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Актуальность построения адаптивных и неадаптивных ПИД- регулято-

ров определяется их широким применением в системах промышленной 

автоматики. Параметры технологических объектов в процессе функциони-

рования изменяются в широких пределах в сравнении с номинальными 

(расчетными). Поэтому обычным требованием является робастность регу-

лятора либо адаптация в направлении минимизации заданного критерия 

качества [1]. Несмотря на большое разнообразие описанных в литературе 

методов, проблема остается актуальной. 

Обеспечение стабильности качества динамики системы  управления 

при возможных изменениях параметров объекта путем робастного синтеза 

ПИД- регулятора является целью работы. 

Рассматривается структура системы с управлением по выходу и ПИД- 

регулятором  
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На входе системы действует плавно изменяющийся сигнал задания. 

Для замкнутой системы, содержащей линеаризованный объект управления 

и регулятор, выполнен анализ условий робастной устойчивости, произве-

дена оценка допустимых пределов изменения параметров объекта, при 

которых показатели качества находятся в заданных интервалах. Для оцен-

ки расположения семейства корней системы и его локализации в заданной 

области использованы корневые портреты систем [2].  

Использование адаптации, основанной на применении функций Ляпу-

нова, позволяет улучшить динамику системы в процессе функционирова-

ния без применения пробных воздействий. 
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