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Наиболее перспективными среди хлебопекарных печей являются конвейерные хлебопекарные печи туннельного типа, которые проще автоматизировать и устанавливать в поточные линии [1]. 
Основным из факторов, характеризующим нормальную работу печи являются разряжение в топках и температура газов «от топок». Так, для поддержания устойчивого горения факелов горелок необходимо регулировать разрежение в топках. В данный момент регулирование разряжения в топках печи производится вручную путем изменения положения шиберов установленных в дымоотводящих трубах [1].
Поэтому одной из основных задач регулирования температуры хлебопекарной печи является задача автоматизации регулирования разряжения в топках печи. По техническим характеристикам печи в топках необходимо поддерживать постоянное разрежение, составляющее примерно 6–8 мм водяного столба, что соответствует 60-80 Па.
Система автоматического регулирования (САР)  разрежения используется для поддержания наиболее экономичного и безопасного режима сжигания топлива в топке путем регулирования положения шибера, установленного в дымовой трубе. При отсутствии разрежения пламя факела будет прижиматься, что приведет к обгоранию горелок и нижней части топки. Дымовые газы при этом пойдут в помещение цеха, что делает невозможным работу обслуживающего персонала.

Регулирование разрежения в топке осуществляется с помощью регулятора, получающего сигнал от датчика разрежения и воздействующего на исполнительный механизм, при помощи которого осуществляется изменение положения шибера установленного в вытяжной трубе. 
Нами  разработана структурная схема САР, которая изображена на рисунке 1.
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Рисунок 1. - Структурная схема модели САР разряжения в топке печи,
 где: Wpc(p) - передаточная функция стабилизирующего регулятора; Wпз(p) - передаточная функция привода поворотной заслонки; WhG(p) - передаточная функция объекта регулирования, представляющий собой участок топочного пространства между серединой горелок и местом отбора сигнала по разряжению в топке; WG(p) – передаточная функция измерительного преобразователя разряжения.
Передаточную функцию объекта регулирования можно представить в виде передаточной функцией апериодического звена первого порядка:

[image: image2.wmf](

)

1

HG

+

=

р

Т

k

p

W

HG

HG

, (1)
где: 
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РГ = 70 среднее необходимое разряжение в топке печи, Па;

Из технологических данных печи полагаем: ТHG = Зс.

Передаточную функцию привода поворотной заслонки можно представить передаточной функцией апериодического звена первого порядка:
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где: kПЗ - коэффициент передачи поворотной заслонки;

ТПЗ - постоянное временя реакции привода поворотной заслонки, с.

Постоянная времени реакции привода поворотной заслонки мала по отношению к объекту, то ею можно пренебречь:
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где: РГ - среднее необходимое разряжение в топке печи, Па. 

U упр. ном. - номинальное значение задания примем равным 10 В. 

Тогда передаточная функция измерительного преобразователя разряжения будет иметь вид:
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Передаточная функция привода поворотной заслонки будет иметь вид:
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Передаточная функция участка топочного пространства будет иметь вид:
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Зная все передаточные функции звеньев, составляющих контур регулирования, рассчитаем передаточную функцию стабилизирующего регулятора.
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В силу того, что ТПЗ < ТHG принимаем ее за малую постоянную времени Tµ
Тогда:


[image: image10.wmf](

)

(

)

1

2

1

1

1

+

×

=

×

+

×

+

×

p

T

р

Т

k

p

T

k

р

Т

k

p

W

G

HG

HG

ПЗ

РС

m

m

m

, (8)
получаем:
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где: τP = THG;
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Подставляя числовые значения, получаем:


[image: image14.wmf]15

.

0

143

.

0

70

1

1

2

3

=

×

×

×

×

=

P

b

  
Тогда передаточная функция стабилизирующего регулятора будет иметь вид:
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Исходя из передаточной функции стабилизирующего регулятора, определяем закон регулирования  по отклонению – это пропорционально-интегральный закон (ПИ – регулятор) [2]. 
Процессом получения передаточных функций объекта, исходя из данных о переходном процессе мы идентификацируем объект. Таким образом, согласно  построенной структурной схеме (Рис. 1) определены выражения передаточных функций для выбора способа построения системы автоматического регулирования разряжением в топке печи  при  помощи ПИ-регулятора, это способствует оптимизации системы автоматизации управления режимом выпечки хлебопродуктов. 
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