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Pneumatyczny uktad regulacji kaskadowej

Przedmiotem wynalazku jest pneumatyczny uktad regnlacji kaskadowej, ktéry znajduje zastosowanie
w uktadach automatycznej regulacji wolnozmiennych proceséw przemystowych, jak na przyktad w chemii,
petrochemii, w przemysle spoZywczym, materiatach budowlanych i energetyce.

Znane ipowszechnie stosowane uktady regulacji kaskadowej majg regulator wiodacy i regulator
pomocniczy z kilkoma przetacznikami uZywanymi przy przetaczaniu ze sterowania recznego na automatyczne
i z kaskadowego na sterowanie lokalne. Przetaczanie to, przeprowadzane przy pomocy kilku przetacznikéw, oraz
konieczno$¢ réwnowaZzenia wartosci odpowiednich sygnaléw przeprowadzane réwniez przy pomocy kilku
przetacznikéw stanowi gtéwna wade w pneumatycznych ukiadach regulacji kaskadowe;.

Celem wynalazku jest uproszczenie konstrukcji iutatwienie przetaczania przy obsludze regulatoréw
pneumatycznych uktadu regulacji kaskadowej, przez zastosowanie tylko jednego przetacznika posiadajacego trzy
potoZenia odpowiadajace trzem stanom uktadu pracy: rgcznego, automatycznego, kaskadowego, jak réwniez
przez wprowadzenie automatycznego réwnowaZenia sygnaléw.

Cel ten osiagni¢to przez zastosowanie w pomocniczym regulatorze, przetacznika, ktéry przetacza sie
z pozycji regulacji rgcznej na pozycje regulacji automatycznej i kaskadowej oraz potaczony jest z pierwsza listwa,
na ktdrej jest umieszczony pierwszy zaczep inast¢pnie umieszczonej na pierwszej listwie pierwszej krzywki
w ksztalcie ptaskoklinowym, przy pomocy ktérej sygnat sterowania wychodzacy z umieszczonego pod pierwsza
krzywka przekaznika rodzaju sterowania, zostaje przekazany do pierwszego bloku dziatari dynamicznych, ktéry
zostaje przesterowany i na wyjsciu pierwszego bloku dziatan dynamicznych pojawia si¢ sygnat regulacyjny, ktéry
jest uzale2zniony od dochodzacego réwnoczesnie sygnatu wartosci mierzonej z pierwszego przetwornika
pomiarowego iod sygnatu wartosci zadanej z nastawnika warto$ci zadanej idalej sygnal regulacyjny jest
przestany na zawdr regulacyjny. ROwniez przez zastosowanie drugiej listwy z drugim zaczepem i trzecim
zaczepem iumieszczonej na niej drugiej krzywki w ksztatcie plasko-klinowym oraz umieszczajac pod druga
krzywka przekaznika rodzaju zadawania, przy czym pierwszy zaczep, zaczepia si¢ o trzeci zaczep, w celu
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przestawienia przetacznika z pozycji regulacji automatycznej na pozycjg regulacji kaskadowej, przez co uzyskuje
si¢ przesterowanie przekaznika rodzaju zadawania i sygnat zadawania z przekaznika rodzaju zadawania zostaje
podany do regulatora modqcego dla przestawienia w nim pierwszego przekaZnika i drugiego bloku dziatania
dynamicznego.

Przez zastosowanie w regulatorze wiodacym drugiego bloku dziatania dynamicznego iplerwszego
przekaznika, w ktérym uzyskuje si¢ potgczenie trzeciego kanatu z drugim kanatem, a tym samym przeptyw
sygnatu wyjéciowego drugiego bloku dzialahi dynamicznych zaleZnego od wartodci zadanej wychodzacej -
z drugiego wskaznika wartosci zadanej z nastawnikiem | wartofci mierzonej, podawanej z drugiego przetwornika .
pomiarowego. RownieZz stosujgc plasko-klinowe - uksztattowanie pierwszej kezywki i stosujgc odpowiednig
odlegto$¢ migdzy drugim i trzecim zaczepem na drugiej listwie, to mimo przesunigcia przetqcznika z pozycji
regulacji kaskadowej do pozycji regulacji automatycznej, wyjéciowy sygnal sterowania, przekaznika rodzaju
zadawania, zachowa swg poprzednia wartod¢, gdyZ druga krzywka nie przesuwd si¢ w tym momencie po
przekazniku rodzaju zadawania. Zaleta tego wynalazku jest tatwa 1 szybka obstuga pnsumatycznego uktadu’
regulacji kaskadowej. ,

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przyktiadzie wykonania na rysunku schematycznie,

W regulatorze pomocniczym 1 jest zamocowany na osi 2 przetqcznik 3 i jest zwigzany z pierwszg listwg 4, - :

ktdéra ma pierwszy zaczep 5 i pierwszg krzywke 6. Pod plerwszq krzywka 6, znajduje si¢ przekaznik rodzaju
sterowania 7, Nad pierwszg listwg 4 jest umocowana druga listwa 8, ktéra ma drugl zaczep 9 i trzeci zaczep 10
oraz druga krzywke 11, a pod drugg krzywkg 11 znajduje si¢ przekaznik rodzaju zedawania 12, W pobliu
przetacznika 3 jest zamocowany pierwszy wskaZnik wartofcl zadanej 13, a pod nim znajduje si¢ nastawnik
sterowania r¢cznego 14, ktéry jest zwigzany przewodem z pierwszym blokiem dziatad dynamicznych 15, oraz
z zaworem regulacyjnym 16. W pobliu pierwszego bloku dziataht dynamicznych 15 jest umieszczony nastawnik
wartosci zadanej 17, Natomiast pierwszy wskazZnik wartodcl zadanej 13 jest potaczony przewodem z pierwszym
przetwornikiem pomiarowym 18, oraz z trzecim kanatem 19 pierwszego przekaznika 20 i z trzecim wskaZnikiem
wartosci 21 umieszczonych w regulatorze wiodgcym 22, :

Drugi wskaZnik wartoéci zadanej 23, umieszczony w regulatorze wiodgcym 22, jest polaczony 2z drugim
przetwornikiem pomiarowym 24 oraz z drugim blokiem dziatah dynamicznych 25, ktéry jest potgczony
z pierwszym kanatem 26 i drugim kanatem 27 pierwszego przekaznika 20,

Chcac spowodowa¢ dziatanie przepuszcza si¢ czynnik roboczy przez przewody i przestawia sie przetgcznik
3 z pozycji regulacji rgcznej R na pozycje regulacjl automatycznej A, przez co przekaznik rodzaju sterowania 7
zostaje przesterowany przez przesunigcie pierwszej listwy 4 2z pierwszym zaczepem $ i umieszczonej na niej
pierwszej krzywki 6, ktéra przesuwajgc si¢ umolliwia wyjécle z przekaZnika rodzaju sterowania 7, sygnatu
sterowania Pst, ktéry zostaje przekazany do pierwszego bloku dziatar dynamicznych 15 w celu przesterowania
go. Na wyjéciu pierwszego bloku dziatari dynamicznych 15 pojawia si¢ sygnat regulacyjny Yz, ktéry jest
uzaleZniony od dochodzacego réwnoczeénie sygnalu wartodci mierzonej Xp z pierwszego przetwornika
pomiarowego 18 i uzaleZniony od sygnatu wartoéci zadanej Yw nastawlanego w nastawniku wartodci zadanej 17
i dalej sygnat regulacyjny Yz jest przestany na zawdr regulacyjny 16.

Natomiast sygnat zadawania Pstk, wychodzgcy z przekaZnika rodzaju zadawania 12 ma wartodé
umozliwiajacg potgczenie kanatu czwartego 28 z kanatem trzecim 19, a tym samym przestanie wartoéci zadanej
Wp z nastawnika 17 do pierwszego bloku dziatart dynamicznych 1§ jako sygnat wartoéci zadanej Yw. RéwnieZ .
przestawiajac przetacznik 3 z pozycji regulacji automatycznej A na pozycj¢ regulacji kaskadowej K powoduje sig
przesterowanie przekaZnika rodzaju zadawania 12 przez odsunigcle drugiej listwy 8 z drugg krzywkg 11 i drugim
zaczepm 9 i trzecim zaczepem 10, ktéry zaczepit o pierwszy zaczep § i sygnat z przekaznika rodzaju zadawania
12, zostaje podany do regulatora wiodacego 22 w celu przesterowania pierwszego przekaznika 20 i drugiego
bloku dziatai dynamicznych 25. Przesterowanie w regulatorze wiodacym 22 pierwszego przekaZznika 20
umoZliwia potaczenie trzeciego kanatu 19 z drugim kanatem 27 i w ten sposdb umoZliwia przeptyw sygnatu
wyjsciowego drugiego bloku dziatarh dynamicznych Ygw zaleZnego sygnalu wartoséci zadanej W wychodzacej
z drugiego wskaznika wartosci zadanej z nastawnikiem 23 i wartosci mierzonej Xw, podawanej z drugiego
przetwornika pomiarowego 24. Jednak przestawiajgc przelacznik 3 z pozycji kaskadowa K na pozycje
automatyczna A sygnal wyjsciowy przekaznika rodzaju sterowania 7 oraz sygnal wyjéciowy przekaZnika rodzaju
zadawania 12 zachowa réwniez swaq poprzednig wartoé¢ przez zachowanie ddpowiedniej odlegtosci migdzy
trzecim zaczepm 10 a drugim zaczepm 9 i drugg krzywka 11 nie zostanie przesunigta po przekaZniku rodzaju
zadawania 12, ‘

Natomiast przez dalsze przesunigcie przelacznika 3 z pozycji automatyczna A na pozycj¢ rgczna R
spowoduje si¢ przesunigcie pierwszej krzywki 6 i przesterowanie przekaznika rodzaju sterowania 7 oraz przez
saczepienie  pierwszym zaczepm S5 o drugi zaczep 9 spowoduje si¢ przesunigcie drugiej krzywki 11
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i przesterowanie przekaznika rodzaju zadawania 12. Sygnat sterowania Pst przekaznika rodzaju sterowania 7
posiada warto$§¢ umotzliwiajaca podawanie w znany sposob na regulacyjny zawdr 16 sygnatu regulacyjnego Yz
formowanego w nastawniku sterowania 14, a sygnal zadawania Pstk z przekaZnika rodzaju zadawania 12 posiada
warto$é umoZliwiajaca potaczenie w znany sposéb w przekazniku 20 trzeciego kanatu 19 z czwartym kanatem

28.

Zastrzeienie patentowe .
Pneumatyczny ukkad regulacji kaskadowej, sktadajacy si¢ zwiodacego regulatora i pomocmczego
: regulatora, znamienny tym, Ze ma jeden przetacznik (3) zwiazany z pierwszg listwa (4); na ktorej jest
" umocowany pierwszy zaczep (5) i na ktdrej jest umieszczona w ksztatcie ptasko-klinowe; pierwsza krzywka (6),
a nastepnie znajduje si¢ druga listwa (8) z drugim zaczepem (9) i trzecim zaczepem (10), na ktérej umieszczona
jest w ksztalcie ptasko-klinowym druga krzywka (11), przy czym pod pierwsza krzywka (6) jest umieszczony
przekainik rodzaju sterowania (7), a pod druga krzywka (11) jest umieszczony przekaznik rodzaju zadawania
(12), przy czym przekaznik rodzaju zadawania (12) jest zwiazany z drugim blokiem dziatari dynamicznych (25)
oraz z pierwszym kanalem (26) pierwszego przekaZnika (20), ktdry jest zwiazany z nastawnikiem wartosci
- zadanej (17), z pierwszym blokiem dziatari dynamicznych (15) i drugim blokiem dziatan dynamlcmych (25)
oraz z trzecim wskaznikiem wartosci (21) i plerwszym wskazmklem wartosci zadanej (13).
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