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Решалась задача разработки устройство задания регулируемой 
координаты системы управления при заданном диапазоне регули­
рования и коэффициенте плавности задания координаты

Задание скорости формируется как сумма двух составляющих:

где и -  начальное задание скорости, пропорцио­
нальное текущему значению линейной скорости проволоки на вы­
ходе волочильного стана;

f+At/jc при =1
д [ /  -  приращение задания скорости,

“  \-Ш^прии^=^
формируемое блоком логики в зависимости от перемещения петли 
проволоки и направления перемещения.

Установившееся значение задания:
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Исследование взаимосвязанной системы электропривода

волочильного стана

и  = к  т = к^  зсначу осьм и н
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Обозначим логические переменные:
iS i-большое или малое отклонение положения ролика;
Sji- знак отклонения положения ролика компенсатора;

направление движения ролика компенсатора;
Ujjt максимальное приращение задания скорости. 
Полученное логическое уравнение:

V ̂ -8лУл +
Разработанное устройство отличается быстродействием, просто­

той реализации, и может быть реализовано на контроллере с ис­
пользованием бесконтактных датчиков.
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