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Технические средства и системы автоматики сельскохозяй-
ственного назначения предназначены для работы в сложных произ-
водственных условиях. При их разработке необходимо учитывать 
следующее:

- объектом управления являются биологический объект (расте-
ние, животные, птицы и т.д.) или совокупность биологического и 
технологического объектов (теплицы с растениями, фермы с жи-
вотными, птичники с птицами и т.д.). Поэтому, с одной стороны, 
необходимо иметь специфические измерительные преобразователи 
(датчики), воспринимающие физические параметры биологических 
объектов и не влияющие на них, а с другой – регулирующие орга-
ны, не повреждающие нежные и хрупкие биологические объекты 
управления (плоды, фрукты, яйца и т.д.);

- сельскохозяйственные объекты управления рассредоточены по 
большим площадям, их управляемые параметры распределены как 
в пространстве, так и во времени. Поэтому необходимо иметь не 
один датчик и регулирующий орган, а оптимальное их количество 
для получения достоверной информации об изменении управляе-
мых параметров и обеспечения оптимальных условий для всех био-
логических объектов в зоне управления.

С учетом особенностей сельскохозяйственного производства к 
разрабатываемым системам автоматического управления контроля 
предъявляют такие требования, как простата в обращении, надеж-
ность и долговечность.

При анализе работы системы ее устройства целесообразно разли-
чать по динамическим свойствам. Это позволяет сразу рассматривать 
структурную схему системы, состоящую из несколько элементарных 
звеньев, соответствующим образом соединенных между собой. 
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Изучение динамики САУ обычно начинают из составления ее 
структурной схемы, которая отображает динамические свойства си-
стемы, и, по сути, является графическим условным изображением ее 
дифференциальных уравнений, записанных в различных формах.

Чтобы получить динамические характеристики всей системы, 
структурную схему преобразовывают. При этом характеристики 
динамических звеньев представляют передаточными функциями.

При исследовании динамических процессах в системах автома-
тического управления применяют математическое моделирование и 
дифференциальные уравнения, описывающие динамику САУ. Ма-
тематические модели позволяют быстро и просто получить нагляд-
ное решение, проанализировать влияние параметров системы на 
качество процессов.

Методы составления программы для исследования динамиче-
ских процессов на компьютерах, зависят от формы представления 
математического описания системы автоматического управления. 
Если система описана обыкновенными дифференциальными урав-
нениями, то удобно применять стандартные программы численного 
интегрирования. В большинстве стандартных программ использо-
ваны методы Рунге – Кутта, представляющий собой развитие из-
вестного численного метода Эйлера.

Для решения задачи построение кривой переходного процесса в 
САУ можно использовать готовые программы: например, програм-
му Mathcad, которая содержит широкий набор функций для реше-
ния дифференциальных уравнений, что позволяет обеспечить точ-
ность решения и построить график по результатам решения.

Качество САР исследуют по структурной схеме, изображенной на 
рисунке 3, при двух законах регулирования: пропорциональном и 
пропорционально-интегральном с передаточной функцией объекта:
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Собирают схему модели исследуемой САР с ПИ-регулятором 
рисунок 2. Исследуют САР с ПИ-регулятором при заданных препо-
давателем значениях Kрег, определяя время регулирования, перере-
гулирования и ошибку в установившемся режиме при соответству-
ющих задающем g(t) и возмущающем f(T) воздействиях.

ри
СоС

рцирци

о С
3, при д3, при 
ональноональн

я и поя и п
САР исслАР исс

двухдвух

я ся с
альных уальных у
остроитостроит
леле

вать говать
содержисодерж

ура

а Эйла Эйл
остроениестроени
готовыготовы

стаст
представпредста
лера.лера.

е крие кр

и и 
дартныдартны
тандартнтандартн

влявля

ят отт от
автомативтомати
диффердиффер
ые прые п

метрмет

ледования ледования
рмы пррмы пр

икуику
получитьполу
ов систеов 

х авт
лированиеирован
ку САУ. МСАУ. Маа
ить нагляь на

емем

куку
ить

ее

икиик
ми.ми.

автомавтома-а-
ие и 
а

ы, 
ки ки



376

САР с П-регулятором, достаточно отсоединить сопротивление R
от суммирующей точки усилителя (рисунок 1).

Рис. 1. Принципиальная схема САР с П-регулятором
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Рассматриваются системы автоматического управления техниче-
скими устройствами, параметры которых точно не определены.
Наличие существенных неопределенностей значительно осложняет 
задачу проектирования, поскольку в этом случае использование 
традиционных методов, рассчитанных на постоянные параметры, 
неизбежно приводит к отклонению режимов работы устройств от 
установленных техническими требованиями.
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