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РАСЧЕТ ПАРАМЕТРОВ НАСТРОЙКИ РЕГУЛЯТОРА В СИСТЕМАХ 

АВТОМАТИЧЕСКОГО УПРАВЛЕНИЯ 

Разработан алгоритм для исследования автоматических пропорционально-интег-

рально-дифференциальных (ПИД) регуляторов в среде LabVIEW, который на основе 

метода Никольса-Циглера выполняет автоматический расчет параметров настройки ре-

гулятора для заданного объекта.  

Ключевые слова: ПИД регулятор, параметры настройки, линия равного затухания, 

корневой годограф, Front Panel.  

S.V. ABGARYAN, T.V. SARGSYAN  

CALCULATION OF TUNING PARAMETERS OF A REGULATOR IN 

AUTOMATIC CONTROL SYSTEMS  

An algorithm for investigating the automatic proportional-integral-derivative (PID) 

regulators operating in the LabVIEW environment is developed which performs automatic 

calculation of the tuning parameters of the regulator for the given plant by the method of 

Nichols-Ziegler. 

Keywords: PID regulator, tuning parameters, line of equal attenuation, root locus, Front 

Panel. 
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Т.Н. ОГАННИСЯН, А.Р. ЧИЛИНГАРЯН, О.Н. ГАСПАРЯН  

О ПРИМЕНЕНИИ L1 АДАПТИВНОГО УПРАВЛЕНИЯ  

В ОДНОМЕРНЫХ СИСТЕМАХ УПРАВЛЕНИЯ 

Рассмотрены некоторые вопросы, связанные с устойчивостью адаптивных одно-

мерных (имеющих один вход и один выход) систем управления, предназначенных для 

компенсации внешних возмущений. Основываясь на свойствах положительных действи-

тельных передаточных функций, показано, что подобные системы устойчивы при произ-

вольно больших значениях коэффициента адаптации, даже в случае систем с правосто-

ронними нулями.  

Ключевые слова: одномерная система управления, адаптивное управление, эталон-

ная модель, устойчивость, положительная действительная система. 

T.N. HOVHANISSYAN, A.R. CHILINGARYAN, O.N. GASPARYAN  

APPLICATION OF L1 ADAPTIVE CONTROL IN ONE-DIMENSIONAL 

CONTROL SYSTEMS  

Some issues concerning the stability of SISO (i.e. having one input and one output) 

adaptive control systems for rejecting the external disturbances are discussed. Based on the 

properties of positive real transfer matrices, it is shown that such systems are stable for 

arbitrary large values of the adaptation gain, even in the case of systems with right half plane 

zeros. 

Keywords: single input single output (SISO) control system, adaptive control, reference 

model, stability, positive real system. 


