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Diskr6tna realiz6cia a met6dy nastavovania parametrov
PID reguldtorov

JAN DANKO . ROMAN PROKOP

Sf hrn. e ldnok navdzuje na dldnok " Riadenie rnodelu reiilneho procesu pornocou 8-bitov6ho
rnikropoi:itaia ... " (l) a zaoberi sa rnet6darni nastavovania pararnetrov PID reguliitorov.

Uvod

Pri riadenf spojitych re6lnych procesov sa v praxi najdastejSie vyuZfvajri

-:..rizloZkov6 reguliltory PID (proporcioniilno-integrabno-derivadnd) alebo

--h zjedoduSen6 rnodifikricie (PI alebo PD regulStory).
Sirok6 vyuZitie PID reguliitorov pri riadenf reiilnych procesov mii svoj

-.:storicki vyznarn. V rninulosti sa vyuZivali PID reguliitory rOznych regu-
..'nych syst6rnov pracujfce s r6znyrni pracovnirni rlddiarni (hydraulick6,

treulnatick6, elektrick6 alebo kornbinovan6) a neexistovala predstava, Ze

:i PID reguliitor toho-ktordho syst6mu neuriadil reiilny proces. V skutod-
-.osri je rnoZn6 PID regul6torom fspe5ne riadif viid5inu technologickfch
:rocesov.

Nedokonalosti PID reguldtora sa preiavia pri riadenf procesov s relatfvne
. e lkym dopravnym oneskoren(rn, s vel'liou zotrvadnost'ou, s nelinedrnou
*-ivislosdou tnedzi vstupnym a vfstupnyrn signdlorn a pri syst6tnoch s rne-
-,r.lcirni sa pararnetrarni. Ale a.j pre tieto syst6rny sf v sfdasnosti vypracovan6
..izne met6dy ako nastavovaf alebo adaptovat' pararnetre PID regul6tora,
:rfpadne elirninovaf dopravn6 oneskorenie. Met6darn nastavovania para-

Doc. Ing. Jdn Danko, CSc., Ing. Rornart Prokop, CSc. Katedra autornatiziicie,
Chernickotechnologickri fakulta STU, Radlinskiho 9, 812 37 Bratislava
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metrov PID reguldtora a skfmaniu novfch aspektov ich vyuZitia je venovan6
znatndpozornosdv monografickej i v dasopiseckej literatfre [3-7].

l. Vzfah medzi spojitou a diskr6tnou variantou
PID regul6tora

Sch6rna zapojenia riadenej sristavy S(p) s regul6torom R(p) do uzavrete-
ho reguladn6ho obvoduje uveden6 na obr.1.1.

Obr. I . I . Blokovi sch6rna uzavretdho reguladndho obvodu.
R(p) je prenos reguliitora, S(p) je prenos sristavy.
Fig. l.l . Block scherne of closed control circuit.

R(p) - Regulator transrnission, S(p) - Systern transrnission.

einnosf klasickfch iderilnych spojitfch regul6torov je popfsanri diferen-
ciiilnou rovnicou

u(0=K [.(0.+Je(t)dt*r,ff] tt.tl

kde e(t) = w(t) - y(0 je reguladn6 odchylka,

y(t) - vfstupnf signdl sfstavy, riadend velibina,

w(0 - Ziadand hodnota vfstupn6ho signdlu, riadiaca velidina,

u(t) - akEnd velidina, vfstupnli signdl z reguliitora,

K, Ti, T,1 - nastaviteln6 parametre reguldtora - proporcioniilne
zosiInenie, integradnd a derivadnd korrStanta,

x(t) - porr.rchovi{ velidina na vstupe do sfstavy.
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!o\ ich vyuzitiaje venovan6
:kej literatfre [3-7].

6t n ou variantou

::lirorom R(p) do uzavretd-

Y ',t)
<.--

-F!
.-L:- -, -1,,' !'U U.

.:i :-:i:. .

::,:_-_-_:

.:.-: . .'e popisanii diferen-

(1.1)

Prenos reguldtora R(p) v Laplaceovej transformdcii (p - Laplaceov ope-
:itor) m6 tvar

R(p)=ffi=x[r+#*otr]
.<de U(p) je obraz vfstupnej velidiny, u(t) zodpovedd U(p),

E(p) - obraz reguladnej odchlilky, e(t) zodpovedd E(p).

(r.2)

(1.4)

(1.5)

Pri bfslicovom riadenf spojite pracujtici PID regul{tor je nahradenli
:iskr6tne pracujfcirn PSD reguliitorom (integriicia je nahradeni{ sum6ciou).
linnosf diskr6tneho PSD reguliitora je opfsanii diferendnou rovnicou alebo
Z-prenosom.

Ak zderivujeme diferenci6lnu rovnicu (1.2) podlh nez6visle premennej

= za deriv6ciu (v 6ase t = kT,, kde T,je peri5da vzorkovania) dosadfme

du(t)_u(k)-u(k-1)
dt Tu

de(t) e(k) - e(k - l)

d2e(t) _e(k) -2e(k- l)+e(k-2)
(1.3)-aF- - Tu'

-=
dt T"

ziskame diferendnf rovnicu PSD regul6tora:

u(k) = u(k - 1) + c6.e(k) + c1.e(k - l) + cz.e(k - 2)

*ire co= K It .t.ftt
c,=-rIr.2ft1

-- Tac:=KT

vyznam ostatnych symbolov je zrejrnf v obr. 1.2.

V pripade, Ze peri5da vzorkovania je zanedbatel'ne malii v porovnani
s dasom prechodn6ho procesu (tzv. rychle vzorkovanie), do vlirazov (1.5)
:re urdenie jednotlivfch konStilnt diferenbnej rovnice dosadzuieme
ztT"=1.
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u(tl
u {k)

u(k-1)

u (t)

e (t)

e(k)
e (k-1)
e(k-2)

k-2 k-l k

Obr. 1.2. Princip dinnostidiskr6tne pracujiceho PSD reguldtora.
F ig . l. 2. Work principle of discret working PSD regulator.

Stupilovitf prenos PSD reguliitora zfskarne Z-transfonniiciou (z-l- ope-
riitor spiitn6ho posunu) prenosu (1.2).

R(z) =

l1
Co * Cr.Z ' + C:.2 '

(l.6)l-z-l
kde kon5tanty c0, cr, c2 Sri vypod(tand pornocou vzfahov (1.5). Okrem

uveden6ho tvaru diferendnej rovnice (1.4) (resp. prenosu (1.6)) PSD regu-
liitora existujf aj in6 tvary diferendnfch rovnfc (resp. prcnosov), pozri napr.

t4-51.

2. Sp6soby urdenia hodnot nastavitel'nfch parametrov
PID regul6torov

Existu.je cely rad met6d, pornocou ktorych rndZeme vypoditaf hodnoty
nasuvitel'nfch pararneuov PID reguliitorov. Z[kladnou podrnienkou je, aby
vlislednli spiitnoviizbovy obvod bol stabilny. K tornu treba dodad dal5ie
poZiadavky ako napr. nulovd trvald reguladnii odchylka, dovolenf rnaxilndl-
ny prekrnit regulovanej velidiny, doba re-euladn6ho pochodu a pod.
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.- u (t)

--+ 
t

-- e (t)

-tPS):er.rlirora.
S):::-.:ror.

ranslonndciou (z-l - ope-

(1.6)

x \zlho\' (1.5). Okrern
rf€nt-r:u , 1.6)) PSD regu-
sp. Frenosov), pozri napr.

b j ch parametrov

2ene r' y'poditat' hodnoty
lnou podrnienkou je, aby
omu rreba dodad d'alSie
iUta. dovolenf rnaximiil-
r pochodu a pod.

K nastaveniu parametrov regul6tora je porebn6 vedied ist6 informi{cie
o riadenom objekte. Tieto informiicie ndm d6vajf koeficienty diferencidlnej
rovnice, resp. prenosu riadenej sfstavy S(p), ktor6 zfskame predbeZnou

identifikdciou, alebo urditfmi experimentami, ktor6 ur6ia statick6 a dyna-
mick6 vlastnosti riaden6ho objektu - stistavy.

2.1 Experimentdlne met6dy

Medzi experimentdlne met6dy patri met6da Ziegler-Nicholsa, ktord ne-

vvZaduje znalosf diferencii{lnej rovnice, resp. prenosu riadenej sfstavy.
\let6da urnoZiluje urdenie nastavitelnfch pararnetrov reguldtora v prev6dz-

kovlich podrnienkach. Existujf dve varianty tejto met6dy:
1. pomocou zistenia kritick6ho zosilnenia Kr,ir,
2. pornocou nameranej prechodovej charakteristiky.

Podl'a prvej rnet6dy riadenf objekt je zapojenf v uzavretorn regulaEnom

obvode (obr. 1.1) s P reguliitorom (Ti-+"o, Ta = 0). Postupne zvyiujeme
zosilnenie K regul6tora, aL K = Ku,, kecf riadenf objekt je na hranici
stability, tj. na vfstupe riaden6ho objektu sf trval6 kmity (obr. 2.1). Zo zis-
kanych hodn6t Krri, a Tpkrir potnocou tab.l (stlpec 1) ur6(rne nastavitelh6
parametre P, PI alebo PID reguliltora.

v(t

Obr.2.l . Priebeh vfstupn6ho signrilu y(t) uzavretdho regula6ndho obvodu
pracujfceho na lrranici stability.

Fig.2.l . Output y(t) signal cours of closed control circuit working on stability lirnit.

Niekedy na objekte nie je rnoZnd experirnentovad tak, aby srne zfskali
trvald krnity v;istupndho signrilu. Potorn nastavitelh6 pararnetre P, PI alebo
PI D regu liitorov urd uieme polnocou n ameranej prech odovej ch arakteri stiky

lobr.2.2) a tab.1 (stfpec 2).
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x(t)

y(t)

Obr.2.2 . Prechodovd charakteristika - odozva v1i stupn6ho signdlu y(t) na skokovf zrnenu x0

Fig.2.2.rransienr o",r.ll'ilJ""lil,';llii;tlJ"lTlJ];on," to jurnp variarion xo
of systern input x(t) signal.

Prechodovf charakteristiku riadendho objektu zfskame tak, Ze odpojfme
vf stupnf signdl reguliitora u(0 od riaden6ho objektu (obr. I . I ). V ust6lenom
stave urobfrne skokovf zmenu vstupndho signiilu x(t) sfstavy o hodnotu xo

a registrujerne zmenu vyistupn6ho signiilu y(t) aZ do ustillenia, ked y(r) = y"
(obr. 2.2). K zfskanej prechodovej charakteristike v inflexnom bode (y;, t;)
urobfrne dotydnicu, ktord n6rn ur6i dasov6 fseky Tu - dobu priefahu a
T,, - clobu n{behu, pomocou ktorfch a tab.l (stfpca 2) vypodftame nastavi-
tel'n6 parametre K, Ti, Ta reguldtora.

Tabulka I

Tablc i.

Typ reguliroral
Nastav itel'rrd pirranlelre regul6tora2

rnet6da l.-l ,. ^Jrnelodu l.

P K = 0,-5 Klrr .. Tn Io=n I
PI K = 0,4-5 Krrit

Ti = 0.8-5 Tpr'ir K=oe* *
Ti = 3,-5 Tu

PID K = 0,4-5 Kr,it
Ti = 0,-5 Tl trir
T,t = 0, l2 Tt' lrir

K=l,rs+ *
Ti=2Tu
T,r = 0,-5 Tu

l - Controler typc. 2 - Adjustable pilrlrlrctcrs ot'controlcr. 3 - Method l.,4 - Method 2.
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-t

..-t

li.L- \{t) t)a skokovf ztnenu x0

Drse :c _1utnp variation xg

z:rkrirne tak, Ze odpojime
itu Lrbr. 1.1). V ust6lenorn
rrl sustavy o hodnotu xo
lo ',:silenia, ked y(t) = y"
: r ::l'le rnom bode (yi, q)

b T_ - dobu priefahu a
:r: irpoditamenastavi-

-1 - \lethod ,.

Prftlad vyuzitia experiment6lnych rnet6d. Na vystupe sfstavy zapojenej
do uzatvoren6ho obvodu s P reguldtororn (T;->*,T6 = 0) boli nameran6

rrval6 kmity, priebeh ktorfch je uvedeny na obr. 3.1.2 uveden€ho priebehu:
Kk,i, = 8, Tp r.ir = 225 s. Pomocou tab.1, stfpca I vypoiftarne nastavitelh6
paratnetre PSD reguldtora: K = 4,8; Ti = 112,5 s; Ta= 27 s. Priebeh zmeny
vystupn6ho signdlu y(t), akdn6ho signdlu u(t) riadenej sfstavy pri vypodf-
ranlich nastavitefnych pararnetroch PSD reguliitora je uvedenf na obr. 3.2,
Kde QR je kvalita reguldcie vypobitan6 pomocou vzt'ahu

I b r.3. I . Narneranli priebeh zrneny ak6ndho U

- \ i'stupn6ho Y signdlu regulaEn6ho obvodu pra-

- rjfccho na hra'nici stability.
i r g.3 . I . Measured course of change of action

- signal and output Y signal of closed control

-:rcuit wr-rrking on stability lirnit.

(2.1)

Obr.3.2. Priebeh akindho u(t) a vistupn6ho
y(t) signrilu sfrstavy riadcnej PSD reguldtororn
s nastavitelirly'rni pararnetrarni vypoditanlrni
z KrriraTlrrirpodlb l. rnet6dy Ziegler-Nicholsa.
F i g. 3 . 2. Course of action u(t) signal and output
y(t) signal of the systern controled by PSD regu-
Iator with adjustablc ptuiunetres figured out frorn
Kr'ir and Tp knt according to lst Zicgler-Nichots
me thod.

eR=J'f*fO-y(t))tclt
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Pre prfpad, ked na sfstave nemdZeme lubovofne experimentova( bola
na skfmanej sristave namerand prechodovii charakteristika, uvedeni{
na obr. 3.3. Urobenfm dotydnice v inflexnom bode boli zistend nasledujrice
ridaje: T" = 50 Si Tn = 240 s; k, = 1. Pomocou tab.1, stfpca 2 boli vypodftan6
nastavitelhd parametre PSD reguldtora: K = 6; Ti= 100 s; T6 = 25 r.

Priebeh zmeny vystupn6ho sign6lu sfstavy riadenej PSD regul6rorom
s uvedenyrni hodnotami nastavitelhfch pnrameftov je uvedeny na obr. 3.4.

tYr 
hethodovi

4BB 5E0 Tt s l

=13 Z =6:25 Ii:lBB
: {i/ -b

Obr.3.3. Priebeh prechodovej charakteristiky
narneranej na identifikovanej sdstave.

Fig.3.3. Transienl perforrnance course rncasu-
red on identified systcrn.

Obr.3.4. Priebeh akdn€ho u a vyy'srupn6ho y
signiilu srlstavy riadencj PSD reguldtorotn s na-
stavitel'nyrni parlrnetrarni vypo6itanlirni podlh
2. rnet6dy Zieglcr-Nicholsa.
F ig.3 ..1 . CoLrrse ol acrion u signal and output y
sigrral ol the systcnt conrrolled by IrSD rcgulator
witlr adjrrstirble pilriunctcrs ligured out ac,cording
trr 2rrd Zicrtlcr-Nichols rncthod.
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rfne experimentovad, bola
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= 100 s; T.1= 25 r.
iedenej PSD regul6torom
or'_je uvedeny na obr. 3.4.
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jho u a vystupn6ho y
:.r:.:..-r PSD reguliitororn s na_
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-< - \.-:-.ll\il

j< - : :.-:rult u signal and output y
r': :-. ,.:lrrolled by PSD rcgulator
:.-i- :-.i ic rs lig ured out ac,cording
\.,-. .. rrictlrod.

l.J a =ti
25 Ti = IBB

{t / b

2.2 Numerick6 met6dy

Existuje rad nurnericklch met6d na urfenie nastavitefnfch parametrov

PSD reguldtora, ale vletky vyZadujti znalosf dynamickfch vlastnost( riade-

nej sfstavy - jej diferenci6lnu rovnicu, resp. jej prenos S(p).
V pr(pade, Le nepozndme skutofny prenos, m6zeme identifikdciou stis-

lavy pomocou prechodovej charakteristiky ndjsd ndhradnf prenos stistavy.

\,ledzi tak6 identifika6n6 met6dy patr( aj met6da Srejca [7], pomocou ktorej
mdZeme z priebehu prechodovej charakteristiky a pomocu tab.2 urdif r6d

sfstavy n a ni{hradnri iasovti kon5tantu stistavy T a pomocoou nich n6-

nradni prenos stistavy v tvare

S(p)=(I}+tr

Typ reguldroral Nastav iteliri pararnetre reguldtora2

P .. IK--n- I

I

k

PI *=*-r3 f ;rr=r +
PID ,, 7n+l(r I - - 7n+l(r - - (n+l)(n+3)n=u*r-zy k-;rr=t at ;ltt=I ?tr-l(t

(2.2)

Tabul'ka 2.
Table 2.

n T,/Tn Tu/T T,,/T ti lT yilyu
., 0,lM 0.282 2.718 l 0,264

3 0.2r8 0.80.5 3.693 2 0.323

4 0,319 t.425 4.463 3 0.3-53

-5 0.410 2.1 00 5.1 r9 4 0.371

Pre uvedeny tvar ni{hradn6ho prenosu (2.2) ndLerne pouZid na vypobet
nastavitelhlich pararnetrov PSD reguldtora krit6riurn optilndlneho modulu.
V tab.3 sri uveden6 vzt'ahy pre vypodet hodndt nastavircfnych parametrov

P, PI, PID reguliitorov.

Tabul'ka 3.
Table 3.

I - Controler typc, 2 - Adjrrstable pararnetcrs of cotrtrolcr.
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Identifikr{ciou prechodovej charakteristiky uvedenej na obr. 3.3 met6dou
Strejca (pomocou tab.z) urdfme: pre T"/T" = 0,208; n = 3; T"/T = 0,805->

-)T = 62 s:TJT = 3,693+T = 65 s, zvolirne: T = 65 s.

Pomocou tab.3 vypo6itame nastavitelh6 parametre PSD reguliitora:
K =2,3 I Ti = 160 s ; To- 42 s.

Na obr. 3.5 je uvedenli priebeh zmeny v;istupn6ho signdlu sristavy
s identifikovan;irni parametrarni n = 3; T = 65 s riadenej PSD reguliitorom
s hodnotami nastavitefnfch pararnetrov vypodftanfrni podl'a krit6ria opti-
miilneho modulu: K = 2,3: Ti= 160 s; T,1= {2 r.

Obr.3.-5.I'riebeh akdn€ho u a vystupndho y signrilu stistavy riadcnej PSD rcguliitororn s nasravi-
telirfrni pararnctrarni vypo6itanyirni pornocou vztahov pre kit6riurn optirndlleho rnodulu.

F ig . 3 .5 . Course of action u signal aud outpul y signal of systern controlled by PSD regulator wirh
adjustable pararnclers figured out with thc aid of relation foroptirnal rnodul criteriurn.

Inyrn nurnerickym krit6riorn pre vlipodet nastavitel'nych pararnetrov pSD
reguldtora sf Naslinove Standardn6 tvary, kde pre dovolen6 preregulovanie
Ayu,"* (Va) ie vypoEitanli koeficient c,. uvedeni' v tab.4, ktory ked pouZijerne
vo vzt'ahoch pre vypodet nastavitellr(clr pararretrov PSD reguldtora, bucle-
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r4:

denej na obr. 3.3 met6dou
E:n=3;TrlT=0,805->
=65s.
ratlerre PSD reguldtora:

tupn6ho signiilu sfstavy
iadenej PSD reguldtorom
ni'mi podla krit6ria opti-

;

c ?S-.1 :gsulitororn s nastavi_
iur:. - :t rrnilneho rnodulu.
rrr..+ci i'r PSD regulator with
optu:-.:l rnodul criteriurn.

nfn- ch parametrov pSD
lovole nd preregulovanie
r.{. ktory ked' pouZijerne
i' PSD reguldtora, bucle-
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l6tora, budeme matza&zpe6en6, Ze vfstupnf signdl y(t) sfstavy neprekloff

dovolen6 preregulovanie.

Tabulka 4.
Table 4.

Vzfahy pre vipofet nastavitelhfch pararnetrov PSD reguldtora pomocou

Naslinovfch Standardnfch warov sri uvedend v tab'5'

Tabul'ka -5

Table 5.

Prenos reguldroral Nastavitelh6 pararnetre regul6tora2

R(p)=ro:ro=K ,.,=* (#-'.)
PI

R(p)=ro+r-r!

ro=K:tt=fr

.=* (*--)
1a6 + k"ro)2

r- I = ------:--
OKs0l

PID

R(p)=ro*9*'1P

ro=K;t-t=+rrr=KT,r

,'=* (*-"')

16=(a1 +r<.tr)2-fl

(ao + krro)2
t'r = ckdo; k.,r)

I - controller transfer function. 2 - Adjustable Pilanrclcrs of controler.

Koeficienty a3, &2, or, oo Sti koeficientrni charakteristickej rovnice nilhrad-

n6ho prenosu stistavy. V na5orn prfpade pre n = 3 a T = 65 s niihradni prenos

rn6 war

I
S(p)=Gsp+1,

a jelro charakteristickd rovnica ie:

(3.1)

AY."r [7rl 20 l6 t2 8 5 3

ct t.7 I,75 1.8 r,9 1 )', 2.4

It Lr i I r lt Lil r,, lr ir Jll ' rr Lr,



b.lg 2 =39Ti:S Id:38.1
0R:197.25

PS! rv
Ti

0n

=lJ r:J.bJ
:99 Td=58
: 56,8

45e 508 750 Tts l
Obr.3.?.
Fig.3.7.

u lY(v l P5[ Ts;19 2 -?.36
Ii-12316.59
0R r 558.5

lg0 380 110 600 750 Ttsl
Obr.lt.8.
l'ig.3.t{.

i
I

Priebehy akEntiho u a vistupn6ho y signdlov stistavy riadenej PSD reguLitororn s nastavilelnirni
pararnetrarni vypoditanirni polnocou vzt'ahov Naslinovlich Itandardnly'ch tvarov pre:

Obr.3.6. A lnrax = 20 o/(, (a = I,7)

Obr.3.7. A !r1ax = 12 o/,, (d. = I,t\)
Obr.3.tt. A lnrnx = 5 o/(, (a = 2.O)

Courses of action u signll and output y signal of the systcrn controlled by PSD regulator with ad-
justable puarnelers figured out by the aid of relations of Nastin standard forrns for:

Fig.3.6. A lrnax = 20 q(, (a = 1,7)

Fig.3.7. A ynrax = 12 (h, (a = 1,8)

Fig.3.8. A ynux = 5 (/o (u. = 2,0)

58



) -.-,= i=?36'.=:23Td.SB
I.i5€9i

:' - 
=JE i[n

<]i *2 75A itr 1

r-: :
3t r

?i -.:: jrorn s nastavitelhitni
r,:_-: :,i ch f\,arov pre;

653p3+ 3.652p2+ 3.65p + 1 = 0

Pre cr = 1,7: 1,8:2 boli vypoditand hodnory nastavitelhfch paramerrov
PID reguldtora pomocou vzfahov uveden:ich v tab.5 a nameran6 reguladn6
pochody (priebehy zmeny regulovanej velidiny) sri uveden6 na obr.3.6,
obr.3.7 a obr.3.8.

Objekt riaclenia - sfslava s iclentifikovanyrn prenosom (3.1) bola riadeni{
8-bitovyrn rnikropoditadorn PMD -85 12. PodrobnejSie o spOsobe pripojenia
riadiaceho rnikropodftada k sfstave je uvedend v [1].

Riadiaci program "PSD" je napfsanli v BASIC-u. Okrem samotn6ho
riadiaceho algoritrnu obsahuje podprograrny pre obsluhu tladiarne D-100 a

obsluhu A/D a D/A prevodnihov. Na riadenie v nekonednej sludke je urbeny
program "PSD-2". Prechodovii charakteristika bola narnerand pomocou
programu "Prechodovka".

Zdver

Kvalitu reguladn6ho pochodu mdZerne posridid podl'a priebehov riadenej
y(t) a akdnej u(t) velidiny a podl'a koeficienta QR, ktorf urduje lineiirnu
plochu vypod(tanri pornocou vzt'ahu (2. t ). e frn je rnenSia plocha, t;irn by rnal
byt' reguladny pochod kvalitnejli.

ZdleLi od poZiadaviek uZfvatela na priebeh reguladndho procesu, di chce
rnat'kriitky das reguliicie pri danorn rnaxirndlnom preregulovani

^ (Y,rrax - Yu.t)Alrliu = 

^
alebo rn6Ze byddas reguliicie dlh5f, ale bez preregulovania.

Kv6li rnoZnosti porovnania vfhod pouZitia jednotlivych rnet6d na vlipo-
det nastavitel'n1ich pararnetrov PSD reguliitora, vo v5etkych prfpadoch je
zvolend rovnakii peri6da vzorkovania Tu= 15 s a rovnakii zmena riadiacej
veliiiny w(t).
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Discrele realization and methods of PID regulator parameters adjustment

S urn rn ary

The papr is linking to the paper "Real-tirne rnodel control by rnicrocornputer..." I l and is
concenred with rnethods of paratneters adustrnetrl of PlD-controlers.
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