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Formelsamling, reglerteknik

Regulatorparametrar, Ziegler-Nichols frekvenssvarsmetod

P (K,) L(T)) D (Ty)
P K, 0,5 Avsténgd (noll) Avstiingd (noll)
PI K, -0,45 T, Avstéingd (noll)
1,2
PID K., 06 T T,
2 B

K ., = Kiritisk forstarkning
T.= Kritisk periodtid

Processforstirkning
_ APV
" AOUT

APV = Skillnad PV (Arvirde)
AOUT = Skillnad OUT (Styrsignal)

Hastighetsforstirkning
APV
" AOUT - At
APV = Skillnad PV (Arvirde)
AOUT = Skillnad OUT (Styrsignal)
At = Tid fran steg till vald punkt

Regulatorparametrar, Lambda stegsvarsmetod, sjdlvreglerande

P (K.) 1(Ty) D (Ty)

PI T T Avstédngd (noll)
K, (A1+L)

PID T, T L
K, -(/1+£‘) 2

T = Tidskonstant
K ,= Processforstarkning

L=Daodtid
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Val av Lambda
”Langsam”
A=3-TomT>L
A=3-LomL>T

”Normal”
A=2-TomT>L
A=2-LomL>T

”’Snabb”
A=1-TomT>L

Regulatorparametrar, Lambda stegsvarsmetod, integrerande

P (K,) L(T)) D (Ty)
PI T 2-A+L Avstingd (noll)
K,-(A+L)’

T = Tidskonstant
K, = Hastighetsforstarkning

L=Daodtid

Val av Lambda

emax emax
—=—och A=
, 100 K, -50
e,... — Maximal skillnad mellan &rvirde och borvirde vid en belastningsfordndring.

Lambda mellan A =

Filtertid
Minsta filtertid for att undvika vikning:
Tr=13-T;

Ty = filtertid
Ts = sampeltid
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