Integralno dejstvo 

 
  Glavna funkcija integralnog dejstva je daosigura da će izlaz imaki upravljanje ali sa nultom greškom u ustaljenom stanju. U proporcionalnoj kontroli, neophnodno je imati greškukako bi imali signal koji je različit od nule. Kodintegralnih proračuna, mala pozitivna greška će uvek voditi do povećanja signala upravljanja, a negativna greška će dati opadajući signal upravljanja bezobzira koliko je greška mala, greška u ustaljenom  stanju će biti uvek jednaka nuli. 


  Integralni proračun može takođe bitiupravljan kao uređaj koji automatski prilađava resetovanje proporcionalnihregulatora. Ovo je prikazano na blok-dijagramu na slici 2. koja pokazujeproporcionalni regulator sa resetovanjem koje je automatski prilagodjeno.Prilagodjavanje je nastalo povlačenjem unazad signala, koje je prerađeno uvrednost izlaznog signala, do završne tačke kontrolera. Ovo je ustvari jedan odnajranijih pronalazaka integralnog proračuna ili kako se još zove “automatskoresetovanje”. 
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 Slika 2. Integralno dejstvo kao automatsko resetovanje (PI regulator)

 

  Uvođenjem integralnog dejstva se povećava inertnost sistema, odnosno, sistem sporije reaguje na spoljne uticaje, ali zato u većini slučajeva trajno otklanja grešku rada sistema u stacionarnom stanju. Negativna osobina ovog tipa regulatora je i destabilizujuće dejstvo u sistemu usled njemu svojstvenog kašnjenja. 

 

 

 Diferencijalno dejstvo
 

  Diferencijalni zakon upravljanja je određen proporcionalnom zavisnošću između upravljačke promenljive u(t) i brzine promene greške e(t). Jednačina diferencijalnog regulatora ima sledeću formu: 

 

[image: image2.jpg][

dr dy
dr dt

]




 

 Samostalno postojanje diferencijalnog regulatora nema mnogo smisla, jer je u ustaljenom režimu rada signal greške konstantan, te je izvod ovog signala jednak nuli. Zbog osobine da je upravljačka akcija proporcionalna brzini promene (prvom izvodu) greške u vremenu vidi se da bi D regulator reagovao samo na brze promene dok spore i dugotrajne promene ne bi prouzrokovale nikakvo dejstvo ovog regulatora,što se vidi sa slike3.
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Slika 3. Diferencijalno dejstvo kao predviđanje ponašanja sistema

 

  Kombinovanjem sa P i/ili I regulatorom, ovaj regulator dobija na značaju, posebno u prelaznom režimu rada sistema. Njegovo postojanje omogućava bolje praćenje dinamike sistema, jer se njime prati veličina promene greške, a ne samo njena apsolutna vrednost. Uvođenjem diferencijalnog regulatora se povećava stabilnost i brzina reagovanja sistema. 

 

