Kvalita regulace

V praxi nejéastéji ukazatele kvality regulace zjistujeme z prubéhu prechodové charakte-
ristiky regulacniho obvodu. Typicka ptfechodova charakteristika regulacniho obvodu, ktera je
odezvou regulované veli¢iny na skok fizeni, je na nasledujicim obr. Z ni mizeme odedist:
maximalni pfekyvnuti ymax regulované veli¢iny, dobu regulace tr, ktera je rovna dobé¢, za kte-
rou trvale klesnou regula¢ni odchylka pod 5% ustalené hodnoty vystupu, periodu T prechodo-
vé charakteristiky, po€et kmitii p za dobu regulace t:.

Vyhodou téchto ukazateld kvality regulace je jejich nazornost i to, ze dévaji pfimou in-
formaci o ¢asovém prubehu regulacniho pochodu. Nevyhodou téchto ukazatel kvality regu-
lace je to, Ze Uplné€ nevystihuji cely prub¢h pfechodové charakteristiky a hlavné to, ze se ob-
tizné€ daji pouzit pfimo pro syntézu regulacniho obvodu.
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Statika primarniho reguléatoru

Statikou rozumime pievracenou hodnotu konstanty P-regulatoru Kp. Jeji hodnota udava,
jak se musi zménit regulovana veli¢ina, aby se ak¢ni veli¢ina zménila z nuly na jmenovitou
hodnotu. V ptipadé primarniho reguldtoru je regulovanou veli¢inou frekvence a akéni velici-
nou je ¢inny vykon. Staticka charakteristika je pfimkova zavislost v rovin¢ P-f.
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Uvedené spojeni soustavy a regulatoru lze popsat soustavou diferencialnich rovnic vcetné
pocatecnich podminek:

e(t) = wi(t)—r(t)

r(t)+ T- r'(t) = u(t) r(O) =0

Je-li vstupni (zadanou) veli¢inou jednotkovy skok, pfibudou rovnice:

w(t)=1 w(0)=1



