Reglages PID Methode simple en BO

Procédé stable : A partir des constructions fournies, on calcule :

Le gain statique : A
G=DX/DY 4
Le retard : *E :E:I?ngle —
SEiL & 63% de AX
La constante de temps : AX | AY
T=12 -t1
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Reglages PID Méthode simple en BO

Procédeé intégrateur systeme instable:
A partir des constructions fournies, on calcule

Le temps intégrale:

T=t2-tl
Le retard : % i l'angle .
R=t1-t0 € rfr
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Reglages PID Méthode simple en BO

Méthode Broida Procéde stable (plus précis) :
A partir des constructions fournies , on calcule :

Le retard :
R =2,8(t1-t0 ) — (1.8 (12 — t0)

A

Le gain statique :
G =DX /DY

igraux

La constante de temps
{ T =5,5(t2 —t1)
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Choix du type du correcteur

Reglages PID Methode simple en BO

SR T/R NI S e
Autre | 2 | PID 5|Pl|lO|P|20|TOR
Réglages de Dindeleux pour un procédé stable
P | Plséric | P1// | PID série | PID // | PID mixte
Xp 125GR/T 118GR/T 120GR/(T+0,4R)
Ti | Maxi T 1.25GR T 1,.3GR T4+04R
Td 0 04R 035T/G | TR/(R+2.,5T)
inlages de Dindeleux pour un procédeé integrateur
(instable)
K Plsérie | Pl // | PIDsérie | PID // | PID mixte
Xp 125R/T 118R/T 111R/T
- Ti | Maxi| 5R |6.6R*/T| 48R |[6,6R*/T| 52R
" E” Td 0 0,4R 0,35T | 04R




Réglages PID Methode de Ziegler Nichols en BF

» On annule les parametres Ti et Td, et on diminue la bande proportionnelle
jusqu’a obtenir le début de I’'instabilité (Systéme oscillant).
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»0On vérifie: que la sortie mesure du systeme X et
la sortie du régulateur Y soient périodiques et non satures

ff > On releve alors la valeur de Xpc (bande proportionnelle critique),
et la valeur de Tc (période critique)

P Pl série Pl PID série PID PID Mixte
| Xp | 2 Xpe 2,2 Xpc 3.3 Xpe 1,7 Xpc
‘-' = | Ti | Maxi | Tc/1,2 | 0,02 TeXpe Te/4 85 TeXpe Tc/2
>y | Td 0 Te/8 | 7,5 Te/Xpe Tc/8




