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Изобретение относится к тепло­
энергетике и может.быть использова­
но ДЛЯ автоматического регулирования 
теплоэнергетических объектов, рабо­
тающих в широком диапазоне измене­
ния нагрузок.

Известен способ каскадного регули­
рования технологического параметра ' 
теплоэнергетического объекта, пре­
имущественно парогенератора, путем 
изменения положения регулирующего 
оргАна по динамически преобразован­
ной сумме отклонения стабилизируе­
мой величины от заданного значения 
и корректирующего сигнала, пропор­
ционального динамически преобраэо- 
,ванному сигналу отклонения регулируе­
мого параметра от сигнала задания,, 
измерения нагрузки объекта, измене­
ния по ней коэффициентов динамичес­
ких преобразований и сравнения ее 
с заданной величиной

Недостаток известного способа кас­
кадного регулирования - снижение 
быстродействия при пониженных нагруз­
ках, вследствие увеличения меньшей 
постоянной времени эквивалентного 
объекта регулирования со снижением 
нагрузки объекта.
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Цель изобретения - увеличение 
быстродействия при пониженных нагруз­
ках .

Поставленная цель достигается 
тем, что сигнал задания дифференци­
руют с постоянной времени, завися­
щей от нагрузки объектами при нагруз­
ке объекта меньше заданной величины 
корректируют отклонение регулируе­
мого параметра по дифференцирован­
ному сигналу задания.

На чертеже представлена струк­
турная схема устройства для реа­
лизации предлагаемого способа.

Устройство содержит последователь­
но включенные задатчик 1 регулируе­
мого параметра, первый элемент 2 
сравнения корректирующего регулято­
ра, связанный с датчиком 3 регулиру­
емого параметрау пропорционально­
интегральный корректирующий регулятор 
4,второй элемент 5 сравнения,стабили- 
зирукяций регулятор 6,связанный с дат­
чиком 7 стабилизируемой величины.Про­
порционально-интегральный стабили­
зирующий регулятор 6, подключе'н к 
регулирующему органу 8 объекта ре­
гулирования. Динамические входы кор­
ректирующего регулятора 4 и стаби­
лизирующего регулятора 6 подключены
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к выходам блока 9 коррекции парамет­
ров динамической настройки регуля­
торов 4 и 6, вход которого соединен 
с выходом датчика 10 нагрузки. Вто­
рой выход датчика 10 нагрузки сое­
динен со входом третьего элемента 
11 сравнения нагрузок, ко второму 
входу которого подключен задатчик 
1-2, а выход соединен с исполнитель­
ным блоком 13, ко второму входу ко­
торого подключен задатчик 1 через 
дифференциатор 14, Выход исполнитель­
ного блока 13 соединен с первым эле­
ментом 2 сравнения корректирующего 
регулятора 4..Причем динамический 
вход дифференциатора 14 соединен с 
третьим выходом блока 9 коррекции 
параметров динамической^' настройки.

Способ осуществляется следующим 
образом.

На первый элемент 2 сравнения 
корректирукяцего регулятора 4 подают 
сигнал от датчика 3 регулируемого 
параметра. Сигнал,формируемый на 
выходе элемента 2 сравнения, через 
пропорционально-интегральный коррек­
тирующий регулятор 4 поступает на 
ВХОД второго элемента 5 сравнения 
стабилизирующего регулятора 6, где 
сравнивается с поданным на второй 
вход этого элемента сигналом от дат­
чика 7 стабилизируемой величины. 
Формируемый на выходе элемента 5 срав­
нения сигнал через пропорциональ­
но-интегральный стабилизирующий ре­
гулятор 6 воздействует на регулиру­
ющий орган 8 объекта. При изменении 
нагрузки объекта датчик '10 формирует 
сигнал, поступающий на вход блока 9 
коррекции параметров динамической 
настройки, выходной сигнал которого 
автоматически корректирует парамет­
ры динамической, настройки корректи­
рукяцего регулятора 4 и стабилизиру­
ющего регулятора б в функции наігруз- 
кй, приводя в соответствие настрой­
ки регуляторов изменившимся динами­
ческим характеристикам объекта, Так 
как динамические характеристики теп­
лоэнергетических объектов в диапазо­
не от 100 до 70% нагрузки изменяют­
ся незначительно, а в диапазоне от 
100 до 50% ухудшаются примерно в два 
раза, то даже при оптимальной наст­
ройке регуляторов быстродействие 
системы снижается при 50%-ной нагруз­
ке в два раза. Поэтому при нагрузках 
ниже 70% выходной сигнал третьего
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элемента 11 управления нагрузок,фор­
мируемый как разность сигналов дат­
чика 10 и задатчика 12, используют 
для подключения с помощью блока 13 
выходного сигнала задатчика 1 основ­
ной регулируемой величины к элемен­
ту 2 сравнения корректирующего регу­
лятора через дифференциатор 14, При­
чем третий выходной сигнал блока 9 
коррекции параметров динамической 
настройки в функции нагрузки подают 
на динамический вход дифференциато­
ра 14 для подстройки постоянной вре­
мени дифференциатора, которая выби­
рается равной меньшей постоянной вре­
мени эквивалентного объекта регули­
рования корректирующего регулятора 
при единичном коэффициенте усиления 
дифференциатора.

Таким образом, по сравнению с из­
вестным способом постоянная времени 
замкнутой системы уменьшается, что 
соответственно повышает быстродей­
ствие системы.

Формула изобретения
Способ каскадного регулирования 

технологического параметра теплоэнер­
гетического объекта, преимуществен­
но парогенератора, путем изменения 
положения регулирующего органа'по ди­
намически преобразованной сумме от­
клонения стабилизируемой величины 
от заданного значения и корректирую­
щего сигнала, пропорцио'нального ди­
намически преобразованному сигналу 
отклонения регулируемого параметра 
от сигнала задания, измерения нагруз­
ки объекта, изменения по ней коэффи­
циентов динамических преобразований 
и сравнения ее с заданной величиной, 
о т л и ч а ю щ и й с я  тем, что, с 
целью повышения быстродействия при 
пониженных нагрузках, сигнал задания 
дифференцируют с постоянной времени, 
зависящей от нагрузки объекта, и при 
нагрузке объекта меньше заданной 
величины корректируют отклонение ре­
гулируемого параметра по дифференци­
рованному сигналу задания.

Источники информации, 
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мощного энергоблока. М., ТЭП, 1972, 
с. 62-66, чертеж » 740-к.
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