
Реализация на аналогови регулатори 

включване в структурната схема 
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пропорционален регулатор – Р 
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интегрален регулатор - I 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата:𝑘 =
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диференциален регулатор – D 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата: DTCRk  .  

пропорционално-интегрален регулатор – PI 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата:𝑘 =
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инерционно звено от първи ред 

принципна схема: 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата: CRT
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пропорционално-диференциален регулатор – PD 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата: CRT
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последователно свързани D-регулатор и инерционно звено от първи ред с к=1 

реално диференциращо звено – D-регулатор 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата: CRTCRT .;. 2211   

 

 

 

 



пропорционално-интегрален регулатор – PID 

принципна схема: 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата: 
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Настройка на регулатора по метода на Ziegler- Nichols от преходната 

характеристика на обекта 
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Настройка на регулатора по желана характеристика на преходния процес 
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Честотни оценки – по АЧХ и ФЧХ на отворената система 
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