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Regulacije

Tipi regulacijskih sistemov -
regulatorjev
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Dinamic¢no obnasSanje regulacijskih sistemov

Odziv regulacijskega sistema 7 zakasnitvijo

2 — odziv sistema 7 enim Zakasnitvenim elementom
(sistem 1. reda; regulacija tlaka v posodi)

3 — odziv sistema 7 veC zakasnitvenimi elementi
(sistem viSjega reda; posoda s temperaturno regulacijo)
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Dinamic¢no obnasSanje regulacijskih sistemov

Regulacijski sistemi 7 mrtvim casom (regulacija transportnih in

* 4 —regulacijski sistem s skoCnim odzivom po preteku mrtvega casa;
regulacija delovanje tekocCega traku

* 5 -regulacijski sistem 7 zakasnjenim odzivom po preteku mrtvega casa;

regulacija temperature v posodi ogrevani s paro

skokovita sprememba
nastavitvene
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odziv regulacijskega sistema
Z mrtvim éasom
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Dinamic¢no obnasSanje regulacijskih sistemov

Regulacijski sistem 7 zakasnitvijo in izenacevalnim casom

Ti sistemi nimajo natancno dolocenega mrtvega casa, reagirajo pa 7
zakasnitvijo. Da jih lahko opiSemo, nariSemo na prevoj krivulje odziva

tangento
Ay t

skokovita sprememba

nastavitvene y |

velicine !
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tp — nadomestni mrtvi c¢as
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odziv regulacijskega sistema
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izenacevalnim casom
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Dinamic¢no obnasSanje regulacijskih sistemov

Hipni odziv regulacijskih sistemov brez izravnave
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Tipi zvezno delujocCih regulacijskih sistemov

Delovanje proporcionalnega (P) regulatorja

* P regulator se hipoma odzove na nenadno regulacijsko odstopanje
Xy S

e proporcionalno spremembo nastavitvene vrednosti Ay.
Proporcionalni

* koeficient K, znasa obicajno med 0,1 in 20.

K =— |

Yyt —— —

P regulator je edini
tip regulatorja, ki Y Ay

. ° y—-—-———— e e e e e e e e
lahko deluje samostojno g vrednost nastavitve y_je potrebna

da dosezemo Zeleno vrednost w

vrednost
nastavitve
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Tipi zvezno delujocCih regulacijskih sistemov

Delovanje integracijskega (I) regulatorja
I regulator se odzove na odstopanje Zelene vrednosti merjenega parametra
Xy S

konstantnim narasc¢anjem regulirnega parametra y. Regulirana vrednost se
spreminja toliko ¢asa, dokler se regulacijsko odstopanjie ne iznici.

() K, J'x )dt :
() x, () - 5,

K,— ojacanje integracijskega regulatorja

T, — integracijski cas
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Tipi zvezno delujocCih regulacijskih sistemov

Odziv diferencialnega (D) regulatorja

* D regulatorji so v svoji Cisti obliki za regulacijo neuporabni. Delujejo kot
hipni

* odgovor na regulacijsko odstopanje x . Regulirna vrednost y se posledicno

 Mocno poveca, nato pa se pocasi vrne na svojo prvotno vrednost. Ta

= regulator
& * v kombinaciji 7 ostalimi mocno pospesi gdziv. I
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Tipi zvezno delujocCih regulacijskih sistemov

Odziv proporcionalno integrirnega (PI) regulatorja

PI regulator se hipoma odzove s takojsnjo spremembo nastavitvene vrednosti
Ayp (P delovanje), nato pa s konstantnim dvigom nastavitvene vrednosti Ay,
(I dele?) spreminja nastavitev toliko casa dokler ni regulacijsko odstopanje

izniceno. Znacilnost PI regulatorjev je Cas nastavitve T . To je cas v katerem
PI

regulator doseze enak odziv kot bi ga v primeru ce bi bil P regulator.
|
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Tipi zvezno delujocCih regulacijskih sistemov

Odziv proporcionalno diferencirnega (PD) regulatorja

PD regulatorji se zaradi D delovanja hipoma odzovejo na regulacijsko
odstopanje x . Nastopi takojcnja sprememba sprememba nastavitvene

vrednosti, ki jo nato P delovanje privede do konstantne nastavitvene
vrednosti.

Znacilnost PD regulatorjey je cas predreakcije. To je casovni zamik
sprememb |

PD regulatorja glede na spremembe pri Cisfem P regulatorju.

dt

)= Ky - xyl)+ ko - 2] . '

X

y(t) = KPKXW (t)+ 5 - dxévt(t)j 0 to\ T
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Tipi zvezno delujocCih regulacijskih sistemov

Odziv proporcionalno integrirno diferencirnega (PID) regulatorja

» PID regulatorji so kombinacija 7e omenjenih regulatorjev. Ko nastopi

* regulacijsko odstopanje x,, nastopi hipoma velika sprememba regulirna
velicine

* y (D delovanje), sledi hitro vracanje na odstopanju sorazmerno nastavitey

* regulirne velicine (P delovanje) nato pa nastopi koncna fina regulacija do
Zelene

» vrednosti (I delovanje).

y(t) = Ko - %, (0)+ K, - [, (thdt + K, ddet(t) !
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Diskretni dvotockovni regulacijski sistem

Regulacija temperature
tempranja

bimetalni dvoto¢kovni regulator,

bimetalni trak

A\

2 nastavljanje \
S selene nosilec
- vrednosti
pec za
tempranje
grelno > Mmaterial, E = . .
navitjé > ki ga tempramo ~bimetlani
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