Додаток В

Таблиця В.1

Рівняння і передавальні функції лінійних регуляторів

	Тип регулятора
	Рівняння
	Передавальна функція

	Пропорційний
	yр = kрxр
	WП(s) = kр
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	Пропорційно-інтегральний (ізодромний)
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	Пропорційно-диференціальний
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	Пропорційно-інтегрально-диференціальний
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Примітка:   xр, yр – вхідний і вихідний сигнали регулятора;
kр – коефіцієнт підсилення регулятора;


Ті – стала інтегрування [c]; Тд – стала диференціювання [c]

Таблиця В.2

Формули вибору налагодженостей регуляторів технологічних об’єктів

	Тип об’єкта і його передавальна функція W(s)
	Тип регулятора
	Перехідний процес, що передбачається

	
	
	аперіодичний
	20% перерегу-лювання
	Мінімум інтегральної квадратичної оцінки
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	Статичний
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	П - регулятор
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	П І Д – регулятор
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	Астатичний
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	П - регулятор
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	П І - регулятор
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Продовження таблиці В.2
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	Астатичний
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	П І Д – регулятор
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Примітка:

Параметри об’єкта керування визначаються за його експериментальною часовою характеристикою, яка замінюється еквівалентною, що містить ділянку запізнення та експоненту зі сталою часу То (рис. В.1).

k0 = ууст /хуст – коефіцієнт підсилення об’єкта; ууст , хуст  - усталене значення вихідної та вхідної величини об’єкта;

Т0 – стала часу об’єкта [c];

( - час запізнення об’єкта [c];
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– умовна стала часу астатичного об’єкта;

kр– коефіцієнт підсилення регулятора.

Розмірність:
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Значення параметрів регуляторів, що розраховані за наведеними формулами, можуть відрізнятися від значень, що забезпечують необхідну якість регулювання. Тому параметри налагодження уточнюються експериментально.
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Рис. В.1 – Визначення параметрів об’єкта керування
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