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regulatoarele comerciale. De exemplu, companiile National Instruments, ABB , Bailey,

Fisher, Foxboro, Honeywell, Moore Products, $
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            Ti: constanta de timp integral sau timpul de repetare [s / repetare],

            Td: constanta de timp derivativ [s],
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de regulatoare automate. De exemplu, AEG >
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pneumatice sunt de tip serie. Regulatoarele numerice sunt în cea mai mare parte de tip PID
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regulatoarele analogice.
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Compensatorul PID analogic.
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comerciale analogice folosesc, din acest motiv, aproximarea:
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Compensatorul PID numeric.
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PID numeric incremental.
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Instrumentul virtual PID.

Unele regulatoare PID numerice, de exemplu cele realizate pe calculatoare PC sub

forma unor instrumente virtuale, au algoritmul PID neliniar. Un exemplu de instrument virtual

PID, produs de National Instruments, are structura regulatorului ca în Fig. 3��)�����	����4
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calculat conform variantei de algoritm PID neliniar:
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Regulatorul PID fuzzy.
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valorile: NL – negativ mare, NS – negativ mic, ZE – zero, PS – pozitiv mic, PL – pozitiv
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reguli. Pentru un compensator PI fuzzy regulile sunt de forma:
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