1.6 Elemente de executie in sisteme de reglare automat:.

Cunoagterea unui sistem de reglare automatd presupune cunoasterea
unor probleme legate de motivele care au determinat alegerea si
dimensionarea elementelor componente, precum si modul de interconectare
a lor, astfel incat sa fie realizate performantele impuse sistemului. In cadrul
sistemelor automate elementele de execufie sunt elemente de cuplare a
regulatorului la procesul supus automatizarii. Ele pot fi privite ca
generatoare de cuplu de antrenare, utilizind energie exterioard, dar
comandate de semnalele elaborate de regulatoare. Elementul de executie are
un rol dublu: unul informational si altul, de vehiculare a unor puteri
importante. Prin intermediul elementului de executie se actioneaza direct
asupra surselor energetice ale procesului tehnologic, prin comanda acestora
in conformitate cu cerintele impuse variatiei marimii de iesire din proces.

Un element de executie este compus din elementul de actionare
(partea motoare) si organul de executie propriu zis (organul de reglare)
determinat de natura marimii comandate. Elementul de actionare transforma
marimea de comanda c(t), intr-o marime motoare de executie, pentru care
natura fizica si nivelul energetic sunt compatibile cu organul de reglare care
actioneaza direct asupra procesului tehnologic prin intermediul marimii
m(t).

Dupa natura energiei utilizate in functia de executie, aceste elemente

se clasifica in: electrice, pneumatice si hidraulice.
Dupa modul de actionare clasificarea este: cu actiune continud, discontinua
si de tip pas cu pas. In practici sunt utilizate doua tipuri de elemente de
executie, in functie de relatia intre marimea de comanda ¢, obtinuta la
iesirea din regulator i marimea de executie m:

- cu actiune integrald — (m este proportionald cu integrala marimii ¢
sau cu viteza de deplasare a tijei elementului de executie);

- cu actiune proportionala (este proportionala cu c).

Principalele calitati ce trebuie luate in considerare pentru un element
de executie sunt:

- puterea (sau cuplul) dezvoltatd la iesire, corelatd cu puterea
necesara actionarii organului de reglare, pentru intreg domeniul de incércare
al procesului;

- domeniul de liniaritate, cit mai mare al caracteristicilor statice, in
vederea asigurdrii sensibilitatii necesare reglajului;

- precizie si fiabilitate cat mai performante;

- viteze de raspuns cat mai mari (constante de timp de raspuns cét
mai mici);
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- posibilitatea reglarii vitezei in limite largi, cu inversarea sensului de
miscare;

- solutii constructive cat mai simple (usor de iIntretinut) si cat mai
economice.

1.6.1 Elemente de actionare pneumatica si hidraulica.

Din punct de vedere constructiv, aceste elemente pot fi: cu
membrana (cu simplu si dublu efect), cu piston (cu simplu si dublu efect),
pentru miscari de translatie si cu palete, pentru miscari unghiulare. Pot fi
comandate de regulatoare electronice sau pneumatice. La utilizarea
regulatorului electronic, cuplarea intre regulator si elementul de executie se
face prin intermediul unui convertor electro-pneumatic, care transforma
liniar, semnalul unificat electric, intr-un semnal unificat pneumatic.

Un element de actionare pneumatic, cu membrand ondulatd, cu

simplu efect este prezentat in Fig. [.6.1. Acesta este un ventil pneumatic cu
membrand, de tipul normal deschis (ND).
Partile componente sunt: membrana ondulata 1, flansa superioara 2, care
impreund cu membrana creeazad spatiul in care se introduce presiunea p,
flansa inferioard 3, tija de actionare a organului de executie 4 (aici organul
de executie este un robinet cu ventil pentru abur), resortul 5, corpul
robinetului 6 cu ventilul 7 si surubul de reglare manuald 8, prin care se
tensioneaza corect resortul.

Elementul este de tipul normal deschis, pentru ca in lipsa presiunii p,
resortul mentine membrana ridicata, respectiv ventilul se afla in pozitia de
deschidere completd a sectiunii de trecere a aburului. Efectul este de
proportionalitate inversd  intre cresterea semnalului de comandad c,
materializat prin cresterea presiunii p si reducerea debitului de lichid,
respectiv de micsorare a marimii de intrare m, in procesul tehnologic.

La aparitia semnalului de comandd e, materializat prin cresterea
presiunii p pe partea superioara a membranei ondulate, se creeaza forta ce
determind comprimarea resortului, urmatdi de inchiderea ventilului.
Asigurarea blocarii trecerii unui debit de abur prin ventil este materializarea
blocarii de intrare a marimii m in procesul tehnologic.

Un exemplu de element de actionare pneumatica, este prezentat in
Fig. 1.6.2 — un robinet cu ventil de tip normal inchis (NI), actionat
pneumatic cu o membrana ondulata.
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Fig. 1.6.1. Element de actionare pneumatica (ventil), cu membrana, de tip normal deschis;
1 — membrana elasticd; 2 — flanga superioard; 3 — flansa inferioara; 4 — tija de actionare;
5 —resort; 6 — corpul robinetului; 7 — ventilul propriu-zis; 8 — surub de ajustare;

9 — scaunul ventilului; 10 — racord aer comprimat.

o
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Fig. 1.6.2. Element de actionare pneumatica (ventil), cu membranad, de tip normal inchis;
1 — membrana elastica; 2 — flanga superioard; 3 — flansa inferioara; 4 — tija de actionare;
5 —resort; 6 — corpul robinetului; 7 — ventilul propriu-zis; 8 — surub de ajustare;

9 — scaunul ventilului; 10 — racord aer comprimat; Nota: In lipsa presiunii la racordul de
aer comprimat (10), ventilul (7) este tinut lipit de scaunul sau (9) de cétre resortul (5).
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Partile componente sunt aceleasi ca si in cazul prezentat in Fig. 1.6.1,
cu deosebirea ca resortul este amplasat deasupra membranei §i impingerea
membranei in jos determina tija sa fie apasata, respectiv ventilul inchis. De
aceasta data racordul pentru presiune este amplasat pe flansa inferioara si
presiunea actioneaza in camera formata de suprafata membrana elastica 1 si
flansa inferioara 3.

Alegerea unui element de executie, cu pozitia de normal deschis sau
normal inchis, este determinatd de efectele pe care le aduce in proces, la
pozitia normala a elementului, cand dispare semnalului de comanda. Astfel,
in cazul in care o ramanere in pozitia normal-inchisd a ventilului,
corespunde cu conditia necesara eliminarii unor efecte daunatoare, datorate
defectarii sistemului automat, elementul de actionare trebuie ales cu pozitia
de functionare normal inchisa (ex: ventilul de admisie a gazului metan intr-o
instalatie).

Pentru Tmbunatatirea raspunsului tranzitoriu s§i a preciziei In
functionare se foloseste un alt element de actionare pneumaticad de tip
cilindru cu piston—pozitionerul pneumatic (servomotor pneumatic). Acesta
poate fi un piston cu simplu efect sau cu dublu efect.

p2=p1

Fig. 1.6.3. Servomotor pneumatic de tip cilindru cu piston cu simplu efect; 1 — cilindru; 2 —
piston; 3 — tija de actionare; 4 — resort elastic; 5 — racord pentru aer comprimat.

Pozitionerul cu simplu efect (v.Fig. 1.6.3) se compune din: cilindru 1,
piston 2, tija de actionare a organului de executie 3, resortul 4 si racordul
pentru aer comprimat 5. Principiul de functionare constd in aplicarea
semnalului de comanda ¢, prin intermediul unei presiuni p, care determina
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forta de actionare asupra pistonului, respectiv comprimarea resortului si
deplasarea tijei de actionare a organului de executie, proportional cu
presiunea aplicati. In Fig. 1.6.3 sunt prezentate doui situatii, a si b, in care
presiunea aerului comprimat este diferitd. Se observa ca datoritd cresterii
presiunii resortul se comprima si apre deplasarea 0.

Pozitionerul cu dublu efect (v.Fig. 1.6.4) se compune din cilindru 1,
piston 2, tija de actionare a organului de executie 3 si racordurile pentru aer
comprimat 4 si 5. Asupra pistonului se exercitd doud presiuni pi, p2,
respectiv doud forte, de sensuri contrare, care determina deplasarea tijei de
actionare 1n sensul determinat de valoarea presiunii (fortei de actionare)
relative §i momentane, mai mare, dintre cele doud presiuni. Spre
exemplificare, in situatia a din Fig. 1.6.4 p1 este mai mic decat p2 si pistonul
este deplasat spre stanga, iar in situatia b pi=p2, ceea ce face ca pistonul sa
se plaseze la mijlocul cilindrului.

Presiunea poate fi de naturd pneumatica (aer, azot) sau hidraulica
(apa, ulei). Actionarea pneumatica este recomandata reglarii proceselor lente
si se caracterizeaza prin viteza de raspuns relativ ridicatd, cu un domeniu de
liniaritate mare, o constructie simpla si robusta, care poate dezvolta forte si
cupluri mari, compatibile cu organele de reglare a debitelor de fluide.

P2

Fig. 1.6.4. Servomotor pneumatic de tip cilindru cu piston cu dublu efect; 1 — cilindru; 2 —
piston; 3 — tija de actionare; 4 si 5 — racorduri pentru aer comprimat.
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1.6.2 Elemente de actionare electrica.

Actionarea electrica a organelor de reglare se poate face:
- continuu, cu ajutorul motoarelor electrice de c.c. (clasice sau pas cu pas),
motoare electrice monofazate, bifazat sau trifazate si cu ajutorul motoarelor
electrice cu rotor disc (servomotoare electrice);
- discontinuu, cu ajutorul electromagnetilor.

1.6.2.1 Elemente de actionare electrici continud.

Utilizarea motoarelor pas cu pas permite actionarea discreta a
organelor de reglare.

Pentru puteri reduse necesare actiondrii organului de reglare se
utilizeaza ca element de actionare motorul de curent alternativ bifazat.
Turatia axului motorului pentru o sarcina data este proportionala cu valoarea
curentului din infasurarea de comanda, iar sensul de rotatie depinde de faza
curentului de comanda, care este cu 90° in avans sau in urma curentului de
lucru, care circuld prin a doua infasurare (de lucru) a motorului.

Cuplarea cu organul de reglare se face prin intermediul unui reductor
de turatie, pentru a se asigura un cuplu marit fatd de puterea motorului si
totodata si o compatibilitate intre turatia motorului, cu turatia de antrenare a
organului de reglare.

Motorul de curent alternativ este un element robust, simplu si cu
inertie mica, avantaje care-l situeaza Inaintea motorului de curent continuu.
Motoarele electrice, ca elemente de actionare, au viteza de raspuns mai
redusd decat cele pneumatice sau hidraulice, dezvolta un cuplu mai redus
pentru acelasi volum, dar sunt mai fiabile si mai usor de intretinut. Exemple
de utilizare a motoarelor electrice sunt prezentate in Fig. 1.6.5 si Fig. 1.6.6.

In Fig. 1.6.5 este prezentat ca organ de actionare un motor de curent
alternativ. 2 (cu turatie variabild n#ct.), alimentat prin intermediul
convertizorului static de frecventa variabila (f#ct.) 1, care antreneaza pompa
centrifugd 3 (organul de reglare antrenat cu turatia n#ct. si debitul variabil
Q+#ct, proportional cu variatia frecventei f).

In Fig. 1.6.6, este prezentat motorul electric 1 (de c.c. sau c.a.), care
antreneaza prin intermediul reductorului mecanic 2, tija de actionare 3, a
organului de reglare 4 (robinet cu sertar). Miscarea de rotatie a axului
motorului este transformatd, de reductorul mecanic, intr-o miscare de
translatie (reductorul fiind de tip melc — roatd melcatd), transmisa tijei de
actionare a sertarului din robinet. Datoritd deplasarii pozitiei sertarului din
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robinet, va rezulta o crestere sau reducere a debitului (Q+#ct.) de fluid,
vehiculat prin robinet.

c(t) m, (fct.) 1\140“3'? ] nget. [,
_____ H CSFEFV. l==cccnua-. electric #
c.a. J a

\ & 3 Q#ct.

Fig. 1.6.5. Schema de principiu a reglarii debitului cu o pompa cu turatie reglabila prin
intermediul unui convertor static de frecventa variabila; 1 — convertor static de frecventa
variabila(CSFV); 2 — motor electric de curent alternativ cu rotor in scurtcircuit; 3 — pompa
centrifuga al cérei debit se modifica in functie de viteza de rotatie a motorului de antrenare.

Motor s
n=ct.
electric . 4~ | Reductor
- <’ | cumelc.

o :

\2
N

4D —
:\} 4 Q+#ct.

Fig. 1.6.6 Schema de principiu a reglarii debitului cu un robinet servoactionat prin
intermediul unui grup motor — reductor; 1 — motor electric de curent alternativ;
2 — reductor de turatie cu melc; 3 —tija de actionare a sertarului robinetului de reglaj;
4 — corpul robinetului de reglaj.

De mentionat este faptul cad elementul de actionare poate si se
compuna din mai multe dispozitive, asa cum se prezintd exemplul din Fig.
1.6.5. In acest caz, elementul de actionare se compune din convertizorul de
frecventa variabila (CSFV) impreuna cu motorul electric cu turatie variabila,
in functie de frecventa.
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1.6.2.2 Elemente de actionare electricd discontinuda (tip tot — nimic).

Actionarea cu electromagneti se caracterizeaza prin realizarea cu a
numai doud pozitii ale organului de reglare — deschis sau inchis. Asemenea
elemente de actionare sunt frecvent intdlnite in reglarile industriale
bipozitionale. Trecerea dintr-o stare stationara in cealaltd se realizeaza intr-
un timp scurt (0,1 sec), la aplicarea semnalului de comanda maxim.

a) Electroventilul — este un exemplu de electromagnet (organul de
actionare) asociat cu un robinet cu ventil (organul de reglare), care
constituie impreund un electroventil (organ de executie — ventil
electromagnetic); acesta este prezentat in Fig. [.6.7 si se compune din:

- elementul de actionare (electromagnetul) — bobina 1, miezul feromagnetic
2, tija de actionare a organului de executie 3, resortul 4, discul solidar cu tija
pe care se sprijind resortul 5;

- organul de executie (robinetul cu ventilul) — corpul robinetului 6, ventil 7,
scaunul ventilului 8;

In Fig. 1.6.7 sunt prezentate cele doui situatii, a si b. In situatia a la
bornele bobinei tensiunea U=0 si resortul mentine ventilul apasat pe scaunul
ventilului oprind astfel trecerea fluidului. In situatia b la bornele bobinei se
aplica tensiunea nominald, deci U=Un, forta magnetica generatd invinge
forta resortului, atrage ansamblul miez feromagnetic — tija — ventil si
deschide astfel calea de trecere a fluidului.

Dupa pozitia normald (pozitie stationara — neactionat) electro-
ventilele pot sd fie de tip normal inchis (NI) sau normal deschis (ND).
Alimentarea electromagnetului se poate face in c.c. (la tensiuni 6, 12, 24,
110 V) sau in c.a. (24, 110, 250, 400 V). In figura electroventilul este de tip
NI. La primirea semnalului de comanda, bobina este alimentata cu tensiune
si are efectul de atragere a miezului in interiorul bobinei, respectiv
comprimarea resortului impreund cu deschiderea ventilului.

b) Releul intermediar — este un aparat de conectare ce are in
componentd un electromagnet si mai multe contacte, atat de tip ND cét si de
tip NI. Prin alimentarea bobinei releului se modifici pozitia acestor
contacte. Releele intermediare pot fi utilizate pentru diferite scopuri, cum ar
fi: multiplicarea numarului de contacte, inversarea tipului de actiune (din
contact NI in ND sau invers), la alimentarea releelor de timp si/sau a
elementelor de semnalizare etc. Un exemplu de model constructiv este
prezentat in Fig. [.6.8.
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Fig. 1.6.7. Ventil electromagnetic (electroventil) de tip normal inchis (NI); a — tensiunea la
bornele bobinei este U=0; b — tensiunea la bornele bobinei este U=Un; 1 — bobina electro-
magnetului; 2 — miezul feromagnetic (armatura mobild); 3 — tija de actionare a ventilului;
4 —resort elastic; 5 — discul de sprijin al resortului solidar cu tija de actionare;
6 — corpul robinetului; 7 — ventilul proriu-zis; 8 — scaunul ventilului,
9 —borna de contact a bobinei.
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Fig. 1.6.8. Releu electromagnetic (releu intermediar); a — bobina nu este alimentata: U=0;
b — la bornele bobinei s-a aplicat tensiunea nominala: U=Un; 1 — bobina; 2 — armatura fixa;
3 — armatura mobila; 4 — bornele de legatura ale bobinei; 5 — bornele de legdtura ale
contactelor; 6 — lamelele rigide ale contactelor (cu rol de contacte fixe); 7 — lamela elastica
(cu rol de contact mobil); 8 — plotul contactului; 9 — regleta electroizolanta fixata de
lamelele elastice; 10 — suport electroizolant.
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in Fig. 1.6.8 lamelele contactelor releului sunt notate cu A, B si C.
Daca se utilizeaza lamelele A si B se obtine un contact de tip NI, daca se
utilizeaza lamelele B si C se obtine un contact de tip ND iar daca se
utilizeaza toate trei lamelele se obtine un comutator cu 2 pozitii. Releul
prezentat In figura amintita are 2 seturi de contacte.

c) Releul de timp — este un aparat de conectare care se utilizeaza atunci
cand un anumit consumator trebuie alimentat pentru o perioada de timp
bine determinata sau atunci cand un consumator trebuie alimentat dupa o
perioada de timp bine determinati. In primul caz, se utilizeazi releele de
timp cu temporizare la revenire, iar in cazul al doilea releele de timp cu
temporizare la actionare.

Constructiv  temporizarea la releul de timp electromecanic,
actionarea se obtine cu un mecanism de ceasornic, cu micromotoare
electrice sau cu circuite electronice. Releele de timp cu circuite electronice
se caracterizeaza prin doua stari diferite: o stare stabild permanenta si o stare
instabild, temporard. Releul intrd in starea instabila la aplicarea unei
comenzi asupra circuitului si rdmane in aceastd stare un interval de timp
bine definit, determinat de elementele circuitului. Comanda este constituita
de un impuls foarte scurt, aplicat la intrare, ce va avea ca rezultat, furnizarea
la iesire a unui impuls de duratd fixatd, uneori reglabild, incepand cu
momentul comenzii. Se disting relee de timp electronice:

- cu semnal de intrare analogic;
- cu semnal de intrare digital.
Semnalul de iesire, preluat de pe contacte, este un semnal digital.

L.6.2.3 Organe de executie.

In functie de natura energiei reglate si de tipul procesului, organele
de executie pot fi mecanice (ex. ventil, sertar) si electrice (ex. tensiune,
frecventd, curent, rezistentd), respectiv pentru reglarea unor debite sau
pentru reglarea de marimi electrice sau neelectrice. Cele mai frecvente
organe de executie pentru procese lente sunt robinetii de reglare pentru
debite de fluid. Aici marimea de intrare m; este marimea mecanica
(deplasarea) generata de elementul de actionare, iar marimea de iesire
m.= m este debitul de fluid, care se introduce in proces.

Cele mai raspandite organe de executie sunt robinetele (cu ventil sau
cu sertar), pompele centrifuge sau cu piston (pompe dozatoare) si clapetele
(circulare sau dreptunghiulare). Intrucat s-au exemplificat tipuri de organe
de executie din primele categorii, in Fig. 1.6.9 se prezintd un exemplu de
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clapeta, destinat reglarii debitelor de fluid (aer sau apd) care pot transporta
sau nu particule solide grosiere, printr-o conducta.

La robinetii de reglare, marimea de intrare este mecanica (deplasare)
determinatd de elementul de actionare, iar marimea de iesire este debitul de
fluid asupra caruia se intervine.

Fig. 1.6.9. Clapeta de reglaj; 1 — conducta pe care se face reglajul; 2 — clapeta de reglaj
propriu-zisa; 3 — axul clapetei; 4 — garnitura de etansare perimetrala a clapetei.

Relatia matematica ce exprima legatura dintre debitul de fluid, care
trece printr-un robinet de reglare si sectiunea de trecere a acestuia:

AP
QR=CQ-SR- —r (6.1.)
Yol
in care:

C,este un coeficient de debit ce caracterizeaza rezistenta hidraulica a

robinetului;

s, - suprafata sectiunii de trecere a fluidului prin robinet;
AP, - cdderea de presiune pe robinet;

p - densitatea fluidului.

Caderea de presiune pe robinet AP,, datorata rezistentei hidraulice a

robinetului, este variabila si dependenta de tipul fluidului si de
caracteristicile constructive ale robinetului.

AP, =AP, — AP. (6.2.)



AR, =F—P, - caderea totald de presiune intre sursa de fluid si procesul
tehnologic,

AP, - caderea de presiune pe conducta de legdturd de la sursd la robinet,
insumata cu caderea de presiune pe conducta de la robinet la proces.

Din analiza relatiilor (6.1.), (6.2.) se poate observa ca debitul
fluidului prin robinet depinde, nu numai de pozitia ventilului (mai nchis sau
mai deschis), respectiv de pozitia tijei de reglare; acest debit depinde si de
sistemul hidraulic in care este montat robinetul, adica de caderile de
presiune AP, ,AP.. De asemenea trebuie observat ca robinetul influenteaza
debitul, prin constructia geometrica a lui, fluidul prin caracteristicile proprii,
iar sistemul hidraulic, prin presiunea date de sursa si caderile de presiune pe
conductele de legaturd. Influenta robinetului se concretizeaza printr-un
coeficient K, , care se defineste prin relatia:

K, =C, s, =K, (h) (6.3.)

unde, /4 este cursa ventilului (% v este cursa nominald, adica distanta maxima
dintre scaunul ventilului si ventilul propriu zis al robinetului).

Semnificatia fizica a acestui coeficient se observa din interpretarea
relatiei (6.4.):

e (6.4.)

si are semnificatia ca exprima, debitul in m*/ora, al unui fluid ce trece prin
robinet, fluid cu densitatea p=1/Kg/dm’] (apd), care produce o cidere de

presiune AP,= [IdaN/cm?], adica un debit specific ce trece prin robinetul de
reglare 1n conditiile precizate.

Acest coeficient este cunoscut in tehnica reglarii automate sub
denumirea de caracteristica intrinseca a unui robinet.

Se noteaza cu :

Kvo - valoarea de debit minim care mai poate trece prin robinet,
considerandu-se 4 =0;
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Kys - valoarea de debit maxim care trece prin robinet, pentru A=hy;

In instalatiile de automatizare se utilizeaza tipuri de caracteristici
intrinseci ale ventilelor de reglaj de forma celor prezentate in fig.[.6.9. si
denumite astfel:

- caracteristica de tip logaritmic 1;
- caracteristica de tip liniar 2;
- caracteristica de deschidere (inchidere) de tip rapid 3;

In figurd s-a notat cu Kys, valoarea lui Ky, pentru /v si cu Ko,
valoarea la care caracteristica Ky(h), intersecteaza axa Ky (valoarea minima
la a debitului specific la inchiderea robinetului).

Ky 3

- S

Kys L —+—T"

al |
80 ’J -~ 5
60 fl /"/ /
NP4 N

; 1

w U/ 7 -
Kvo .
0 >

20 40 60 80 wo h

Fow -100

Fig. 1.6.10. Caracteristicile intrinseci ale unor robinete
Un parametru caracteristic pentru robinetul de reglare 1l reprezinta

raportul de reglare:

R, =15 (6.5.)
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Acesta defineste largimea domeniului de reglare de la o valoare
minima Kyo, la o valoare nominala Kys. Calculul debitului care trece printr-
un robinet , presupune cunoasterea valorii corespunzatoare a lui Ky, tinand
seama de relatia (6.6.):

(6.6.)
P

Alegerea robinetului se face in functie de valoarea lui Ky, tinand
seama de natura fluidului, de proprietatile fluidului si de structura sistemului
hidraulic in cadrul céruia este montat robinetul de reglare. Caracteristica
staticd a unui robinet de reglare [Or =Q(h)] se defineste, tindnd seama de
faptul ca, in functie de tipul robinetului si de sistemul hidraulic, caderea de
presiune pe robinet este variabila.

Daca asimilam conducta, pe care este montat robinetul de reglare, cu
o rezistentd hidraulica caracterizata prin Kc, pe care are loc pierderea de
presiune AP, atunci debitul de fluid este dat de relatia:

AP,

QR =K.- £ (6.7.)

0

Pe baza relatiilor (6.6) si (6.7.) se obtine:

(6.8.)

sau dacd se admite cd pentru intreg sistem hidraulic variatia caderii de
presiune cu sarcina este neglijabild, in urma unor calcule simple, se obtine
expresia caracteristicii statice a unui robinet de reglare, sub forma:
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unde, APy, reprezintd caderea de presiune pe robinet, la deschiderea

: (6.9.)

nominala (4100);

AF,, este cdderea de presiune in sistem (pe conductd, robinet de

reglare, si internd, in sursa).
Relatia (6.9.) evidentiaza faptul ca in functie de raportul — %

0
obtine o familie de caracteristici statice neliniare. Pentru cazul in care
intreaga cadere de presiune din sistem are loc pe robinet se obtine o
caracteristica statica ideald, care coincide cu caracteristica intrinseca. Cu cat

raportul scade, neliniaritatea caracteristicii statice devine mai

0

pronuntata (v.Fig. [.6.11.).

Familiile de caracteristici statice pentru un tip uzual de robinet de
reglare (cu caracteristica intrinsecd liniard) pentru diferite valori ale
AP R100

raportului caderilor de presiune sunt prezentate in Fig. 1.6.11. La
0

alegerea unui robinet de reglare pentru un proces dat trebuie cunoscutd

. . [ . . - . R100
caracteristica statica a robinetului corespunzatoare raportului .

0

Factorul de amplificare al robinetului de reglare este o functie de
raportul caderilor de presiune pe robinet si pe sistem.

In Fig. 16.11. sunt reprezentate curbe pentru diferite valori ale

R100 R100

raportului

, astfel curba 1 este pentru valoarea
0 0

=1, respectiv
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curba 2 ( =0,5), curba 3 ( =0,3), curba 4 (———=0,2), curba 5
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AP
(—2% =0,1) si curba 6 (——2=0,01).
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Fig. 1.6.11. Familie de caracteristici statice pentru un robinet de reglare avand
caracteristica intrinseca liniara

O alegere necorespunzatoare a caracteristicii de lucru a robinetului
poate conduce la instabilitatea functionarii sistemului automat. Pentru
alegerea corespunzitoare a unui robinet de reglare se impune a lua in
de cavitatie si acustice ce apar In regimul de functionare critic al robinetului.
In ceea ce priveste caracteristica dinamica a unui robinet de reglare, aceasta
se defineste, tinand seama de tipul si caracteristica elementului de actionare.
Trebuie precizat faptul cd, in ceea ce priveste dinamica unui element de
executie, aceasta este influentatd de parametrii fluidului, de dimensiunile si
tipul organului de reglare, precum si de caracteristicile elementului de
actionare.

Organele de executie destinate reglarii marimilor electrice sunt de
obicei rezistente electrice variabile (potentiometre), la care deplasarea
cursorului este efectuatd de un servomotor electric, pneumatic sau hidraulic.
Similar sunt antrenate si cursoarele autotransformatoarelor electrice, cu care
se obtin astfel tensiuni electrice variabile, necesare alimentarii diverselor
dispozitive electrice.
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