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1

Vynélez se tyké zpisobu dynamické upravy Zédené hodnoty regulovené veli&iny. *Tato ipre-
va je piechodné, to znamend, %e se projevuje v neustéleném stavu,a je jednosm&rnd, to zne-
mend, Ze pisobi jen pfi poruchdch jedné polarity.

Soutasné automatické regulace lze rozdslit na regulace na konstantni hodnotu, na regu-
lace vledné a na regulace programové.

V pt{ipad¥ regulace na konstantni hodnotu je Zé&dand hodnota reguldtoru konstantni.
V pripad® regulace vle¥né se teto Z4dand hodnota m¥ni v zévislosti na hodnot& jiné fyzikdl-
ni velidiny vzaté z procesu. P¥itom tato zdvislost je pevné, statickéd. V pF{padé regulace
progremové se Zd4dand hodnota regulovené veliliny m&ni{ podle pfedem stanoveného ¢asového programu.

Spole&nym znakem v3ech t¥{ druhd uvedenych regulacf je skutelnost, Ze okamZitd hodnota
regulované velidiny je urdena hledisky statiky reguladniho pochodu. T{m se rozum{ ur&eni
2édané hodnoty regulované velidiny bez piihlédnut{ k dynemické jakosti regula&niho pochodu
p¥i rychlych poruchéch staciondrniho nebo kvasistaciondrniho reZimu. Zévafnym kritériem pro
posouzeni dynamické jakosti regula&nich pochodd je maximélni pfechodnd regula&ni odchylka,
tj. maximdlni rozd{l mezi okemZitou hodnotou regulované velidiny a Zédanou hodnotou regulo-
vané veliliny. Tu odchylku nelze obecn& p¥i konvendnim usporddéni regulaci zmenSit pod ur-
gitou hodnotu zdvislou na vlastnostech regulované soustavy i vlastnostech reguldtoru.

Principidln& se tato odchylka zmen3i zvy3enf{m vlivnosti pisobeni regulednich kandlil,
to je zvysenim zesileni reguldtoru. Nastaveni reguldtori neni v¥ak obecn& libovolné a je
mimo jiné urdeno poZadavkem stability a pPim&feného absolutnfho nebo relativniho tlumeni
reguladniho pochodu za v8ech pracovnich podminek. N&které regulace nejsou trvale ve funkci
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a pripojujl se aZ pfi dosafeni piedem stanovené hodnoty regulované velidiny. Tyto pom&ry
nastévaji napfiklad u omezovecich regulaci. Prikladem lze uvést omezovaci regulace teploty,
kde se reguldtor pripoji e pri dosaZeni stanovené teploty. Jinym ptikladem jsou antipom-
pédZni regulace kompresord a exhaustord, kde se regulétory pripojujf a% p¥i dosaZeni pedem
stenoveného pritoku nebo stlafeni na sm&rodatné sekci stroje.

U uvedenych omezovacich regulaci v konvendnfim usporddéni Je v ndkterych provoznich
pripadech v okamfiku p¥ipojeni regulace vlastni regulovand soustava JiZ ve stavu dynamické-
ho rozb&hu. Tento stev je obecn& tim nepriznivdjsf, 2im Jje vychoz{ ustéleny pracovni reZim
vzddlen&j3i od stavu odpovidajicfho poddtku zésahu regulace za jinak stejnych pom&rd. Maxi-
mélni prechodnd dynemickd odchylka regulované velifiny, dosahovand za t&chto pom&rd pii
uzitf konvenénich regula&nich struktur, miZe byt neprijatelnd pro provoz zafizenf{. Tato
skutednost souvisi s tim, Ze pro regula¥ni zésah se ztréci gasovy interval od okamZiku
vzniku poruchy a% do okamZiku, kdy se poprvé anuluje reguladni odchylka. Praktickym ddsled-
kem tohoto opoZd¥ného zdsahu regulace je, %e u soustav, kde neni pripustno ani krdtkodobé
:pfekroéeni mezni provozni hodnoty regulovené veli&iny, bylo nutno Zddanou hodnotu regulo~
vané veliliny nastavovet ve zna&né vzddlenosti od této mezni pr¥ipustné hodnoty. V disledku
toho se sniZuje vyuZitelnost regulované soustavy.

Tuto nevyhodu odstranuje ve znadné mike ptedloZeny vyndlez. Je to zplsob dynamické
vpravy Zdédané hodnoty regulované veli&iny. Jeho podstata spodivd v tom, Ze stavové velili-
‘ny charakterizujici dynamické chovéni regulované soustavy se dynamicky zpracovédvaji, na-
priklad derivuji na transformované veli&iny. Extrémni velidina z t&chto transformovanych
velidin, kterd je v prend¥ené polarit¥, je #idici velidinou. Rfdici veliZina se Jjednostran-
nou Spickovou detekci prevdd{ na pfidavnou slozku Zddané hodnoty regulované velidiny. Abso-
lutni hodnota této pridavné sloZky je rovnd nebo v&t&f neZ absolutni hodnota ¥fdic{ veli-
¢iny. Pokud je absolutni hodnota ¥fdic{ veliliny men3?, ne% Je okamZitd absolutni hodnota
pridavné sloZky Z4dené hodnoty regulované velidiny, pak se tato pfidavnéd slofka s &asem
anuluje.

Vynélez umofnuje zmendit maximélni pFechodovou reguladni odchylku, ani? se pfitom
nepfiznivé ovlivni stabilita regulace. PFitom jde o obor regulacf, které se automaticky
pfipineji v zévislosti na pracovnim bod& regulovené soustavy. Vyndlez umoZnuje zapojit
regulaci do funkce drive, neZ je tomu u dosavadnich regula&nich systémi. Prédvé tim se urych-
11 reguladni zdsah a maximdlni prechodné odchylka regulované veliliny se zmen3i. Regulace
podie vyndlezu se uvédi do funkce v zdvislosti na zm&n& znameni signdlu, ktery je soudtem
hodnoty regulované velifiny, 24dané hodnoty regulovené veli&iny a pridavné sloZky Zddané
hodnoty regulované veliliny, z8vislé na vhodné stavové velidin& regulované soustavy. Tato
pridavnéd sloZka pusobi efektivné na posun Z4dané hodnoty regulované veliliny v takovém
smyslu, eby regulace byla zapojena do funkce dr¥fve, ne¥ by tomu bylo v konvendnim uspoid-
déni. Jako stavovd velitine regulované soustavy, z ni% se odvozuje posouvac{ slozka 3ddané
-hodnoty, miZe byt vzata pop¥ipad& i regulovend velidina. Pritom lze dosdhnout toho, Ze se
utlum regulace nemé&ni vibec nebo Jjen nepatrnég.

Pristrojovd realizace vynédlezu nevyladuje zvlddtnich prvkd a je sestavitelnd z ele-
mentéarnich &lend pro analogové nebo &fslicové zpracovéni pienddenych signéld. Vzhledem
k jednoduché statické i dynamické struktutfe je plsobenf Fetdzce snadno pochopitelné i ménd
erudovenému persondlu z oboru regulainf techniky. S tim souvis{ snadnd sefiditelnost uZi-
tych prvkd & jednoduchd souvislost mezi plsobenim paremetrd derivednfho p¥enosu a Spidkové
detekce na meximdlni pfechodnou reguladni odchylku i na doznivéni regula¥nfho pochodu.
Pritom eventuélni porucha v pridavné v&tvi s derivadnim prenosem a 3Ipidkovou detekcl nevy-
Fazuje zéklacni reguladni obvod z &innosti a zplsobi jen sniZenf jakosti regula&niho po-
chodu. Podle tohoto zpisobu se nejprve dynamicky zpracovévd jedna nebo vice stavovych veli-
&in, popripad& i regulované velidiny soustavy.

Toto zpracovéni miZe byt nepiiklad derivovéni se zpoZd¥nim prvniho nebo vy381iho F4du.
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Ze v3ech takto ziskanych transformovanych velidin se vybere maximum, a tim se ziskd
ridiei velilina, kterd se ddle zpracovdvéd 3pidkovou detekci. Tato detekce reaguje na signs-
ly pouze jedné polarity. Pritom vystupni signdl po 3pilkové detekci predstavuje pridavnou
sloZku Z4dané hodnoty regulovené veliliny. Spifkovd detekce je charakteristickd tim, Ze pii-
davnéd sloZka Zddané hodnoty regulované veli&iny neklesne nikdy pod hodnotu ¥fdici velil&iny.
Pritom se pridavnad sloZka Z4dené hodnoty regulovené velidiny postupn& s &asem anuluje, po-
kud mi: Fidiei velidina absolutr: hodnotu men31i, neZ je okam#itd hodnotae p¥idavné sloZky 2&-
dané hodnot; regulované veliliny. P¥{davnd sloZka Zédané hodnoty regulované veliliny se pak
superponuje k zékladni Zédané hodnotd regulované velidiny. V konkrétnim p¥ipad& pouZit{ to-
hoto zpisobu p¥i antipoupédini ochran& radidlnfho kompresoru je regulovanou veli&inou tlako-
vé diference na odporu v pritoéném traktu. Pro odvozeni posuvu %4dené hodnoty této veli&iny
se pouZije primo okamZitd hodnota uvedené tlakové diference. Vysledkem pisobeni podle vy-
ndlezu je, Ze reguladni orgén otevird d¥fve, neZ nastane anulovéni regula&ni odchylky odvoze-
né z okam#ité hodnoty regulované velidiny a zdkladn{ %4dané regulované veli&iny.

Vyndlezu se pouZije pfi omezovacfch regulacfch a ochran v oboru Fizeni technologickych
procest ve vsech oblastech. Nepfiklad pii antipompéZni regulaci turbokompresord, regulaci
tlaku plynd, regulaci pritokd, regulaci pom&ru tlakd a pom&ru pritokld, regulaci teploty, re-
gulaci napéti a proudu. :

PREDMET VYINALEZU

Zpisob dynamické Upravy Z2édané hodnoty regulované. velidiny, vyznadujfci se tim, %e sta-
vové velidiny, charakterizujfc{ dynamické chovdni regulované soustavy, se dynamicky zpracovd-
vaji, napriklad derivuji na transformované veliliny, z nich% extrémni veli&ina piendZené po-
larity je Fidici velilinou, kterd se jednostrannou 3pidkovou detekc{ prevdd{ na p¥idavnou
sloZku Zddané hodnoty regulované veli&iny, jejiZ absolutni hodnota je rovnd nebo v&t3f ne?
absolutni hodnota ridici veliliny, a pokud je absolutni hodnota ¥fdici velidiny men3i,neZ je
okanizitéd absolutni hodnota pridavné sloZky Zédané hodnoty regulované velidiny, pak se tato
pricavnd sloZka s Casem anuluje.

Severografia. n. p.. zivod 7. Mont
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