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UvoD

Regulatory PID jsou dnes beZné pouzivand metoda Fizeni systémd. Jejich vyuZiti
ma mnoho aplikaci - od regulace vykonu motorl v quadroptérach po fizeni vytapéni
v objektech. S rznymi aplikacemi se poji odliSné problémy, napfiklad tykajici se
kone¢ného ladéni konstant reguldtoru, o kterych se budu zmifovat dale.

PRINCIP FUKNCE

PID regulator obsahuje 3 slozky. Postupné popisu, jakd ma kazda z nich vyznam.
Proporcidlni slozka definovana jako: K e(¢), kde e(¢)je chybav Case ¢ jerovna
SP—PV(t). SP predstavuje tzv. Set point, tedy hodnotu proménné na kterou
chceme systén za pomoci reguldtoru nastavita PV (¢) je aktudIni hodnota
proménné v ase t¢. Proporcialni slozka nam tedy tika, jak moc chceme pfi regulaci
uplatnit prfimou zavislost na chybé.

Dalsi slozkou regulatoru je integrdlni slozka. Je definovana ndsledovné:

t
K,.'[e(r)dr . VétSinou funguje tak, ze se v casovém intervalu (0;¢) se nastrada
0
odchylka a hodnotou K, se nastavi jak moc tato odchylka bude ovliviiovat konecny

vystup z regulatoru. Tato slozka ve vysledku dorovnava dlouhodobé odchylky.

de(t)

Posledni slozkou je derivacni slozka. Je vyjadfena jako K, .Zména

konstatny K, ménijak moc bude zména v chybé za jednotku ¢asu ovliviiovat
vystup z regulatoru. Tako slozka zabraruje samotnym oscilacim.
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Princip celého reguldtoru je znazornév graficky na obrazku Obr.1. Vystup v

t
Case fjde obecné zapsat jako: PID,,, = K ,e(t)+ Kije(r)dr +K, dz(t) .
t
0

HISTORIE

Jako prvni vyuZiti plynulé regulace se uvadi tzv. Wattlv odstredivy regulator. Ten
vlivem odstiedivé sily upravoval mnozstvi pary privadéné k pfistroji. Cim vétsi byly
otacky hridele, tim rostla odstrediva sila a ménila se pozice (vyska) zavazi. Tahlem byl
poté snizen privod pary do zafizeni a otacky klesly. Timto bylo mozno Uspésné
regulovat rychlost otaceni hiidele. Princip je graficky zndzornén na Obr.2 a Obr.3

Obr.3

V roce 1911 se Elmer Sperry vénoval fizeni lodi za vyuZiti PID regulace, ale jeho
pristup by spiSe zaloZen na intuici, nez na matematickém vyzkumu. 11 let poté byl
Nicolasem Minorskym (Obr.4) vytofen prvni seridzni PID reguldtor na fizeni lodi
Amerického ndmornictva. Jeho prvotni pokusy zahrnovali pouze tzv. Pl regulator,
tedy regulator kde neni uvazovana derivacni slozka. S timto regulatorem bylo
dosaZzeno chyby 2 stupné. Po pfidani derivacni slozky byl (nyni uz PID) regulator
spresnén na chybu 1/6 stupné, co byla vyssi pfesnost, nez jaké mohl kterykoliv
kormidelnik dosahnout.

Obr.4




ZAVER

V modernim svété se s PID reguldtory setkavdme na kazném kroku. Ovsem
poprvé byly pouZity jiz ve 30. letech jako nahrada lidkych kormidelnik( a to dokonce i
s mnohem vétsi presnosti fizeni.
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