
Kod projektu: Z-N 

Zamodeluj szeregowy układ regulatorów PI prądu, prędkości i położenia. 

 

Nastawy regulatora prądu dobierz z kryterium modułu zakładając, że pE TT >> (patrz rys.1). 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

Rys. 1. Schemat blokowy układu otwartego. 

 

Transmitancja układu otwartego 
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modułu. Kryterium modułowego optimum polega na takim dobraniu nastaw regulatora, aby moduł 

układu zamkniętego 1)( ≈ωA  w możliwie szerokim paśmie częstotliwości. 
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 oraz 1TTR =  (kompensacja dużej stałej 

czasowej). 

 

Nastawy regulatorów prędkości i położenia wyznacz stosując praktyczne reguły Zieglera-

Nicholsa (Z-N). Pamiętamy, że w warunkach eksploatacyjnych, do obiektów rzędu n>2 można 

stosować reguły Z-N lub Pessena nastawiania regulatorów P, PI i PID. Polegają one na: 

1) doprowadzeniu URA z regulatorem P do granicy stabilności przez zmiany wzmocnienia 

regulatora, aż do osiągnięcia wzmocnienia krytycznego Kcr i zmierzeniu okresu oscylacji 

Tos ; 

2) obliczeniu nastaw wybranego typu regulatora na podstawie wzorów: 

dla regulatora typu P: Kr=Kcr/2; 

dla regulatora PI: Kr=0,45Kcr , Ti=0,85Tos , gdzie )
1

1(
i

rPI
sT

KG += ; 

dla regulatora PID: Kr=0,6Kcr , Ti=Tos/2 , Td=Tos/8. 

Kryterium Pessena przewiduje dla regulatora PID: Kr=Kcr/5 , Ti=Tos/3 , Td=Tos/2. 

Przedstawione reguły gwarantują dostatecznie duży zapas stabilności URA. Przebiegi przejściowe 

w układach tak nastawionych mogą jednak mieć dużą oscylacyjność. Amplitudę oscylacji można 

zmniejszyć ograniczając szybkość narastania sygnału zadającego. Zaproponuj odpowiedni zadajnik 

położenia. 

 

Powodzenia! 
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