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Stegsvar för ugn vid 
stegändring 1 kW. 

Processen har två
tidkonstanter och 
dödtiden är 0,5 min.

11.5PID-tumregler

Ugnen ska PID-regleras. a) ZN-parametrar.
b) CHR-parametrar.   c) Vilken metod ger
bäst dämpning av lågfrekventa
processtörningar ( dvs. har lägst JV  )? K

T
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Ziegler-Nichols svängningsmetod
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Processer med två tidkonstanter
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11.5 alösn. PID-tumregler
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P,a-diagram
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11.5 alösn. PID-tumregler
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11.5 alösn. PID-tumregler  ωπ
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11.5 alösn. PID-tumregler K0
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11.5 blösn. PID stegsvarsmetod
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11.5 clösn. PID jämförelse
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Störningsdämpningen bestäms av regulatorns 
lågfrekvensegenskaper.
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• Lägsta JV-värdet har högsta lågfrekvensförstärkningen.
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11.6P-regulator Bodediagram
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11.6P-regulator lösning

°=Φ 45m
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11.6P-regulator lösning

°=Φ 45m
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11.6P-regulator lösning

Hur stort blir felet vid stegformad och rampformad 
börvärdesändring?
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11.10P-regulatorer
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11.10lösn. P-regulator
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Med  K = 3,8 blir ωC = 1,35 och Φm = 45°.
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11.10visualisering med Matlab
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11.10visualisering med Matlab
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11.11 b PI-regulator
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11.11 blösn. PI-regulator
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11.11 blösn. PI-regulator
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11.11 blösn. PI-regulator
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11.11 blösn. PI-regulator
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