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РЕАЛИЗАЦИИ ПИД-РЕГУЛЯТОРОВ
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ПИД-регулятор измеряет отклонение стабилизируемой величины от заданного значения (уставки) и выдаёт управляющий сигнал, являющийся суммой трёх слагаемых, первое из которых пропорционально этому отклонению, второе пропорционально интегралу отклонения и третье пропорционально производной отклонения.

Пропорциональная составляющая устраняет непосредственно ошибку в значении стабилизируемой величины, наблюдаемую в данный момент времени. Выходной сигнал пропорциональной составляющей тем больше, чем сильнее регулируемая величина отклоняется от уставки. При использовании пропорционального регулятора значение регулируемой величины никогда не стабилизируется на заданном значении. Существует статическая ошибка, которая равна такому отклонению регулируемой величины, которое обеспечивает выходной сигнал, стабилизирующий выходную величину именно на этом значении.
Для устранения статической ошибки используют интегральную составляющую. Она позволяет регулятору отклонение. Если система не испытывает внешних возмущений, то через некоторое время регулируемая величина стабилизируется на заданном значении, сигнал пропорциональной составляющей будет равен нулю, а выходной сигнал будет полностью обеспечивать интегральная составляющая.

Дифференциальная составляющая противодействует предполагаемым отклонениям регулируемой величины, которые могут произойти в будущем. Эти отклонения могут быть вызваны внешними возмущениями или запаздыванием воздействия регулятора на систему. Чем быстрее регулируемая величина отклоняется от уставки, тем сильнее противодействие, создаваемое дифференциальной составляющей.
Простейшая система автоматического регулирования с обратной связью показана на рис. 1. В ней блок R называют регулятором; P – объектом регулирования; r – управляющим воздействием или уставкой; e – сигналом рассогласования или ошибки, u – выходной величиной регулятора, y – регулируемой величиной.
[image: image1.emf]
Рисунок 1 – ПИД-регулятор в системе с обратной связью.

Если выходная переменная u регулятора R описывается выражением
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K, Ti, Td - пропорциональный коэффициент, постоянная интегрирования и постоянная дифференцирования.
Используя преобразование Лапласа при нулевых начальных условиях, передаточную функцию ПИД-регулятора можно представить в операторной форме:
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[image: image4.emf]
Рисунок 2 – Реакция замкнутой системы с ПИД-регулятором на скачок r(t)
при Ti =0,015 c, K =6,T =0,1 с.
Для решения ряда задач управления неплохие результаты оказывается возможным получить при использовании ПИД-регуляторов. Теоретические основы и область применения таких регуляторов достаточно широка. Так же очень разнообразна их реализация, некоторые варианты приведены на рис. 3.
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Рисунок 3 – Разнообразие реализация ПИД-регуляторов.

Наибольшее распространение получили ПИД-регуляторы SIPART DR фирмы Siemens. 

SIPART DR – высоконадежный, гибкий контроллер. Программное обеспечение включает большое количество встроенных стандартных функций для контроля и управления различными технологическими процессами. Фирма Siemens также предлагает реализацию ПИД-регулятора на контроллере S7-300 с помощью программного обеспечения SIMATIC Manager. Что позволяет уменьшить стоимость, уменьшить габариты оборудования в целом и повысить быстродействие данного регулятора.
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