AUŘ - Automatická řízení
- 1 -
Nespojité regulátory

NESPOJITÉ REGULÁTORY

     Vyznačují se tím, že akční veličina se nemění spojitě, nýbrž může nabývat pouze omezeného počtu hodnot, tzn. že regulační orgán u těchto regulátorů může zaujmout dvě nebo více pevných poloh. Regulovaná veličina při nespojité regulaci kolísá kolem žádané hodnoty. 

DVOUPOLOHOVÝ REGULÁTOR 

Je nejjednodušší nespojitý regulátor. 

Při x < w nabývá akční veličina určitou pevnou hodnotu ……………….…. 1. poloha

Při x > w dosáhne akční veličina jiné pevné hodnoty, zpravidla nulové … … 2. poloha

Vlastnosti dvoupolohového regulátoru můžeme vyjádřit pomocí statické charakteristiky.
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Hystereze .... rozdíl hodnot regul. veličiny, při kterých dochází k přechodu regulátoru z jedné polohy do polohy druhé, při změně regul. veličiny směrem k vyšším hodnotám a při snižování této veličiny.          

– je to rozdíl horní a dolní meze spínání H = xh - xd .Udává se v jednotkách regulované veličiny. Dá se u většiny regulátorů měnit.

· zvětšení hystereze – zvětšuje se rozkmit (nepřesnost) při regulaci

· zmenšování hystereze – častější spínání (zmenšuje se životnost) ( volba kompromisu.

Průběh regulované veličiny u statických RS vyšších řádů při regulaci dvoupolohovým regulátorem.
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 Po uvedení regulačního obvodu do chodu je výstup regulátoru v 1. poloze (zapnuto: y = ymax). Regulovaná veličina stoupá – její průběh sleduje přechodovou charku (křivku ohřevu). V této poloze je výstup regulátoru tak dlouho, dokud regulační veličina nedosáhne horní meze spínání xh. Potom výstup regulátoru přechází do 2. polohy (vypnuto: y = 0). Do RS již není dodávána energie, ale vlivem setrvačnosti, regulovaná veličina ještě určitou dobu, která se rovná časové konstantě Tu, stoupá. Potom začíná klesat (sleduje křivku chladnutí). Po poklesu na hodnotu xd, přechází výstup regulátoru zpět do polohy 1. Reg. veličina ještě po dobu Tu klesá a potom opět začíná stoupat. Celý děj se periodicky opakuje ( regulovaná veličina kolísá okolo žádané hodnoty, která leží přibližně uprostřed mezi xd a xh. Velikost kolísání je dána vztahem:
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. Dá se zmenšit zavedením zpožďující ZV, pomocí které je regulátor schopen “předvídat” průběh regul. veličiny a regulace je přesnější.

Provedení dvoupolohových regulátorů
a) regulátory s měřícím ústrojím

     Základním znakem je spojení ukazovacího přístroje a regulátoru. Typickými představiteli jsou regulátory ZEPAFOT a ZEPARIS.  Obsahují tyto základní části:

a) měřící ústrojí

b) ukazatele žádané hodnoty

c) snímače polohy ručky

d) zesilovač

e) relé (triak)

     Magnetoelektrický měřící přístroj ukazuje skutečnou hodnotu regulované veličiny. Na otočné části je upevněna tenká hliníková clona, která se zasouvá do mezery fotoelektrického (ZEPAFOT) nebo indukčního (ZEPARIS) snímače, kterými zjišťujeme dosažení horní a dolní meze spínání.

Příklad realizace zpětné vazby (Němec, str. 112, obr. 3.40)
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     Obvod ZV tvoří člen RC, na který se přivádí stejnosměrné napětí. Při poloze regulátoru zapnuto se přičítá napětí vzniklé na rezistoru R1 k signálu termoelektrického článku (snímače). Tím se ručka měřícího přístroje vychýlí k větší hodnotě, než je hodnota skutečná – nastavenou hodnotu dosáhne ukazatel ohřevu dříve, než je dosažena odpovídající skutečná teplota v peci. Regulátor tedy vypne dříve, ale teplota v peci setrvačností ještě vzrůstá. Současně se přeruší nabíjení kondenzátoru C přes rezistor R (rozepne kontakt relé). Kondenzátor se nyní vybijí přes rezistor R1, a to rychleji, než se zvětšuje napětí termočlánku (setrvačností ještě stoupá teplota v peci). Když se napětí termočlánku přestane zvětšovat a začíná se zmenšovat (teplota klesá), napětí na kondenzátoru je již téměř nulové ( ukazatel teploty klesá. Po dosažení spodního snímače, tj. xd, se zapne opět vyhřívání, kondenzátor členu RC se nabíjí  a celý postup se opakuje.
b) elektronické nespojité regulátory
     Typickými představiteli jsou regulátory TRS, které se nejčastěji používají pro regulaci teploty. Základní částí je měřicí (odporový) můstek. V jedné větvi můstku je zapojen Pt 100. Můstek je vyvážen když x = w. Při vzniku regulační odchylky se na diagonále můstku objeví napětí, které se přivádí na vstupy OZ. Jeho výstupní napětí je přivedeno na vstup Schmittova klopného obvodu, jehož citlivost (hystereze) lze nastavovat potenciometrem. Na výstup KO je připojeno relé. ZV je u těchto regulátorů nejčastěji provedena dvěma způsoby:

· u starších typů

    Do druhé větve měřícího můstku je zapojen teplotně závislý odpor, který je ohříván topným vinutím v době, kdy je regulátor ve stavu zapnuto. Dochází tím k vyvážení můstku dříve než je dosaženo skutečné (požadované) hodnoty, tím dochází ke zmenšení kolísání regulované veličiny.

· u novějších typů

Část výstupního napětí z OZ je přivedena přes RC členy s nastavitelnou časovou konstantou zpět na vstup OZ, čímž se ovlivňuje jeho výstup tak, aby se zmenšilo jeho kolísání.

TŘÍPOLOHOVÝ REGULÁTOR
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     Je výhodnější než dvoupolohový, protože vhodným nastavením třetí hodnoty akční veličiny můžeme do značné míry zlepšit rychlost a jakost regulačního pochodu. Jeho vlastnosti můžeme vyjádřit statickou charakteristikou.

Vhodným nastavením hodnot výstupní veličiny ymax1, ymax2 a zavedením ZV můžeme zmenšit kolísání regulov. veličiny.

Příklad použití:

Při regulaci teploty elektrickým vytápění pomocí třífázového proudu.

1. poloha ……… vypnuto

2. poloha ……… tři fáze do trojúhelníku (ymax1)

3. poloha ……… tři fáze do hvězdy (ymax2)

Při najíždění regulace ....................... ...... 2. poloha (rychlý náběh regulované veličiny)

Po dosažení hodnoty xw1 ......................... 3. poloha (zmenšení příkonu energie)

Po dosažení hodnoty xw2 ......................... 1. poloha 

                                                         

      
  (   střídání

Při poklesu regul. veličiny zpět na xw2  ..... 3. poloha 

IMPULSOVÉ  REGULÁTORY

     Jsou zvláštním druhem nespojitých regulátorů. Průběh regulované veličiny se při regulaci těmito regulátory blíží průběhu při regulaci spojitými regulátory. Typickými představiteli jsou ekvitermní regulátory.

     Výstupní signál je tvořen sledem impulsů, které jsou dle smyslu regulační odchylky přivedeny na jednu ze dvou výstupních svorek (akční zásah “více” –  akční zásah “méně”). Třetí svorka je společná. Jako akční člen bývá připojen elektrický servopohon. Každý impuls otvírá nebo přivírá regulační orgán tak, aby byla odstraněna regulační odchylka. V závislosti na její velikosti může být:

a) různá doba mezi jednotlivými impulsy

Doba trvání jednotlivých impulsů je stálá (řádově sekundy).

b) různá doba trvání jednotlivých impulsů

Doba mezi jednotlivými impulsy je stálá (mění se střída). 

V rovnovážném stavu, tj. x = w, jsou výstupní svorky bez napětí.
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