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помещения на должном уровне. Необходимое количество вентиля-

торов определяется конструкцией здания, плотностью посадки жи-

вотных и климатическими особенностями региона, в котором рас-

положена ферма. 

Алгоритм автоматического управления вентиляционным обору-

дованием фермы КРС должен предусматривать связное управление 

скоростью и числом включенных вентиляторов, степенью открытия 

вентиляционных окон и углом поворота светового конька. Причем 

в качестве контролируемых параметров будут выступать темпера-

тура и влажность в помещении. Но также необходимо учесть  

направление и скорость ветра снаружи. Учитывая необходимость 

обеспечить высокую надежность работы системы автоматического 

управления можно рекомендовать использовать промышленный 

контроллер. Немаловажное значение имеет и возможность отсле-

живать параметры микроклимата. Для этого можно рекомендовать 

использовать панель оператора, взаимодействующую с контролле-

ром. Посредством панели можно легко устанавливать и заданные 

параметры микроклимата. 
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Частотно-регулируемый электропривод при управлении напо-

ром турбомеханизмов (центробежных насосов, вентиляторов) поз-

воляет существенно сократить затраты электроэнергии по сравне-

нию с нерегулируемым приводом с дросселированием. Скалярное 

частотное управление по закону М.П. Костенко является в этом 

случае экономичным [1]. 

Турбомеханизмы во многих случаях включаются на параллель-

ную работу. Учитывая высокую стоимость преобразователя элек-

трической энергии регулируемого электропривода, используется 
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параллельная работа нерегулируемых электроприводов в сочетании 

с регулируемыми электроприводами.  

В этом случае управление напором выполняется как дискретно-

непрерывное. Допустим, система содержит n одинаковых турбоме-

ханизмов, один из которых регулируемый. Если обозначить   

и  - заданное и фактическое значения напора на k-м интервале 

времени,  – рассогласование (ошибка регу-

лирования напора) и  – наибольший напор, создаваемый одним 

агрегатом, то сигнал управления должен состоять из двух частей. 

Дискретная часть представлена количеством нерегулируемых 

приводов, подлежащих включению (отключению), и определяется 

выражением  

. 

Если произойдет включение,  – отключе-

ние,  означает взятие целой части, а интервал времени 

 – значительно превышает время разгона 

турбомеханизма. Выбор турбомеханизмов, которые на  - м 

шаге должны быть подключаемы, и агрегата, подключаемого к 

преобразователю электрической энергии, выполняется на основа-

нии контроля приоритетов. Высший приоритет на включение дол-

жен иметь агрегат, наибольшее время находившийся в неработаю-

щем состоянии. 

Непрерывная часть управления формируется в зависимости от 

сигнала напора, задаваемого на -м интервале для регулиру-

емого электропривода 

 
и от сигнала фактического напора , создаваемого регулируемым 

турбомеханизмом, с использованием регулятора напора, на вход 

которого поступает сигнал рассогласования  

 
Управление напором может формироваться нелинейным регуля-

тором 
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который линеаризует систему управления напором. Альтернативой 

служит линейный робастный регулятор, сигнал управления на вы-

ходе которого определяется операторным уравнением 

 
Здесь  – передаточная функция линейного регулятора напора. 

Возникает задача синтеза непрерывного управления напором в 

условиях, когда подключаемые к преобразователю электрической 

энергии электродвигатели, хотя и однотипные, могут отличаться 

параметрами, а напорная сеть так же меняет свои характеристики. 

Управление регулируемым электроприводом должно обеспечи-

вать качественное управление напором в условиях изменяющихся 

параметров и внешних возмущений объекта управления, состояще-

го из электродвигателя, турбомеханизма и напорной сети. Иными 

словами, управление напором должно удовлетворять условиям ро-

бастности системы. 
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Широкое распространение в области автоматизации инерцион-

ных технологических процессов получили двухконтурные системы 

автоматического регулирования (САР) с четырьмя или пятью пара-

метрами оптимальной динамической настройки, которые рассчиты-

вают из условия разложения системы на две одноконтурные. При 

этом принимается, что динамика переходных процессов внутренне-

го контура не оказывает влияния на характер переходных процес-

сов внешнего. Обычно внутренний контур настраивают на опти-




