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АВТОМАТИЗАЦІЯ БАРАБАННИХ НОЖ ИЦЬ СТАНУ ГАРЯЧОЇ ПРОКАТКИ 
ПРИ ВИКОРИСТАННІ ГІБРИДНИХ НЕЙРО-РГО РЕГУЛЯТОРІВ

Металургійна галузь є однією з ключових у промисловому секторі України та світу, а 
ефективність її функціонування безпосередньо визначається рівнем автоматизації техно­
логічних процесів. Серед обладнання прокатних станів особливе місце займають ножиці - агре­
гати, призначені для різання металевого прокату в потоці виробництва. Від точності та надій­
ності їх роботи залежить якість кінцевої продукції, продуктивність стану та економічність ви­
робничого процесу в цілому.

Забезпечення високої статичної та динамічної точності електропривода ножиць є надзви­
чайно важливим завданням з кількох причин: недостатня точність позиціювання барабанів без­
посередньо призводить до відхилень довжини порізаних заготовок від заданих розмірів, що 
збільшує обрізь і знижує вихід придатної продукції; динамічні перевантаження, спричинені ко­
ливаннями в пружних ланках, зумовлюють значні змінні навантаження на механічні вузли, 
скорочуючи ресурс роботи обладнання; нестабільність роботи привода ускладнює син­
хронізацію ножиць зі швидкістю прокатки, що особливо критично на сучасних високошвид- 
кісних станах.

Перспективним напрямом автоматизації барабанних ножиць є застосування гібридних ней- 
ро-РГО регуляторів на основі штучних нейронних мереж [1-3]. Штучні нейронні мережі, в свою 
чергу, мають унікальну здатність до апроксимації нелінійних залежностей, навчання на реаль­
них даних і адаптації до змінних умов експлуатації. Гібридна нейро-РГО архітектура поєднує 
переваги обох підходів: класична структура РГО-регулятора зберігає фізичну інтерпретованість 
і стійкість системи, тоді як нейронна мережа здійснює інтелектуальне коригування коефіцієнтів 
регулятора в режимі реального часу або виконує функцію нелінійного компенсатора збурень, у 
тому числі пружних коливань [1-3].

Штучні нейронні мережі (ШНМ) можуть бути застосовані в якості елементів пропорційно- 
інтегральних регуляторів електропривода барабанних ножиць для підвищення якості пере­
хідних процесів. Такі нейронні мережі, зазвичай, вбудовують замість підсилювачів у каналах 
пропорційної, інтегральної та диференційної складових регуляторів. ШНМ можуть мати неве­
лику кількість нейронів прихованого шару (5...10), оскільки фактично вони формують деяку 
нелінійну залежність між величиною помилки і вихідними величинами окремих складових, яка 
найчастіше має вигляд функцій, близьких до гіперболічного тангенсу або арктангенсу зі 
змінним коефіцієнтом стиснення по осі абсцис. Розроблено спеціалізований алгоритм швидко­
го навчання ШНМ [1-3].

Процес навчання перевірено для різних конфігурацій об'єкта керування та його параметрів 
[1-3]. Якість керування оцінювалася за середньоквадратичним відхиленням швидкості від зада­
ної тахограми. Результати також порівнювалися з класичним налаштуванням електропривода 
постійного струму з підлеглим керуванням. Для досліджень системи отримані нейронні мережі 
перетворені в типові підсистеми Маі1аЬ/§іти1тк, наприклад, за допомогою пакета пйооі, що 
забезпечує підбір АКК з архітектурою Рійіп§ №ига1 №ітоогк. Система керування з гібридними 
нейро-РГО регуляторами забезпечує точність відпрацювання заданої траєкторії в 20...50 мм у 
базової системи і 1...2 мм - у системи з нейрорегуляторами.
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