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УРАХУВАННЯ РОЗРИВУ ХАРАКТЕРИСТИКИ РЕГУЛЯТОРА АДАПТИВНОЇ СИСТЕМИ ПРОТИПОЖЕЖНОГО ЗАХИСТУ
Михайлик В.О., НУЦЗ України
НК –  Дурєєв В.О., канд. техн. наук, доцент НУЦЗ України
Розглянемо систему автоматичного регулювання 3-го порядку , що описує адаптивну систему протипожежного захисту, яка складається з інерційного П-регулятора, з характерними особливостями (гістерезис і розрив характеристики), інерційного пропорційного виконавчого механізму (ВМ) і інерційного пропорційного об'єкту управління (ОУ) [1]. 
Розглянемо рух робочої точки при випадковій зміні регульованого параметру (РП), у разі одностороннього розриву статичної характеристики регулятора. Вважаємо, що точка "1" відповідає рівноважному режиму. Тоді, при випадковому зменшенні РП, рівноважний режим зміщується горизонтально від "1" до "2", проходячи зону нечутливості відповідно до розрахункової величини гістерезису ΔуГІС.Р. У точці "2" РФ змінюється східчасто і набуває значення, що відповідає новій лінії "прямого" ходу характеристики регулятора (точка "3").

Ступінчасту зміну (кидок) РФ визначимо по формулі:
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(1)

де ΔуГІС.Р – розрахункова величина гістерезису; ΔуГІС.Д [image: image5.png]
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– дійсна величина гістерезис; уБАЗ – базисна величина регульованого параметру.

Розрив характеристики регулятора і "кидок" РФ моделюється формуванням ступінчастою еквівалентною добавкою до помилки регулювання:
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де [image: image10.png]
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 EMBED Equation.3  
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 – відносний розрахунковий гістерезис регулятора; 
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– відносний дійсний гістерезис регулятора реального ВМ.

Для одностороннього розриву характеристики, "добавка" формується при односторонньому виході робочої точки із зони нечутливості, а при двосторонньому розриві "добавка" формується при виході робочої точки із зони нечутливості в обидві сторони. 
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