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СИСТЕМА УПРАВЛІННЯ РОЛЬГАНГОМ ПЕРЕД НОЖИЦЯМИ 
СТАНА ГАРЯЧОЇ ПРОКАТКИ З ФАЗЗІ-РЕГУЛЯТОРОМ

Діапазон застосування нечітких методів з кожним роком розширюється, охоплюючи такі області, як проектування промислових роботів, управління доменними печами і рухом потягів метро, автоматичне розпізнавання мови і зображень. При цьому нечіткі системи дозволяють підвищити якість продукції при зменшенні ресурсо- і енерговитрат і забезпечують вищу стійкість до дії заважаючи факторів в порівнянні з традиційними системами автоматичного управління.
Для синтезу системи з фаззі-регулятором використаний пакет прикладних програм Fuzzy Logic Toolbox системи MATLAB, що дозволяє конструювати нечіткі управляючі системи. Схема моделі системи показана на рис.1. Схема складається з блоку Fuzzy Logic Controller і моделі двомасової системи управління рольгангом перед ножицями стана гарячої прокатки.


Система управління з фаззі-регулятором побудована таким чином. На входи фаззі-регулятора подається помилка регулювання  між заданим значенням швидкості обертання і швидкістю обертання механізму і момент пружності (точніше – різниця між моментом пружності і моментом статичного навантаження) в кінематичному ланцюзі електроприводу. За допомогою фаззі-регулятора формується управляюча дія  на динамічну систему.
[image: ]
Рисунок 1 – Схема моделі двомасової системи з фаззі-регулятором

В результаті аналізу графіків перехідних процесів в замкнутій системі з фаззі-регулятором в режимі пуску і набросу навантаження встановлено, що перехідні процеси мають задовільний характер, що істотно знижує динамічні навантаження електроприводу рольганга перед ножицями стана гарячої прокатки.
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