
Nastavitvena pravila za uglaševanje PID-regulatorjev:

1. P-PROCESI VIŠJEGA REDA

regulator KP TI TD

P Tiz/(Ks Tza) / /
PI 0.9 Tiz/(Ks Tza) 3.3 Tza /

PID 1.2 Tiz/(Ks Tza) 2 Tza 0.5 Tza

2. P-PROCESI VIŠJEGA REDA (ITAE)
(Chien - Hrones - Reswick)

regulator aperiodični odziv z najkraǰsi Tum z
najkraǰsim Tum 20% prenihajem

motnja referenca motnja referenca

P KP
0.3 Tiz

KsTza

0.3 Tiz

KsTza

0.7 Tiz

KsTza

0.7 Tiz

KsTza

KP
0.6 Tiz

KsTza

0.35 Tiz

KsTza

0.7 Tiz

KsTza

0.6 Tiz

KsTza

PI
TI 4 Tza 1.2 Tiz 2.3 Tza Tiz

KP
0.95 Tiz

KsTza

0.6 Tiz

KsTza

1.2 Tiz

KsTza

0.95 Tiz

KsTza

PID TI 2.4 Tza Tiz 2 Tza 1.35 Tiz

TD 0.42 Tza 0.5 Tza 0.42 Tza 0.47 Tza

3. UPORABA NIHAJNEGA PREIZKUSA

regulator KP TI TD

P 0.5 Kkr / /
PI 0.45 Kkr 0.83 Tkr /

PID 0.6 Kkr 0.5 Tkr 0.125 Tkr



4. I-PROCESI

regulator KP TI TD

P 0.5/(KIs Tza) / /
PD 0.5/(KIs Tza) / 0.5 Tza

PI 0.42/(KIs Tza) 5.8 Tza /
PID 0.4/(KIs Tza) 3.2 Tza 0.8 Tza

5. GRAHAM - LATHROP (ITAE)
(polinomi z optimalno nastavitvijo koeficientov)

imenovalec zaprtozančne prenosne funkcije

1. red s + k
2. red s2 + 1.4ks + k2

3. red s3 + 1.75ks2 + 2.15k2s + k3

4. red s4 + 2.1ks3 + 3.4k2s2 + 2.7k3s + k4

5. red s5 + 2.8ks4 + 5k2s3 + 5.5k3s2 + 3.4k4s + k5

6. red s6 + 3.25ks5 + 6.6k2s4 + 8.6k3s3 + 7.45k4s2 + 3.95k5s + k6

6. P-PROCESI 1. REDA Z MRTVIM ČASOM

regulator KP TI TD

P Ts/(Ks Tm) / /
PI 0.9 Ts/(Ks Tm) 3.3 Tm /

PID 1.2 Ts/(Ks Tm) 2 Tm 0.5 Tm

7. P-PROCESI 1. REDA

regulator KP TI TD

P Ts−Tzel

KsTzel
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Ks(1−Kzel)
/ /

PI Ts
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Ts /

Kzel je želeno ojačenje zaprtozančnega sistema, Tzel pa želena časovna konstanta
zaprtozančnega sistema.


