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Pa3paboTranHas CAY cMma3Ku MOAIIMITHUKOB COOTBETCTBYET
TpeOOBaHUSIM TeXHOJ/JIOTMUeCKOro mpoliecca.
ITonyueHHbIe pe3yabTaTbl MOT'YT HUCIIO/Ib30BaThCs
py pa3paboTKe CUCTeM aBTOMAaTH3alluy CYIIe CTBYIOIIUX
KOHBEWEepPHbIX JIMHUM U MOJepHU3alliM 1eUCTBYIOIIUX.
PekoMeHyeTCsI K BHEZIPEHUI0 U TIPUMEHEHMIO Ha
MIPeATPUATHSIX Pa3/IMUHbIX OTPaceu.






	Slide 1
	Конструкция ленточного конвейера
	Анализ автоматической системы
	Функциональная схема автоматизации САУ
	Технические средства автоматизации
	Датчик давления Метран-55
	Программируемый логический контроллер ОВЕН ПЛК150
	Схема автоматизации на основе ПЛК ОВЕН 150
	Блок-схема КТС системы автоматизации на базе ПЛК ОВЕН
	Объект управления и воздействия на него
	Структурная схема математической модели объекта управления
	Алгоритмическая структура САУ
	Исследование качества управления разработанной САУ
	Изменение температуры подшипника без САУ
	Slide 15
	Slide 16
	Спасибо за внимание.

