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К Е Р У В А Н Н Я П Р О Ц Е С О М Д Р У К У 
НА Р У Л О Н Н И Х М А Ш И Н А Х З А Д О П О М О Г О Ю 
М І К Р О П Р О Ц Е С О Р І В І Е О М 

Одним із ефективних шляхів удосконалення рулон-
них друкарських машин є перехід до багатодвигунної системи 
приводу. Складність реалізації цієї проблеми полягає у високих 
вимогах до точності синхронізації друкарських циліндрів як 
за швидкістю (0,5%), так і за кутовим положенням (1 хв) , що 
необхідно для точного суміщення задрукованих фарб (0,1 мм) 
при великій швидкості переміщення паперової стрічки ( 1 0 . . . 
12 м/с). Треба зазначити, що наявність системи регулювання 
поздовжньсї приводки, яка органічно входить в склад системи 
керування багатодвигунним електроприводом машини, дає змо-
гу на порядок (до 1 5 . . . ЗО хв) знизити вимоги до точності під-
тримання системою регулювання фази кутового положення 
формних циліндрів, оскільки потрібна точність визначається 
лише шириною контрольної мітки. 

У точних системах керування багатодвигунними електропри-
водами промислових установок найбільше поширення одержали 
цифроаналогсві системи, які поєднують в собі високу точність 
(до 0,1... 0,01%) цифрових пристроїв і надійність аналогових. 
Серійні пристрсї керування електроприводами будуються, як 
правило, на аналоговій елементній базі. 

Д л я керування багатосекційними рулонними ротаційними 
машинами актуальним є поєднання багатодвигунного електро-
прлвзду з засобами обчислювальної техніки безпосередньо для 
цілей контролю і керування узгодженим пуском і зупинкою сек-
цій машин, швидкістю і кутовим положенням робочих цилінд-
рів, співвідношенням швидкостей секцій, натягом стрічки, су-
міщенням і насиченням фарб на відбитках, точним фальцю-
ванням і рубкою стрічки, поперечним її положенням, роботою 
системи автосклеювання і т. д. 

Перспективною є задача створення автоматичної системи уп-
равління технологічним процесом (АСУ ТП) друку (див. рису-
нок), у якій були б виключені системи локальної автоматики, 
а все керування виконавчими пристроями здійснювалось би че-
рез ЕОМ. Подібні системи одержали в останнє десятиріччя 
інтенсивний розвиток завдяки появі мікропроцесорів і форму-



Функціональна схема АСУ ТП друку па багатодвигунній рулонній друкарській машині. 



ванню на їх основі ЕОМ четвертого покоління — мікро-
ЕОМ. 

З а р а з спостерігається тенденція до побудови АСУ ТП за іє-
рархічним принципом: декілька мікропроцесорних обчислю-
вальних пристроїв першого рівня реалізують відносно нескладні 
задачі, наприклад керування швидкісними режимами, а необ-
хідна взаємодія їх забезпечується керуючою ЕОМ більш ви-
сокого рівня ієрархії. На нижньому рівні використовуються мік-
ропроцесорні системи, які безпосередньо керують виконавчими 
механізмами. У випадку рулонних ротаційних машин — це при-
строї керування ПКоь • • • , ГІКл+і приводними двигунами 
Л І 0 і , . . . , М „ + 1 рулонів стрічкоживильного пристрою СЖП, дру-
карських, фарбових і зволожуючих циліндрів друкарських сек-
цій ДСи...,ДСп, робочих циліндрів фальцапарата ФА. 

Мікропроцесори керуючих пристроїв першого рівня та керу-
юча ЕОМ вищого рівня одержують інформацію про регульовані 
координати електроприводу і про технологічні параметри об'єк-
та від відповідних датчиків. У нашому випадку до таких коор-
динат і параметрів відносяться частота обертання со; і струм 
(момент) навантаження і,- приводних двигунів, кутове положен-
ня робочих циліндрів фі, положення контрольних міток на стріч-
ці і'і, натяг стрічки Рц, оптична густина відбитків йі, вологість 
паперу gi, радіус рулону Яр. 

Інформацію про ці координати вимірюють датчики у ди-
скретному або аналоговому вигляді. При вимірюванні в ана-
логовому вигляді, наприклад за допомогою тахогенератора або 
сельсіна, інформація перетворюється в цифровий код за до-
помогою аналого-цифрового перетворювача. 

Електротехнічна промисловість освоїла випуск широкого 
асортименту датчиків і перетворювачів як аналогового, так і ди-
скретного типу, наприклад імпульсних датчиків переміщення 
універсальної блокової системи регуляторів У Б С Р Д И [1]. У 
ряді випадків позитивний результат дає використання комбі-
нованих схем. Так, відомі гібридні мікросхеми перетворювачів 
сигналу сельсіна в код, що безпосередньо використовується в 
мікропроцесорі, з похибкою, яка не перевищує + 4 хв [3]. 

Після обробки в керуючій ЕОМ інформація видається на 
входи локальних пристроїв керування секційними двигунами. 

Гнучкість та універсальність алгоритмів і простота вводу і 
виводу сигналів в мікроЕОМ дає змогу розробити локальні мі-
кропроцесорні системи керування електроприводами, які за-
безпечують простоту з 'єднання з пристроями верхнього рівня 
АСУ ТП і взаємозв'язане керування багатодвигунним електро-
приводом машини. В останні роки у ВНИИзлектропривода роз-
роблена гама мікропроцесор лих комплектних п р п с і р л в керу-
вання електроприводами постійного струму [3], де мікропро-
цесор виконує функції регулятора положення, швидкості і стру-
му та одночасно функц.ї прямого керування тиристорним 
перетворювачем без системи імпульсно-фазового керування. Точ-
ність регулювання змінних в цих пристроях досягає 0,005%. 
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У перспективі керована ЕОМ друкарська машина увійшла 
би як один із головних компонентів у комплекс гнучкого авто-
матизованого виробництва по виготовленню книг [2]. 

Принципово необхідною умовою створення АСУ ТП друку на 
базі керуючих ЕОМ та мікропроцесорів є у першу чергу приве-
дення друкарської машини як об'єкта керування до стану, 
зручного для автоматизації . З метою постачання ЕОМ достат-
нім обсягом інформації про стан об'єкта друкарська машина 
повинна бути обладнана великою кількістю первинних вимі-
рювальних пристроїв-датчиків, а для відтворення керуючих дій, 
що виробляються ЕОМ, достатньою кількістю, бажано одно-
рідних, виконавчих органів. 

Такі сприятливі для комплексної автоматизації процесу дру-
ку умови повною мірою можуть бути забезпечені тільки при 
застосуванні багатодвигунной системи приводу машини. Бага-
тодвигунний електропривод має розвинену інформаційну систе-
му і однорідні виконавчі органи-електродвигуни, які відтворю-
ють керування за декількома змінними одночасно. Такої мож-
ливості нема у традиційній системі групового приводу рулонних 
машин з синхронізуючим валом, у якій для відтворення керую-
чих дій використовуються різнорідні виконавчі механізми, та-
кі, як диференціали, варіатори, фрикціони тощо. У багатодви-
гунній системі приводу подібні громіздкі пристрої є зайвими. 

Таким чином, удосконалення приводу рулонних ротаційних 
машин шляхом переходу до багатодвигунної системи незапереч-
но створює сприятливу основу для комплексної автоматизації 
технологічного процесу друку. 

1. Слежановский О. В., Бирюков А. В., Хуторецкий В. М. Устройства уни 
фицированной блочной системы регулирования дискретного типа ( У Б С Р — 
Д ) . М., 1975. 2. Толстой Г. Д. Роботы — надежные помощники полиграфи 
стов Київ. 1986. 3. Файнштейн В. Г., Файнштейн Э. Г. Микропроцессорные 
системы управления тиристорними электроприводами. М., 1986. 

Стаття надійшла до редколегі ї 22.03.89 


