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3 Regulátory 

1 REGULÁTORY 

 

 

OBSAH KAPITOLY: 

Konvenční regulátory typu PID 

Tvary základních charakteristik PID regulátorů 

Realizace analogových regulátorů pomocí operačních zesilovačů 

 
 

 

MOTIVACE: 

95% nasazení regulačních obvodů, se kterými se můžeme setkat v technické 
praxi, používá konvenční regulátory typu PID. Ty zajistí požadované 
chování regulované soustavy a eliminaci poruchových veličin. 

 
 

 

CÍL: 

Po prostudování budete umět 

• definovat základní typy analogových regulátorů. 

• popsat přenosy regulátorů odvozených z PID regulátorů. 

• definovat základní charakteristiky regulátorů 

• Realizace regulátorů pomocí operačních zesilovačů. 
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4 Regulátory 

1.1 ÚVOD 

Regulátor je zařízení, které provádí regulaci, čili které prostřednictvím akční veličiny působí 
na regulovanou soustavu tak, aby se regulovaná veličina udržovala na předepsané hodnotě (ve 
zvláštních případech to nemusí být konstantní hodnota) a regulační odchylka byla nulová 
nebo co nejmenší. 
Podle průběhu výstupního signálu se regulátory dělí na spojité a nespojité. Spojité regulátory 
pracují se spojitými signály. Hlavní stavební prvky jsou operační zesilovače. Kvalita regulace 
je velmi dobrá, návrh regulace je poměrně snadný. Jsou základem regulační techniky. Do 
nespojitých regulátorů zazařujeme regulátory hlavně dvoupolohové popřípadě . 

1.2 POPIS POUŽÍVANÝCH TYPŮ SPOJITÝCH REGULÁTORŮ   

Typ spojitého regulátoru Přenos regulátoru 
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P regulátor – v uzavřeném regulačním obvodu pracuje s trvalou regulační odchylkou. Má 
dobré stabilní vlastnosti. Používá se např. na stabilizaci pevných bodů, stabilizaci napětí, 
proudu. 

 

 
Obr. 9.1 AFKCH + přechodová charakteristika P regulátoru 

kp 
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5 Regulátory 

I regulátor – v uzavřeném regulačním obvodu pracuje pouze s přechodovou regulační 
odchylkou. Regulační pochod se ustálí tehdy, kdy regulační odchylka ( ) 0e t = . Zvyšuje 
statickou přesnost regulačního obvodu, ale zhoršuje jeho dynamiku. Nevyhoví podmínkám 
stability regulačního obvodu, když by měl regulovat integrační regulovanou soustavu. 

 
Obr. 9.2 AFKCH + přechodová charakteristika I regulátoru 

D-člen – není schopen samostatné funkce, jako regulátor připojený k regulované soustavě, 
protože vstupním signálem je derivace regulační odchylky a neví tedy nic o velikosti 
(hodnotě) odchylky ( )e t . Připustí libovolně velkou ustálenou regulační odchylku. 
V kombinovaném regulátoru zlepšuje stabilitu regulačního obvodu. Natáčí fázi amplitudové 
fázové charakteristiky v komplexní rovině o +90°. Informuje regulátor o změně regulační 
odchylky. Regulátor tak může v čas na tuto změnu reagovat a rozpojí regulační obvod. 
 
PI regulátor – v uzavřeném regulačním obvodu odstraňuje trvalou regulační odchylku, 
kterou bychom měli při použití P regulátoru. Zlepšuje stabilitu vzhledem k použití čistě I 
regulátoru. Pro určitá nastavení stavitelných parametrů regulátoru vyhovuje z hlediska 
stability i pro integrační regulované soustavy. V počátku regulačního pochodu převládá vliv 
integrační složky. Nejrozšířenější regulátor mezi spojitými regulátory. 

 
Obr. 9.3 AFKCH + přechodová charakteristika PI regulátoru 

PD regulátor – ve srovnání s použitím čistě P regulátoru zlepšuje stabilní vlastnosti 
regulačního obvodu. Je tedy možné pracovat s vyšším zesílením regulátoru a tedy menší 
trvalou regulační odchylkou vzhledem k použití čistě P regulátoru. V počátku regulačního 

kp 
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6 Regulátory 

pochodu převládá vliv derivační složky, s narůstajícím časem převládá vliv proporcionální 
složky. Regulátor pracuje s přechodným zvýšeným zesílením. 

 
Obr. 9.4 AFKCH + přechodová charakteristika PD regulátoru 

PID regulátor – v uzavřeném regulačním obvodu odstraňuje vliv I složky trvalou regulační 
odchylku a vlivem D složky zlepšuje stabilitu regulačního obvodu. V počátku přechodového 
děje převládá derivační složka regulátoru, s narůstajícím časem převládá integrační složka 
regulátoru. 

 
Obr. 9.5 Přechodová charakteristika PID regulátoru 

PIDi regulátor - je konstrukčně složen z PI a PD regulátoru. Má shodné vlastnosti jako PID 
regulátor, ale je jednodušší a tedy levnější. Aby mohl být PIDi regulátor použít, DT  a IT  musí 
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7 Regulátory 

1.3 REALIZACE PID REGULÁTORŮ POMOCÍ OPERAČNÍCH 
ZESILOVAČŮ 

 
Regulátor typu P 

 
Regulátor typu I 

 
Regulátor typu PI 

 
Regulátor typu PD 
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8 Regulátory 

 
Regulátor typu PID 
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