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тока подключаются уже к выходам микросхемы L298P вместе со 
светодиодами, которые подают световой сигнал при достижении 
максимальной скорости вращения. 

Контроллер управляет работой электродвигателя постоянного 
тока, используя широтно-импульсную модуляцию (ШИМ).  

Далее проверяется  работа собранной схемы в соответствии с раз-
работанной программой. Запускается эмуляция программы, в процес-
се которой визуально наблюдаем вращение электродвигателей и 
управление скоростью и направлением вращения в соответствии 
скважностью импульсов, задаваемых микроконтроллером. 
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СТРУКТУРА СИСТЕМЫ АВТОМАТИЧЕСКОГО 

УПРАВЛЕНИЯ ОБЛУЧЕНИЕМ ПОРОСЯТ-ОТЪЕМЫШЕЙ 
ПО ПОВЕДЕНИЮ ЖИВОТНЫХ 

 
На рисунке 1 представлен общий вид станка доращивания 

поросят-отъемышей с системой инфракрасного облучения и 

интеллектуального управления по поведению животных. 

 
Рисунок 1 – Общий вид станка доращивания поросят-отъемышей с системой 

инфракрасного облучения и интеллектуального управления по поведению животных 
1 – ИК-излучатели; 2 – видеокамера; 3 – силовой шкаф; 4 – шкаф управления; 5 – 

компьютер. 
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Аппаратные средства системы управления, как видно из рисун-

ка, включают интеллектуальную видеокамеру, шкаф управления и 
автоматизированное рабочее место; программные – специализиро-

ванную программу, работающую по представленному алгоритму 

управления.  
На рисунке 2 представлена структурная схема системы управле-

ния ИК облучением по поведению животных. 

 
Рисунок 2 – Структурная схема системы управления ИК облучением по поведе-

нию животных  
1 – конвертер интерфейса Ethernet; 2 – сетевой коммутатор;  3 – сервер сбора и об-
работки данных; 4 – АРМ; 5 – контроллер; 6 – шкаф управления; 7 – ИК излуча-
тель; 8 – видеокамера; 9 – секция группы поросят-отъемышей; 10 – силовой шкаф. 
 

Работа системы управления начинается с получения изображе-

ния секции поросят-отъемышей 9 интеллектуальной камерой 8. 

Над каждым станком располагается отдельная камера. Однако, в 
общем случае необходимое количество камер не равно числу стан-

ков и определяется исходя из геометрических параметров помеще-

ния (высоты помещения и площади станка), разрешения и угла об-
зора камеры.  

Полученное камерой изображение по каналам связи передается 

на сервер 3 по локальной сети Ethernet. Обработка данных в режи-

ме реального времени осуществляется на автоматизированном ра-
бочем месте 4. Данные о состоянии животных сохраняются на сер-

вере 3. 

После принятия решения о благоприятности условий содержа-
ния животных, управляющий сигнал поступает в шкаф управления 

6 и далее к исполнительному рабочему органу – ИК облучателю 7. 

Для соединения всех рабочих узлов сети устанавливается ком-
мутатор 2.  
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С целью согласования форматов данных, используемых микро-
контроллером 5 и сетевыми устройствами, устанавливается кон-
вертер интерфейса Ethernet 1.  

Через интервал, равный постоянной времени системы, перечис-
ленные операции повторяются. Величина данного интервала опре-
деляется инертностью системы, а значение равно времени нагрева 
кожного покрова и шерсти (то есть тепловой инертности) и также 
времени афферентного синтеза [1, 2]. Следовательно, повторение 
перечисленных операций может осуществляться с интервалом от 2 
до 5 мин в зависимости от половозрастной группы животных. 

Для данной системы управления разработаны технические тре-
бования. Предъявляемые требования соответствуют общим требо-
ваниям к автоматизированным системам управления [3]. 
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Аннотация: В статье обосновываются преимущества средств 
автоматизации, позволяющие оперативно решать задачи оптимиза-

ции производственно-технологических процессов.  

The article proves the advantages of automation tools that allow to 
solve operatively the problems of optimization of production and tech-

nological processes. 
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