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Συντονισµός PID-ελεγκτή από το πεδίο συχνότητας
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ΜΕΙΟΝΕΚΤΗΜΑΤΑ Z-N ΜΕΘΟ∆ΟΥ

•Για το συντονισµό των PID παραµέτρων απαιτείται η λειτουργία του 
κλειστού συστήµατος σε συνθήκες “κρίσιµης ευστάθειας”.

•H Ζ-Ν µέθοδος προτείνει όρια εκτός των οποίων βρίσκονται οι PID
παράµετροι

•Για τον “on-line” συντονισµό τον P-I-D παραµέτρων µπορούν να 
χρησιµοποιηθούν στοιχεία “ΠΡΟΣΑΡΜΟΣΤΙΚΟΥ ΕΛΕΓΧΟΥ”
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ΜΕΙΟΝΕΚΤΗΜΑΤΑ Z-N ΜΕΘΟ∆ΟΥ
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Συντονισµός PID παραµέτρων µε την µέθοδο ενός 
“τέταρτου εύρους απόκρισης”

Ρύθµιση κέρδους (µε ) έτσι ώστε η απόκριση
του κλειστού συστήµατος σε βηµατική είσοδο να είναι: 
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ΥΛΟΠΟΙΗΣΗ PID ΕΛΕΓΚΤΩΝ
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Βελτιστοποίησης PID-ελεγκτή

Η Z-N µέθοδος παρέχει όρια εντός των οποίων βρίσκονται οι  I και D παράµετροι

Θέσπιση κριτηρίων για βελτιστοποιηµένη επιλογή PID-παραµέτρων

Υιοθέτηση Integral Error=
0

( )e t dt
∞

∫ 0, ,
min ( )
P I D

e t dt
∞

→ ∫



7

ΣΥΣΤΗΜΑΤΑ ΑΥΤΟΜΑΤΟΥ ΕΛΕΓΧΟΥ ΙΙ

5η ΕΒ∆ΟΜΑ∆Α ∆ΙΑΛΕΞΕΩΝ /12

•Τίθεται θέµα µε αποκρίσεις υποαποσβενυµένων συστηµάτων, όπου 
προστίθενται τα εµβαδά 1
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•Υιοθέτηση Integral Square Error= 2

0
( )e t dt

∞

∫ 2

0, ,
min ( )
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e t dt
∞

→ ∫

•Υιοθέτηση Integral Absolute Error IAE=
0

( )e t dt
∞

∫ 0, ,
min ( )
P I D

e t dt
∞

→ ∫
•Υιοθέτηση Integral Time Varying AE ITVAE=

0
( )t e t dt

∞

∫ 0, ,
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P I D

t e t dt
∞

→ ∫

Στο κόστος προσµετράται µε ιδιαίτερη βαρύτητα το σφάλµα σε µεταγενέστερες 
χρονικές στιγµές          (σε σχέση µε το IAE) η απόκριση του συστήµατος 

συγκλίνει ταχύτερα στην µόνιµη κατάσταση σε σχέση µε το IAE
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ΥΛΟΠΟΙΗΣΗ PID ΕΛΕΓΚΤΩΝ

Για συστήµατα που συναντώνται σε πετροχηµικές διεργασίες η απόκριση σε 
βηµατική διέγερση έχει τη µορφή:
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ΥΛΟΠΟΙΗΣΗ PID ΕΛΕΓΚΤΩΝ
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Μέθοδος Lopez-Murril (1967) για Υπολογισµό  PID
Παραµέτρων **
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δ 0,771 0,749 0,738
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ζ 1,006 1,137 0,995
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