CONCEPTUL : NOTIUNEA DE SISTEM

CERINTA: SA SE PREZINTE DEFINITIA SI SCHEMA STRUCTURALA DE PRINCIPIU

AL UNUI SISTEM

SOLUTIE
ENUNT:
1. Prin sistem se intelege, un ansamblu de obiecte, ale carui elemente componente

interactioneaza intre ele, realizdmd o structurd bazata pe cauzalitate.
2. In figura 1 este prezentatd, schematic, componenta unui sistem automat, cu componentele:

- ¢ = marime de comanda;

- EC =element de comparare (de sumare);

- EE = element de executie, care, In urma semnalului de comandd generecaza marimea de
executie asupra procesului tehnologic analizat, In sensul obtinerii valorii prescrise a
semnalului de iesire, chiar in prezenta unei marimi perturbatoare;

- EI = elemen intermediar, de adaptare a naturii fizice a valorilor §i puterii / intensitatii
semnalelor elementelor din sistem, unele fata de altele;

- EM = element de masurare a marimii de iesire (a marimii reglate);

- EP = element de prescriere a marimii de intrare;

- m = marime de executie;

- RA = regulator automat, avand rolul de a asigura comportarea corespunzatoare a intrgului
sistem in regimuri stationare ( de a asigura stabilitatea) si dinamice (comportamentul in

regimuri tranzitorii);
- x = marime de intrare;

-y =marime de iesire (reglatd).

-z =marime perturbatoare;
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Figura 1.

3. In figura 2 este prezentatd, schematic, structura unui sistem automat cu turbomasini, cu

componentele:

- DiA = dispozitiv de automatizare;

- ME = masina electrica;

- MH (OR) = masina hidraulica (obiectul reglat);

- P =pompa;
- SA =sistem automat;
- T =turbing;
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CONCEPTUL : ECUATIA FUNDAMENTALA A UNUI SISTEM AUTOMAT

CERINTA: SA SE PREZINTE SI SA SE COMENTEZE STRUCTURA ECUATIEI
FUNDAMENTALE A SISTEMELOR AUTOMATE

SOLUTIE
ENUNT:

1. In forma general, ecuatia unui sistem automat se prezintd sub forma

i (ai . dl;l:gf]) :i (b‘; . %) 4. J:x(t:] . dt )

i=0 j=0

In care:
- @ = constante, functie de natura si structura sistemului;
- bj= constante, functie de natura si structura sistemului;
- ¢ = constanta, functie de natura si structura sistemului;
- n = gradul de inertie al sistemului;
- x(t) = semnalul de iesire din sistem, ca functie de timp;
- y(t) = semnalul de iesire din sistem, ca functie de timp;

Partea stanga a ecuatiei defineste gradul de inertie al sistemului, gradul ecuatiei care defineste
sistemul. Daca i1 = 1, sistemul este cu inertie de ordinal intai; daca i = 3, siistemul este cu inertie de
ordinal trei.

Partea dreapta a ecuatiei defineste tipul sistemului:

- dacda j =0 si c =0, sistemul este de tip proportional (P),

- daca j =1 si c =0, sistemul este tip derivative (D),

- daca j =0 si ¢ > 0, sistemul este integrativ (I).

In practica, este sufficient dacd gradul de inertie este 2; de asemenea, din punct de vedere
practice, se pot intdlni toate combinatiile de sisteme; proportional — integrative, derivative —
proportional, ... . Cel mai complex tip de sistem este cel proportional — derivative — integrative.

Ecuatia (2) descrie, in contextual celor de mai sus, un system proportional - derivative —
integrative cu inertie de ordinal doi:

Py | dy(®) dx(t) | [f
EIT al-T‘Fﬂ,}'}’[t}=bu-x(t]+bi'?+C-J;x(t]-dt (2)

2. Aplicand, in ecuatia (2), transformata Laplace, se obfine expresia reprezentatd de ecuatia

3):

a:-s:-1’(5]2+a1-s-1’(5':]—|-a[,=bﬂ+bl-s-X[s:J—|-§-X(sj 3)

n care:
- s=i-w,cui=(-1)"° =variabila complexa Laplace;
- X(s) = = transformata Laplace a semnalulu de iesire din sistem;
- Y(s) = transformata Laplace a semnalului de iesire din sistem,
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din care rezulta functia de transfer al sistemului, reprezentata prin ecuatia (4):

v by +by -s+E
W) =& TS (@)
X(s) a,-s°+ta,-s+a,




CONCEPTUL: SERVOVALVE

CERINTA: SA SE PREZINTE SI SA SE DISCUTE COMPONENTA UNEI SERVOVALVE

SOLUTIE
ENUNT:

Servovalva electrohidraulicd este un elent de interfatd in cadrul sistemelor automate
hidrauluice care converteste un semnal electric de putere redusa intr-o miscare a elementului hidraulic
actionand in sensul controlului debitului si a presiunii. Elementul de interfata in acest caz este realizat
printr-un convertor electromagnetic permanent cuplat cu primul etaj de amplificare hidraulica (figura
3).

n figura 1 este redatd varianta constructivd a servovalvei monoetajera, variant care se

constituie in primul etaj al servovalvelor cu doua sau mai multe etaje:.
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Figura 2. Servovalva monoetajata

Motorul de comanda (1) format din magnetul permanent 3, bobinele de comanda 4 si tirnatul
cu clapeta 5 transforma semnalul de valoare micad a curentului electric intr-o miscare proportionala a
clapetei. Tirantul si clapeta sunt fixate pe o teva flexibila cu pereti subtiri 6. Teva are deasemenea si
un rol de etansare a motorului de comanda fatd de partea hidraulicd. Daca printr-un semnal al
curentului i se excita bobina, indusul va fi deviat contra fortei elastic a tevii, directia de deviere fiind
stabilitd de polaritatea curentului de intrare. Momentul pe teava si prin aceasta devierea clapetei ete
proportionald cu valoare curentului de comanda. Daca momentul de comanda este decuplat, teava
(arcul de revenire) aduce indusul (clapeta) in pozitie mijlocie. Preamplificatorul hidraulic 2 are rolul
de a transforma devierea clapetei intr-o marime hidraulica. Sistemul ajutaj clapeta este format din
doua diuze (rezistente hidraulice) fixe D1 si doua diuze reglabile D2. Prin devierea clapetei se
modifca distantele fata de diuzele de reglare, modificaindu-se presiunile de comanda pA si pB. Ca

semnalul util se foloseste caderea de persiune p = pA —pB pentru comanda treptei a doua.



Tn figura 2 este prezentata solutia constructia pentru o servovalva de debit cu doui etaje.
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Figura 2. Servovalva de debit

Treapta a doua (etajul de debit) al acestei servovalve este distribuitorul al carui sertar cilindric
7 poate aluneca intr-o bucsa 6 rezistentd la uzurd sau la tipurile simple direct in carcasa
distribuitorului. Sertarul 7 este centra intre dou arcuri de echilibrare 5 si 8. In practicd se urmareste ca
sertarul distribuitor sa fie cu acoperire pozitia sau negativa fata de bucsa sau corpul distribuitor.

Pentru semnalul de intrare zero (i = 0) clapeta este in pozitie de echilibru, iar presiunile intre
diuzele fixe si cele reglabile sunt egale Ap = pa - ps. In acest caz pe ambele fete ale sertarului
distribuitor actioneaza aceeasi presiune ramanand in pozifie de echilibru. Daca la un semnal de
comanda se deviaza clapeta spre stanga (Ai = 0) presiunea va creste Tn camera arcului 8 si va scadea in
camera arcului 5. Diferenta de presiune (Ap = pa-ps = 0) va deplasa sertarul distribuitor 7 contra
arcului 5 spre dreapta pana cand fortele la cele doud clapete ale sertarului devin egale, deschiderea
sertarului distribuitor, respectiv debitul de tranzit fiind functie de marimea semnalului de intrare i. Cu
ajutorul suruburilor de reglare 4 si 9 se pot precomprima arcurile de centrare si o data cu ele si pozitia

sertarului fata de muchiile de comanda.



