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Przedmiotem wynalazku jest sposéb samoczyn-
nej programowej zmiany nastaw dynamicznych
elektrycznych regulator6w analogowych o struktu-
rze réwnoleglej i charakterystyce P, PI, PD lub
PID, oraz urzgdzenie do samoczynnej zmiany na-
staw dynamicznych elektrycznych regulatoré6w ana-
logowych.

Spos6b i urzgdzenie wedlug wynalazku sg prze-
znaczone do stosowania w ukladach automatycznej
regulacji tych obiektéw, ktérych wlasnos$ci dyna-
miczne zmieniajg sie w czasie procesu technolo-
gicznego, co pocigga za sobg konieczno$§é zmian
nastaw dynamicznych elektrycznych regulatoréw
analogowych, gdyz dobrane nastawy dynamiczne
regulatoré6w dla jednego stanu obiektu nie zapew-
niaja odpowiedniej jako$ci regulacji przy innym
stanie tego obiektu.

Opr6cz recznej /przez obstuge/ badZi programo-
wej cigglej lub skokowej zmiany tych nastaw,
~znany jest ro6wniez spos6b cigglej automatycznej
zmiany tych nastaw, ktéry polega na uzaleznieniu
sygnalbw w poszczegblnych torach regulatora od
sygnalu identyfikacji stanu obiektu regulacji, przy
czym uzaleznianie to polega na mnoZeniu przez
siebie tych sygnaléw i odpowiednim ksztaltowaniu
uzyskanego iloczynu. W tym celu uklady takie
wyposaza sig w zewnegtrzne elektroniczne urzadze-
nie, zawierajace miedzy innymi czlony mnozgce
i czlony nieliniowe, ktére znacznie komplikujg
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budowe tych ukladéw oraz podnoszg ich koszty
wykonania i eksploatacji.

Celem wynalazku jest opracowanie prostego spo-
sobu i urzgdzenia do programowej zmiany nastaw
dynamicznych regulator6w analogowych bez ko-
nieczno$ci stosowania ztozonych zewnetrznych urzg-
dzen jak tez niepewnych ruchowo elementéw elek-
tromechanicznych.

Wymagania te speinia spos6b wedlug wynalazku
polegajacy na tym, zZe sygnal co najmniej jednego
z rownoleglych toréw regulatora przetwarza sig
poprzez kluczowanie na cigg impulséw prosto-
katnych o statej czestotliwosci, przy czym wsp6i-
czynnik wypehienia impulséw tego ciagu uzalez-
nia sie od sygnalu identyfikacji stanu obiektu re-
gulowanego wedlug przyblizonej charakterystyki
dynamicznej tego obiektu.

Charakterystyke te, najkorzystniej w ksztalcie
trzyodcinkowej linii tamanej, zadaje sie w ukla-
dzie ksztaltowania charakterystyk w ten sposoéb,
ze elementami regulacyjnymi ustawia si¢ nachy-
lenie Srodkowego odcinka charakterystyki i mini-
malny poziom jednego z dwbdch jej skrajnych od-
cinkéw, ktoére sg rownolegle do osi odcietych.

Urzadzenie do samoczynnej zmiany nastaw dy-
namicznych regulatoré6w analogowych o strukturze
rownoleglej i charakterystyce P. PI, PD lub PID
co najmniej w jednym torze regulatora zawiera
podzesp6t kluczowania, ktory jest wigczony réwno-
legle do zrodla sygnalu danego toru regulatora.
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Podzesp6t kluczowania, ‘najkorzystniej w postaci
tranzystora jest sterowany sygnalem wyj$ciowym
zespolu ksztaltowania charakterystyki, ktory skla-
da sie z generatora napiecia o przebiegu tr6jkat-
ﬁ?;n** ‘trédia - napieeia stalego, diodowego ogra-
niczhika' syghalu 1dentyf1kac11 stanu obiektu re-
gulowanego, oraz 'z komparatora, przy czym
iwyjsg',a; gleperatoxja -‘napigcia i- ogranicznika diodo-
E ego sq polgczone :z oddzielnymi wejSciami kom-
paratora, ktéregeo- wyjscie jest polgczone z elektro-
dg sterujgca pracg zespolu kluczowania.

Zaréwno spos6b jak i urzgdzenie wedlug wyna-
lazku umozliwiajg samoczynng korekcje nastaw
dynamicznych regulatoréw analogowych przy zmia-
nach stanu obiektu regulowanego przy uzyciu pro-
stych $rodk6w technicznych i bez koniecznosci sto-
sowania skomplikowanych urzadzen elektromecha-
nicznych bgdZ zlozonych i drogich ukladéw mno-
‘zacych czy ukladéw nieliniowych.

Spos6b i urzgdzenie wedlug wynalazku zostang
blizej objasnione na przykladzie wykonania przed-
stawionym na rysunkach. Uklad ‘blokowy regula-
tora wraz z urzadzeniem do zmiany jego nastaw
dynamicznych przedstawia fig. 1. Na fig. 2 podany
jest schemat zespolu ksztaltowania przyblizonej
charakterystyki, ktérej przykladowe przebiegi sa
uwidocznione na fig. 3 1 4.

W ukladzie regulacji, ktérego ukiad blokowy
przedstawia fig. 1, w kazdym z tor6éw regulatora:
proporcjonalnym 1, calkujgcym 2 i r6zniczkujgcym
3 jest wlaczony jeden -podzesp6l Kkluczowania 4,
ktérego wejscie sterujace jest polgczone z wyjsciem
zespolu 5 ksztaltowania charakterystyki dla dane-

go toru regulacji. Do wszystkich zespoléw 5 k§ztal- )

towania charakterystyki jest doprowadzony sygnal
z identyfikacji stanu ‘obiektu regulowanego. Sygnal
e uchybu regulacji jest doprowadzony do wejscia
toru proporcjonalnego 1, natomiast sygnaly wyjscio-
" we wszystkich toréw 1, 2, 3 regulatora sg dopro-
wadzone do wyjsé sumatora 6. Na wyjSciu suma-
tora 6. uzyskuje sie sygnal u sterujacy obiektem
regulacji.

Zespoly 5 ksztaltowama charakterystyki sa iden-
tyczne dla wszystkich toré6w regulatora. Schemat
takiego zespolu 5 jest przedstawiony na fig. 2. Ze-
sp6t 5 zawiera komparator 7, ktérego jedno wej$-
cie jest polgczone z wyjsciem generatora 8 napie-
cia. 0 przebiegu tréjkgtnym, oraz poprzez poten-
cjometr P1, ze Zrédiem pomocniczego napiecia sta-
lego-E. Drugie wejscie komparatora 7 jest poprzez
potencjometr P3 polgczone z wyjSciem  ogranicz-
nika 9,. ktérego wejsScia, poprzez przelacznik PR
sg polgczone ze Zrédlem sygnalu z identyfikacji
stanu obiektu regulowanego i poprzez. potencjo-
metr P2 ze Zrédlem pomocniczego napiecia stale-
go E. Wyjscie komparatora 7 jest polaczone z wej§-
ciem sterujacym podzespolu kluczowania 4.

Zadawanie charakterystyk, ktérych przyklady sa
przedstawione na fig. 3 i 4 dokonuje sie elementa-
mi regulacyjnymi zespolu 5 ksztaltowania charak-
terystyk,
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‘Przy pomocy potencjometru P1 ustawia sie mi-
nimalny b.min poziom jednego ze skrajnych od-
cink6w charakterystyki, za$ potencjometrem P2
ustawia si¢ dilugo$é a potencjometrem P3 na-
chylenie srodkowej, aktywnej strefy A tej charak-
terystyki. Kierunek nachylenia tej strefy A wy-
biera sie przy pomocy przelgcznika PR.

Od. przebiegu dobranej charakterystyki dla da-
nego toru regulatora i wielkosci sygnalu z iden-
tyfikacji stanu obiektu zalezy czas trwania perio-
dycznych impulséw sterujacych podzespolem 4 klu-
czowania danego toru regulatora. W rezultacie
uzysuje sie dostrojenie ukladu regulacji do aktu-
alnych warunk6éw dynamicznych regulowanego
obiektu. '

Zastrzezenia patentowe

1. Spos6b samoczynnej zmiany nastaw .dyna-
micznych elektrycznych regulator6w analogowych
o strukturze réwnoleglej i charakterystyce P, PI,
PD lub PID, polegajacy na uzaleznianiu sygna-
16w poszczegblnych tor6w regulatora od sygnalu
identyfikacji stanu obiektu regulowanego, znamien-
ny tym, ze sygnal co najmniej jednego z réwno-
leglych toréw regulatora przetwarza sie poprzez
kluczowanie na cigg impulsé6w prostokgtnych o sta-
tej czgstotliwosci, przy czym wspblczynnik wypet-
nienia impulséw tego ciagu uzaleznia sie od syg-
natu (z) identyfikacji stanu obiektu regulowanego
wedlug przyblizonej charakterystyki dynamicznej
tego obiektu.

2. Spos6b wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze
przyblizong charakterystyke dynamiczng obiektu,
najkorzystniej w ksztalcie trzyodcinkowej linii la-
manej, zadaje sie elementami regulacyjnymi (P1,
P2, P3, PR) w zespole (5) ksztaltowania charak-
terystyk, ktérymi niezaleznie ustawia sie nachy-
lenie Srodkowego odcinka i minimalny (b.min)
poziom jednego.  z dwoch, réwnoleglych do osi od-
cietych, odcinkéw skrajnych tej charakterystyki.

3. Urzgdzenie do samoczynnej zmiany nastaw
dynamicznych elektrycznych analogowych regula-
toré6w o strukturze réwnoleglej i charakterystyce
P, PI,.PD lub PID, znamienne tym, ze r6wnolegle
do zrédia sygnalu co najmniej jednego toru (1,
2, 3) regulatora ma wigczony podzesp6! (4) kluczo-
wania i sterujgcy tym  podzespolem zesp6t (5)
ksztaltowania przyblizonej charakterystyki dyna-
micznej obiektu regulowanego.

4. Urzadzenie wedlug zastrz. 3, znamienne tym,
Ze zesp6t (5) ksztaltowania przyblizonej charakte-
rystyki obiektu regulowanego sklada sie z gene-
ratora (8) napiecia o przebiegu trojkgtnym i sta- .
lej czgstotliwosei, Zr6dia (E) napiecia. statego, ogra-
nicznika. (9) diodowego sygnalu identyfikacji stamu
obiektu; oraz z komparatora (7), przy czym wyjscia
generatora (8) napiecia i ogranicznika (9). diodo-
wego sa polaczone z oddzielnymi wejsciami kom-
paratora (7); ktérego wyjscie jest polgczone z elek-
trodg sterujgca praca podzespotu (4) kluczowania,
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