
Реализация на аналогови регулатори 
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връзка на параметрите на регулатора с елементите от схемата: CRTCRT .;. 2211   

 

 

 

 



пропорционално-интегрален регулатор – PID 
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Настройка на регулатора по метода на Ziegler- Nichols от преходната 

характеристика на обекта 

x

y

t1

t
 ty

l

A


rtg 

 
Регулатори Константа  

k  

Времеконстанта 

IT  

Времеконстанта 

DT  

P 

lr.

1
 

- - 

PI 

lr.

9.0
 

l.3,3  - 

PID 

lr.

2,1
 

l.2  

2

l
 

 

 

Настройка на регулатора по желана характеристика на преходния процес 
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