hagglunds instillningsregler for placering av dominerade poler for
modellen
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— KP —sL _
G(s) = 7¢O a=K,L/T
ar
Regulator ‘ K ‘ T; ‘ Ty ‘ «@

Pl | 0.4/a, (0.2/a) | 0.7T 0.5, (1)
PID | 0.9/a, (0.5/a) | T | 0257 | 0.3, (0.5)
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Astrom-Hagglunds installningsregler. . .

Astrom-Hagglunds instillningsregler for placering av dominerade poler for
modellen
G(i2r/T,) = —1/ K.,

ar
Regulator | K | Ta | a
PI | 0.2K,, (0.1K,) | 0.2T, 0.5, (1.2)
PID | 0.5K., (0.25K,) | 0.3T, | 0.097, | 0.2, (0.6)
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Sammanfattning

IMC- och lambdatrimning

Ziegler-Nichols installningsregler

® Specificering av punkt p& nyquistkurvan

Astrom-Higglunds installningsregler
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