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Наибольшее распространение в области автоматизации технологиче
ских процессов пол>'чили двухконтурные САР с дифференциаторо.м. Оп
ределение оптимальных параметров динамической настройки (ОПДН) 
производится традиционными методами: дифференциатор -  методом пол
ной компенсации (МПК) по передаточной функции (ПФ) инерционного 
участка (ИУ) объекта регулирования (ОР) для отработки внешнего возму
щения fj; ПИ-регулятор -  методом частичной компенсации по ПФ опере
жающего участка ОР для отработки внутреннего возмущения f) [1]. Луч
шее качество регулирование в САР при отработке 17 достигается для объ
ектов в виде инерционного звена (ИЗ) 1-го порядка с запаздыванием, т.к. 
формулы МПК были выведены для таких объектов. Теплоэнергетические 
ОР, например пароперегреватели энергетических котлов, - это последова
тельно соединенные ИЗ 1-го порядка. Для расчета ОПДН дифференциато
ра они аппроксимирзлотся ПФ 1-го порядка с запаздыванием, используя 
традиционные методы расчета САР. В этом случае переходные процессы в 
замкнутых САР при отработке f2 для объектов, ИУ которых представлен в 
виде ИЗ п-го порядка с одинаковыми постоянными времени То, имеют 
большое время регулирования (tp) и степень затухания \|,f < 0,8.

Для устранения недостатка исходную ПФ ИУ п-го порядка представим 
в виде ИЗ і-го порядка с запаздыванием. Время разгона - Т |=ToV п; запаз
дывание -  Т|=пТо -  Tl [2]. Если значение постоянной времени Tj > запаз
дывания Т|, то расчет оптима.льных ПНД дифференциатора производи.м по 
МПК: Тд=Ті; кд= ЗффЗкинтО, где кин -  коэффициент передачи ИУ ОР. 
Если Т] > Ть то ИДИ дифференциатора определяют: Тд=ті; кд= 
Т]/(2кйнТі), где Тд -  время дифференцирования; кд - коэффициент переда
чи дифференциатора.

Использование предложенного метода оптимизации САР с ИЗ п-ой по
рядка при отработке f2 может уменьшить полное tp в 2 раза, увеличить сте
пень зату'.»сания \|/ с 0,78 до 1,0; max величина регулирующего воздействия 
сокращается на 30%.
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