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Prehodni pojavi
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Regulacije

PT, — ¢len (odziv sistema)
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PID regulator

Setpoint (r) — referenéna vrednost

Error (e) — napaka (odstopanje)

Output (X) — regulirana veligina
om)gut_. K, —ojacanje P regulatorja

K, —integracijska konstanta T, = /K
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Digitalni PID regulator (e je v €asu At konstanten)
Y=K, -e+K -X(e At)+Ky-(Ae/ Ar) At — Easovni interval izraduna

ZN — metoda nastavitve parametrov PID regulatorja

Vrsta nadzora K, K, K, K, — kriticno ojaCanje
P 0,50 K, _ _ T,, — perioda nihanja
Pl 0,45 K, |0,54 K,/T, -
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Ujemi strojnih delov Preracun lezajev
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Pnevmatika in hidravlika
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Zveze s sorniki Temperaturno raztezanje
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