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Ziegler–Nichols Rules 

 این .دهند می ارایه PID کنترلر ضرایب تعیین برای را قوانینی نیکولز،-زیگلر روش *
 مفید است نامعلوم کنترل تحت سیستم ریاضی مدل که زمانی خصوصا ها روش

 استفاده قابل نیز دارد وجود آن ریاضی مدل که سیستمی برای هرجند هستند؛
 .هستند

  ضرایب نهایی مقادیر تعیین برای مناسب اولیه حدس یک عنوان به ها روش این *
 نمی تعیین را نهایی مقادیر این خود، و (Fine Tuning) روند می کار به کنترلر
   .کنند

 سیستم گذرای زمانی پاسخ های ویژگی اساس بر روش این در کنترلی ضرایب *
 قوانین مبنای بر ضرایب این تعیین برای روش دو کلی طور به .گردند می تعیین
 .دارند وجود نیکولز-زیگلر
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Ziegler–Nichols First Method 

 :اول روش *
  یک پله، ورودی به سیستم زمانی پاسخ که شود می استفاده زمانی روش این -

 .باشد S-shaped منحنی
 
 
 
 

 باشد، مخرج در مختلط های قطب زوج یا انتگرالگیر فاقد سیستم تبدیل تابع اگر -
 .بود خواهد S-shaped پله، ورودی به پاسخ
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Ziegler–Nichols First Method 

 :اول روش *

 Delay Time (L) و (T) زمانی ثابت پارامتر دو اساس بر S-shaped منحنی -
 زمانی پاسخ منحنی بر مماس خط یک رسم با مقدار دو این .است شدن مشخص قابل

 :گردند می تعیین (Inflection Point) عطف نقطه در
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Ziegler–Nichols First Method 

 :اول روش *

 :هستند تعیین قابل زیر جدول از کنترلر ضرایب ،T و L مقادیر بودن معلوم با -
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Ziegler–Nichols Second Method 

 :دوم روش *
  تا صفر اولیه مقدار از تناسبی کنترلی ضریب مقدار تغییر با تنها ابتدا روش این در -

 می نشان خود از نامیرا نوسانی پاسخ سیستم آن در که (𝐾𝑐𝑟) بحرانی مقدار یک
  را (𝑃𝑐𝑟) بحرانی تناوب دوره همان یا حالت این به مربوط تناوب دوره مقدار دهد،

 .کنیم می تعیین
 

 
 
 

 
 پاسخ سیستم دلخواه، مقدار هر تا تناسبی کنترلی ضریب مقدار افزایش با اگر -

 .بود نخواهد استفاده قابل روش این ندهد، نشان خود از نامیرا نوسانی
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Ziegler–Nichols Second Method 
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 :دوم روش *

  ضرایب مقادیر زیر، جدول از استفاده با و Pcr و Kcr مقادیر بودن دست در با -
 :هستند تعیین قابل کنترلی

 
 
 
 
 
 
 

 مکان تقاطع روی از Pcr و Kcr  مقادیر باشد، دست در سیستم تبدیل تابع اگر که شود توجه -
 :داریم ꙍ𝑐𝑟 مقدار برای .هستند تعیین قابل موهومی محور با ها ریشه هندسی

𝑃𝑐𝑟 =
2𝜋

ꙍ𝑐𝑟
 



Ziegler–Nichols First Method 
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-زیگلر روش از استفاده با زیر تبدیل تابع با سیستم برای را کنترلی ضرایب :مثال *
 :نمایید تعیین نیکولز
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Ziegler–Nichols First Method 
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 :ادامه *
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Ziegler–Nichols Second Method 
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 تعیین نیکولز-زیگلر روش از استفاده با زیر سیستم برای را کنترلی ضرایب :مثال *
 :نمایید
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Thanks for your attention! 


