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1. Bevezetés

2. PID szabályozó diszkretizálása

A folytonos idejű PID szabályozó egyentlete a következő:

y(t) =A

[

x(t)+TD

dx(t)

dt
+

1

TI

∫ t

−∞

x(t) dt

]

. (1)

Három paraméter jellemzi: A — arányossági tényező, TD — differenciálási
időállandó, TI — integrálási időállandó. Hajtsuk végre a diszkretizálást : T
mintavételi periódusidővel

x(t) →{xk} xk = x(tk)

y(t) →{yk} yk = y(tk),

ahol tk = kT (k ∈ Z), továbbá alkalmazzuk a differenciálás és integrálás leg-
egyszerűbb diszkrét közelítését a következőképpen:

yk =A



xk+TD

xk−xk−1

T
+

T

TI

k
∑

j=−∞

xj



 . (2)

Vezessük be a következő jelöléseket:

TD

T
= τD

T

TI

=
1

τI
,

ezekkel a diszkrét idejű PID szabályozó egyenlete a következő lesz:

yk =A



xk+τD(xk−xk−1)+
1

τI

k
∑

j=−∞

xj



 . (3)

A gyakorlatban ennek rekurzív formáját tudjuk alkalmazni. Ennek képzésé-
hez állítsuk elő {yk} és {yk−1} különbségét:

yk−1 =A



xk−1+τD(xk−1−xk−2)+
1

τI

k−1
∑

j=−∞

xj



 , (4)

1



így

yk−yk−1 =A

[

xk−xk−1+τD(xk−2xk−1+xk−2)+
xk

τI

]

, (5)

azaz

yk−yk−1 =A

[(

1+τD+
1

τI

)

xk−(1+2τD)xk−1+τDxk−2

]

. (6)

Ennek speciális eseteként a PI szabályozó rekurzív egyenletét a következő-
képpen kapjuk:

yk−yk−1 =A

[(

1+
1

τI

)

xk−xk−1

]

. (7)
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