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У статті приведена система автоматичного керування роторно-плівкового апарата, розроблено
функціональну схему системи керування роторно-плівкового апарата, розкрита суть його роботи в найбільш
ефективному режимі.
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Вступ
Для отримання якісної продукції в харчовій

промисловості необхідно використовувати для її
виготовлення сучасне обладнання, в якому
застосовуються новітні методи управління. Зокрема,
автоматизоване управління, яке вже широко
використовується в багатьох галузях промисловості.
Автоматизовані процеси дозволяють чітко і
безпомилково виготовляти високоякісну продукцію
за мінімальний проміжок часу. Це можливо при
умові, що система управління технологічним
процесом, коректно збирає інформацію про
технологічний об’єкт, навколишнє середовище
(якщо це може вплинути на технологічний процес),
обробляє, аналізує дану інформацію і в результаті

коригує роботу технологічного об’єкта від поточного
стану до бажаного за допомогою технологічних
засобів [1].

У харчовій промисловості достатньо широко
застосовуються роторно-плівкові апарати (РПА), які
призначені для концентрування пастоподібних
сумішей. Упровадивши систему автоматичного
керування (САК) технологічним процесом у РПА,
вирішується завдання підвищення його
продуктивність як кількісно так і якісно.

Основна частина
Система автоматичного керування для

повноцінної роботи повинна мати наступні
компоненти (рис. 1.1).

Рис. 1.1. Основні компоненти САК

До головних компонентів відносяться: пристрій
керування (ПК), об’єкт керування (ОК), виконавчі

пристрої (ВП), датчики зв’язку (ДЗ).
Пристрій керування виконує функції

розрахунку за алгоритмом, встановленим
математичною моделлю об’єкта керування та
задачами системи керування. Математична модель
об’єкта керування, в свою чергу, являє собою
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сукупність аналітичних виразів і алгоритмів, що
виражають розвиток процесів у системі [2].

На початковому етапі створення САК РПА
необхідно скласти її функціональну схему (рис. 1.2),
порядок з’єднання елементів у якій передбачає
бездоганну роботу системи в цілому.

На трансформатор (ТР) поступає трьохфазна
мережева напруга Uм. Отримана на виході з
трансформатора, зменшена до необхідного рівня
напруга поступає на керований мостовий
тиристорний перетворювач (КМТП). КМТП
перетворює вхідну напругу до напруги живлення
асинхронного двигуна (М) для роботи в потрібному
режимі. Управління КМТП бере на себе система
керування (СК), яка здійснює це управління на основі
отриманих сигналів зворотних зв’язків. Зворотний
зв’язок за швидкістю реалізує тахогенератор (ТГ), за
напругою – датчик напруги (ДН), за струмом –
датчик струму (ДС). Усі сигнали зворотного зв’язку
поступають на блок зворотного зв’язку (БЗЗ), звідки
направляються у систему керування (СК). Вона, у
свою чергу, аналізуючи отримані сигнали зворотного
зв’язку та поточний стан системи, регулює роботу
КМТП для досягнення правильної роботи всього
комплексу. Блок живлення (БЖ) подає напругу від
трансформатора до системи керування, що необхідно
для її роботи. На виході з трансформатора
отримується зменшена напруга Uтр, вона подається

на КМТП. До його складу входить тиристорний
перетворювач (ТП) та автономний інвертор напруги
(АІН) та блок регулювання (БР). За допомогою ТП
трьохфазна синусоїдальна напруга перетворюється в
однофазну постійну, яка далі проходить на АІН, де
перетворюється в трифазну напругу, необхідну для
живлення асинхронного двигуна. Таким чином,
здійснюється частотне управління приводом.

Згідно з дослідженням роботи РПА виявлено, що
один з основних факторів, що впливають на
результативність технологічного процесу, є
коефіцієнт теплопередачі, який напряму залежить від
швидкості обертання ротора. САК повинна
контролювати роботу всього комплексу так, щоб
обладнання працювало в найбільш ефективному
режимі. Тому необхідно ввести зворотний зв’язок за
температурою, щоб оберти ротора РПА дорівнювали
швидкості, при якій коефіцієнт теплопередачі є
найбільш ефективним. Для відстеження коефіцієнта
теплопередачі вводяться два зворотні зв’язки по
температурі – датчики температури (ДТ). Один
ставиться на вході робочого органу (РО), інший – на
виході. Сигнали з датчиків поступають на суматор,
звідки їх різниця Δt поступає на систему керування.
Відслідковуючи зміну сигналу Δt, СК посилає
відповідні коригуючи імпульси на БР для коригування
роботи всієї системи.

Рис. 1.2. Функціональна схема системи керування РПА

При зміні швидкості обертання Δt змінюється і
при досягненні певної швидкості ротора апарата ця
різниця температур стає незмінною. Подальше
збільшення швидкості стає недоцільним. Система

автоматичного керування визначає цю
найефективнішу швидкість і змушує РПА працювати
в даному режимі.

Висновки
Розглянувши і дослідивши технологічний

процес роторно-плівкового апарата було складено
функціональну схему системи автоматичного

керування РПА. Ця система дозволить не просто
автоматизувати технологічний процес, а й
підтримувати роботу апарата в найефективнішому
режимі. Цього вдається досягнути завдяки контролю
швидкостей обертання ротора РПА відповідно до
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зміни коефіцієнта теплопередачі. Таким чином
досягається максимальна продуктивність РПА.
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СИСТЕМА АВТОМАТИЧЕСКОГО УПРАВЛЕНИЯ
РОТОРНО-ПЛЕНОЧНЫМ АППАРАТОМ

Н.В. Пугач, В.О. Скакун
В статье приведена система автоматического управления роторно-пленочного аппарата, разработана функциональная

схема системы управления роторно-пленочным аппаратом, раскрыт смысл его работы в самом эффективном режиме.
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системы управления РПА, тиристорный преобразователь.

AUTOMATIC CONTROL ROTARY-SLICK DEVICE

N.V. Pugach, V.O. Skakun
This article describes the automatic control rotary-slick system, developed a functional diagram of the control system rotary-slick

apparatus is disclosed the meaning of his work in the most effective manner.
Keywords: automatic control, rotary-slick apparat, functional diagram, system circuit RSA thyristor

43


