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　第 13回の制御周期依存性において、ディジタル微分

の演算方式によって制御応答が大きく影響を受けること

を説明し、微分動作適用時の制御周期選定の目安を提案

している。そこで、ここでは具体的な事例で制御周期 t

を変更したときの制御応答を比較して見る。

　I－PD 制御で目標値 SV および外乱 Dに 5％ステップ

変化を与えたときの制御周期 t を一般的に常用されて

いる t ＝１sec の場合と提案目安制御周期 t ＝ Lp/7.5

＝267msecの場合の応答比較シミュレーション・チャー

トを次頁の図に示す。

　用いているディジタル微分演算は不完全微分を「後退

差分方式」でディジタル化し省略などの加工をしていな

いものである。

　制御対象の特性をゲイン K＝１、時定数 Tp ＝ 5sec、

むだ時間 Lp ＝ 2sec とし、その時の外乱抑制特性最適

PID パラメータ値を比例ゲイン Kp ＝ 3.04、積分時間 TI

＝ 3.24sec、微分時間 TD ＝ 0.86sec としている。その

他の設定は次のようにしている。

　MV上限制限値 ：100％

　MV上限制限値 ： ０％

　MV変化率制限値：100％/ t

　この制御応答比較シミュレーション・チャートから、

次のような知見が得られる。

⑴ 　むだ時間 Lp ＝ 2sec の時には、PIDパラメータ値

を最適値に設定しても、一般的に常用されている

制御周期 t＝ 1sec にすると、安定性の高い I－PD

制御の場合でも、次頁の図⒜に示すように発振し

てしまう。

⑵ 　 制御周期 tのみを提案目安制御周期 t＝Lp/7.5

＝ 267msec として、その他は全く同じ条件にした

時の制御応答は次頁の図⒝に示すように、発振が

無く実用に耐える応答をしている。制御周期 t を

267msec 程度以下にすれば、問題ないことが読み

取れる。

⑶ 　このシミュレーションから明らかなように、一

般的に多用されている制御周期 t ＝ 1sec の場合、

制御対象のむだ時間 Lp の大きさによっては制御応

答が発振して、プラント運転を危険な状態に落と

し入れる恐れがあるので注意する必要がある。

⑷ 　目標値変化に対しては、最も安定な I－PD制御に

おいて、上記のような状態であることから→ PI－D

（測定値微分先行形）制御→偏差 PID 制御になるほ

ど、当然のことながら、より小さい制御周期から

発振するようになるので注意する必要がある。

⑸ 　世の中には、ディジタル微分演算を後退差分方

式以外の方法で行ったり、部分的に省略などの加

工を加えたものもあるので、適用する PID コント

ローラのディジタル演算式を良く調べて対応する

必要がある。
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