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NUMUTALNNOHHAA MOJEJIb CUCTEMbBI ABTOMATUYECKOI'O YIIPABJIEHMA
TEMIIEPATYPHBIM PEJXKMUMOM B OKPACOYHO-CYIINJIBHOU KAMEPE

Kanuanen 51.0. crya.; Yepusimes H.H., non., K.T.H.
(I'OVBIIO «Honeyxuti hayuonanbHbll mexHuveckull ynusepcumemy, 2. JJoneyx, JIHP)

BBenenmue.

B Hacrosmee BpeMs B KPYIHOCEPUMHOM M MAacCOBOM IIPOM3BOACTBE Ul OKPAaCKH U3JEIUHN
IMPUMEHSIOTCS KOMIUIEKChl 000pYyJOBaHUs, BKJIIOYAIOIME arperaTsl NOArOTOBKH ITOBEPXHOCTH O]
OKpacKy, KaMepbl OKpackKH M CYIIKH, OObEJMHEHHBIE TPAHCIIOPTHBIMHU cpeacTBaMu. Kamepa u ee
COCTaBJISIOUINE B LIEJIOM SIBJIIETCSI KOHCTPYKIUEH, B KOTOPOM PUHYIUTEIBHO LIUPKYIHPYET BO3LYX
orpeieieHHOro o0beMa MpU 3aJaHHOM TemmepaTrype. B kamepe TemrepaTypHBI PeXHM CYLIKH
CO3JIAI0T MOCPEICTBOM TEIII00OOMEHHMKA, KOTOPBIA B LENIAX OE€30MIaCHOCTH Ha cllydail meperpena
000pyIyeTCsl 3alUTHBIM TepMocTaToM [1].

CTpyKTypHas cXeMbl CHCTEMbI YIIPaBJICHHUS.

Ha puc. 1 npencrasiena crpykrypHasa cxema CAY 0KkpacouHO-CYIIUIbHOW KaMepBHl.
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Pucynox 1 — @ynxyuonanvnas cxema CAY memnepamypoti 6030yxa
8 OKPACOYHO-CYUUTLHOU Kamepe

[Mpenmonaraemasi CAY KOHTpPOJIMpPYET TEMIEPATypy BO3IyX IMOJAaBAEMOTO0 B OKPACOYHO-
CYHIMIBHYIO Kamepy. Cxema ¢ OOpaTHOH CBSI3bIO HCIIOJIB3YETCS B CHCTEMaxX aBTOMATHUYECKOTO
yhpaBieHus: Ui (pOpPMHUPOBAHUS YIPABISAIONIETO CHTHAJIA C LENbIO TOJIYYEHUS HEOOXOIMMOM
TOYHOCTH M KadecTBa MEPEXOAHOTO mporecca. [IpoayKkThl TOpeHus HarpeBarOT BO3IYX, KOTOPBIH
MO/IaeTCsl B KaMmepy, TeMIleparypa KOTOpas yCTaHABIMBACTCS B OKPACOYHO-CYIIMIBHOW KaMepe
M3MEPSIETCS C TIOMOIIBIO JATYMKA TEMIIEpaTyphl MOJIyYeHHOE 3HAYCHUE CPAaBHUBACTCS C 3a/IaHUEM,
CUTHAJI HECOOTBETCTBUS 00padaThIBaeTCsi PEryasTOPOM, KOTOPBIM YBEIWYMBAET WM YMEHBIIAET
pacxo/i TOIUIMBA MOaBaeMOT0 B KaMepy CIKUTAHUSI.

TexHomornueckuii Mmpormecc HarpeBa BO3yXa, I0JaBa€MOTO B OKPaCOYHO-CYIIHILHYIO
KaMepy, MPOXOIHT B ABYX MOCIIEIOBATEIHLHO COSAMHEHHBIX alnapaTax:

- Kamepa CropaHus, B KOTOPOU MPOTEKAET MPOIECC TOPEHUs TOTLTUBA;

- TETUIOOOMEHHUK, B KOTOPBIM JIBIMOBBIC T'a3bl HATPEBAIOT BO3AYX.

CuHTe3 1 MOJIeJIMPOBAHNE CHCTEMbI YIIPABJICHHS.

B o0mmeit Teoprr aBTOMaTHYECKOTO YIPABICHHS CTPYKTYpa PETYIISATOpa BEIOUPACTCS UCXOIS
3 Mozaenu oObekTa ympamieHus. Ilpu sToM cioxHee OOBEKTaM YIpPaBICHHUS COOTBETCTBYIOT
CIIO’)KHBIE perynsaTopel. Beidepem [MU-perymsitop Temrieparypsl, Tak Kak o0iagaeT CIEAYIONIMMU
MIPEUMYIIECTBAMU:

- MpOCTasi HaCTPOUKa KO3 HUIIMEHTOB PErysTOpa;

- MaJlasg 4YyBCTBUTEIIBHOCTD K IIIyMaM B KaHAJIC U3MEPEHUI;

- poOacTHOCTD MPU U3MEHEHUH TTapaMeTPOB OOBEKTA yIIPaBIICHNUS,

- YBEJIMUYEHHUE pecypca paboThl UCTIOIHUTEIBHOTO MEXaHU3Ma.



Jlis  HACTPOWKHM  MapaMeTpPOB  PEryIsSTOPOB  HUCIHOIB3YeM  BO3MOXKHOCTH  IaKeTa
Matlab&Simulink, a umenno 610k «PID Controller» (puc. 2).

E Function Block Parameters: PID Controller I&

PID Controller o

This block implements continuous- and discrete-time PID control algorithms and includes advanced features such as
anti-windup, external reset, and signal tracking. You can tune the PID gains automatically using the Tune..." button
(requires Simulink Control Design).

Controller: IPID v] Form: IParaIIeI -

Time domain:

m

@ Continuous-time

_1 Discrete-time

PIH Main | FID Advanced | Data Types State Attributes

Controller parameters

Proportional (P): 1 =l Compensator formula
Integral (I): 1

Derivative (D): ] P+ Il+ D N

Filter coefficient (N): 100 : 1+N5

Tune...
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Pucynox 2 — Hacmpotixa 6aoxa « PID Controllery

Ha ocHOBaHMM IOJIy4EHHBIX MAaTEMATHYECKUX MOJCIU IIOCTPOMM CXEMYy CHCTEMBI
ABTOMATUYECKOIO YIPABIICHUsS TEMIIEPATypHBIM PEXUMOM B OKPAaCOYHO-CYIIMJIBHOM KaMepe B

Matlab&Simulink (puc. 3) [2].
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Pucynox 3 — Cxema mooenuposanust cucmemuvl agmMoMamuyecko20 YnpagieHus. memMnepamypHuim
pexcumom 6 Simulink

BeImomHUM MOJIETUPOBAHUE CUCTEMBI IIPU MOJYUYEHHBIX HACTPOMKAX PEryNsaTopa CUCTEMBI B
nakeTe nporpammuoro obecrnedenus Matlab u Simulink.Ha rpaduke pacxoma npuTo4HOro Bo3ayxa
(puc. 4) BUIHO, UTO TIEpEpEryIMPOBaHUE cOCTaBisieT He OoJbine 10% YTO BIOJIHE YIOBJICTBOPSET
TpeOOBaHUSM CHCTEMBI.

Ha puc. 5 BugHO, 9yTO TemmepaTypa BO3yXa B KaMepe YBEIMUYMIACH JI0 33JaHHOTO 3HAUYCHUS

(25 °C) u mepeperynupoBanue cocTaBIseT He 60MIbIIE 5% UTO BIOIHE yHOBIETBOPSAET TPEOOBAHUAM
K CHUCTEME.
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Pucynox 4 — I'paghux pacxooa monnuea
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Pucynox 5 — I'paghux memnepamypul 6030yxa Ha 6x00e u 8bixo0e U3 menio0OMeHHUKA

Taxum 00pa3zomM MOXKHO caenaTh BHIBOJ, YTO CUCTEMa OTpadaThIBaeT BHEIIHUE BO3MYILIEHUS C
MOKa3aTeIsIMH KauecTBa MEPEXOHBIX MPOIIECCOB COOTBETCTBYIOIINE TPEOOBAHHM 3aKa34MKa.

BriBoabI.

1. Paspaborana crpykrypHas cxema CAY OKpacO4YHO-CYIIMILHON KaMepbl U UMUTAI[MOHHAS
monens CAY B makere Matlab&Simulink.

2. B xauectBe 3akoHa perynupoBanusi Obu1 BeIOpaH [IM — perymstop. IIpoananusupoBas
MOJIy4eHHbIe TpaKi MOXKHO CJIeaTh BBIBOJI, UTO pa3paboTaHHAs CUCTEMa SBJISETCS YCTOMUMBOM U
MOKa3aTeN KauecTBa MEPEeXOHBIX MIPOIIECCOB YIOBIETBOPSIOT TPEOOBAHHIM 3aKa34MKa.
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	В общей теории автоматического управления структура регулятора выбирается исходя из модели объекта управления. При этом сложнее объектам управления соответствуют сложные регуляторы. Выберем ПИ-регулятор температуры, так как обладает следующими преимущ...
	- простая настройка коэффициентов регулятора;
	- малая чувствительность к шумам в канале измерений;
	- робастность при изменении параметров объекта управления;
	- увеличение ресурса работы исполнительного механизма.
	Для настройки параметров регуляторов используем возможности пакета Matlab&Simulink, а именно блок «PID Controller» (рис. 2).
	Рисунок 2 – Настройка блока «PID Controller»
	На основании полученных математических модели построим схему системы автоматического управления температурным режимом в окрасочно-сушильной камере в Matlab&Simulink (рис. 3) [2].

