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Методы идентификации многозонных проходных агрегатов

Для управления технологическими процессами, начиная со времени
зарождения этой области техники в древности и до начала 60-х годов нашего
столетия, применялись в основном простейшие механические, пневматические
или электрические регуляторы. Отсутствие более сложных систем управления
объяснялось их высокой стоимостью, ограниченными возможностями
технических средств, медленными темпами создания подходящей
теоретической базы.

В наше время преобладают непрерывные технологические процессы
большой мощности со сложными комплексами энергетических и материальных
потоков и с жесткими требованиями к качеству продукции, к безопасности
персонала, к сохранности оборудования и к воздействию на окружающую
среду, что ведет к необходимости создания более совершенных систем
управления. Поскольку ЭВМ составляет теперь лишь незначительную долю
общих капиталовложений на создание системы управления, установка на
объекте быстродействующей машины с большим объемом памяти
экономически оправданна.

Рис.1 – Схема наблюдения и управления производственным процессом
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Это общая схема получения данных о наблюдаемых параметрах
производственного процесса, а так же создания управляющих воздействий. Для
примера используются нагреватели (Н1, Н2, Н3), на которые установлены
преобразователи температуры (ПТ) (датчики). Далее сигнал приводится к
стандартному виду преобразователем нормированного сигнала (ПСН), и
подаётся через коммутатор (К) на аналогово-цифровой преобразователь (АЦП).
Полученные в цифровом виде данные обрабатываются в микроконтроллере
(МК) соответствующей программой, исходя из полученных выводов, создаются
управляющие импульсы для контроля нагревателей. Так же в этой системе
предусмотрено подключение ПК для визуального отображения данных в
реальном времени или управления процессом оператором. Для построения
современной высокоэффективной системы наблюдения и управления
необходимо, как правило, иметь описание объекта управления в виде
математической модели.

Для примера возьмём аппроксимацию переходной функции решением
дифференциальных уравнения с простыми вещественными корнями.
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Идея метода заключается в последовательном приближении h(t) сначала
решением уравнения первого порядка, т.е. функцией teс 1

1
 , и если эта

аппроксимация неудовлетворительна, то в рассмотрение вводится teс 2
2

 , т.е.
порядок аппроксимирующего уравнения принимается равным 2, и т.д.
Неизвестные iс и i определяются на каждом этапе аппроксимации с помощью
операции логарифмирования, из-за чего этот способ получил название метода
последовательного логарифмирования. Практика применения этого метода для
определения динамических характеристик по переходным функциям
промышленных объектов показывает, что h(t) можно аппроксимировать
суммой двух-четырёх экспонент.
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