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ДИНАМІЧНА МОДЕЛЬ РЕАЛЬНОГО ПРОПОРЦІЙНОГО РЕГУЛЯТОРА 

 

Волощук А.Д., НУЦЗУ 

НК – Литвяк О.М., к.т.н., доц., НУЦЗУ 

 

Представлено аналітичні дослідження роботи САР з реальним П- регулятором, 

розроблена математична модель для дослідження динаміки САР з урахуванням 

особливостей (дефектів) реальних регуляторів [1]. 

Передаточна функція реального П- регулятора має вигляд: 
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де РЕГK  – коефіцієнт підсилення регулятора; РЕГT - постійна часу; p - символ 

перетворення Лапласа. 

Статична характеристика реального П- регулятора може містити одно - та 

двосторонні розриви першого роду ( зміни РФ у досліджуваній точці у вигляді 

стрибка).  

Таку ступінчату зміну визначаємо за формулою: 
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де 
 

РГИСy
- розрахункова величина гістерезису; 

 
ДГИСy

 – дійсна величина 

гістерезису 

Розрив характеристики регулятора і «кидок» РФ моделюється формуванням 

ступінчатою еквівалентною добавкою до помилки регулювання:  
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де 
 

РГИСy .
- відносний розрахунковий гістерезис; 

 
ДГИСy .

- відносний дійсний 

гістерезис.  

Рис. 1. СДС реального П- регулятора 
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