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(72) ДМИТРУК АРТЕМ ВОЛОДИМИРОВИЧ, ПЛЄ-

ВЕ ОЛЕКСАНДР ГЕОРГІЄВИЧ 
(73) ОДЕСЬКА НАЦІОНАЛЬНА АКАДЕМІЯ ХАР-

ЧОВИХ ТЕХНОЛОГІЙ 
(57) Спосіб автоматичного управління процесом 

дроблення зерна в молотковій дробарці, що вклю-
чає вимірювання струму навантаження електроп-
риводу дробарки, її продуктивності, стабілізацію 
струму навантаження електроприводу за допомо-
гою регулятора навантаження шляхом зміни ви-
трати матеріалу в дробарку залежно від встанов-
леного завдання і міри завантаження дробарки і 
екстремальне регулювання продуктивності дроба-

рки за допомогою екстремального регулятора 
шляхом зміни встановленого завдання при зміні 
витрати матеріалу в дробарку, який відрізняється 

тим, що додатково вимірюють температуру опор-
ного підшипника і розрідження в робочій зоні дро-
барки, причому при підвищенні температури опор-
ного підшипника вище за задану температуру і при 
зниженні величини розрідження в робочій зоні ни-
жче за задане розрідження, максимальна продук-
тивність дробарки знижується пропорційно сумі 
перевищення температури підшипника відносно 
завдання температури, зниження розрідження в 
робочій зоні дробарки відносно завдання розрі-
дження, інтеграла перевищення температури під-
шипника відносно завдання температури й інтег-
рала зниження розрідження в робочій зоні 
дробарки відносно завдання розрідження. 

 
 
 

 
Корисна модель належить до управління под-

рібненням зернових культур у молоткових дробар-
ках і може використовуватися в комбікормовому 
виробництві. 

Відомі різноманітні способи автоматичного 
управління процесом дроблення зернових культур, 
які відрізняються технологічними схемами, кількіс-
тю регульованих змін і методами керування. 

Відомий спосіб автоматичного управління за-
вантаженням дробарки, який включає вимірюван-
ня споживаної потужності електродвигуна і вимі-
рювання навантаження привідного 
електродвигуна. [Автоматизація виробничих про-
цесів у галузі зберігання переробки зерна /Птушкін 
А. Т., Новіцкий О. А. - М.: Колос, 1979]. До недолі-
ків даного способу можна віднести не урахування 
фізичних властивостей продукту, потрібної ступені 
дроблення і не забезпечення оптимального заван-
таження дробарки і, тим самим максимально до-
пустимої продуктивності. 

Найбільш близьким до запропонованого є спо-
сіб автоматичного управління завантаженням 
дробарки, який включає вимірювання споживаної 
потужності електродвигуна вимірювання наванта-
ження привідного електродвигуна, вимірювання 

продуктивності дробарки, змінювання наванта-
ження електродвигуна в залежності від екстрема-
льного значення відношення квадрата продуктив-
ності до споживаної потужності електродвигуна. 
[Патент Російської Федерації № 527203. МПК 
В02С 25/00A. M. Мусин, В. И. Сыроватка и Б. П. 
Чѐба, Способ автоматического управления загруз-
кой дробилки]. Недоліком даного способу є низька 
надійність роботи дробарки при максимальній 
продуктивності. 

В основу корисної моделі поставлено задачу 
підвищення надійності роботи дробарки за рахунок 
додаткового вимірювання температури опорного 
підшипника і розрідження в робочі зоні дробарки. 

Поставлена задача вирішується в запропоно-
ваному способі автоматичного управління проце-
сом дроблення зерна в молотковій дробарці, який 
включає вимірювання струму навантаження елек-
троприводу дробарки, її продуктивності, стабіліза-
цію струму навантаження електроприводу за до-
помогою регулятора навантаження шляхом зміни 
витрати матеріалу в дробарку залежно від встано-
вленого завдання і міри завантаження дробарки і 
екстремальне регулювання продуктивності дроба-
рки за допомогою екстремального регулятора 
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шляхом зміни встановленого завдання при зміні 
витрати матеріалу в дробарку, також з метою під-
вищення надійності роботи дробарки додатково 
вимірюють температуру опорного підшипника і 
розрідження в робочій зоні дробарки, причому при 
підвищенні температури опорного підшипника ви-
ще за задану температуру і при зниженні величини 
розрідження в робочій зоні нижче за задане розрі-
дження, максимальна продуктивність дробарки 
знижується пропорційно сумі перевищення темпе-
ратури підшипника відносно завдання температу-
ри, зниження розрідження в робочій зоні дробарки 
відносно завдання розрідження, інтеграла пере-
вищення температури підшипника відносно за-
вдання температури й інтеграла зниження розрі-
дження в робочій зоні дробарки відносно завдання 
розрідження. 

На кресленні приведена блок-схема запропо-
нованого способу автоматичного управління, який 
реалізується наступним чином. 

Сировина подається за допомогою живильни-
ка 1 в дробарку 2. Струм навантаження головного 
електродвигуна 4 вимірюється датчиком 3, сигнал 
якого поступає в екстремальний регулятор 6. Дат-
чиком 5 вимірюють продуктивність дробарки, сиг-
нал якого потрапляє в регулятор 6, в свою чергу 
регулятор на основі одержаних сигналів виробляє 
керуючий сигнал, який подається на суматор 7. 

Температуру опорного підшипника t вимірюють 
датчиком 9. Сигнал заданого значення температу-
ри t

max
 формують за допомогою за датчика 10. 

Сигнали t і t
max

 подаються на суматор 11, який фо-
рмує на своєму виході сигнал їх різниці. Цей сиг-
нал через діод потрапляє на суматор 7 і на інтег-
ратор 12, на виході якого формується інтеграл 
перевищення t і t

max
, який також подається на су-

матор 7. Датчиком 13 вимірюють розрідження Р в 
робочій зоні дробарки. Сигнал заданого значення 
розрідження Р

min
 формують за допомогою за дат-

чика 14. Сигнали Р і P
min

 подаються на суматор 15, 
який формує на виході сигнал їх різниці. Цей сиг-
нал через діод потрапляє на суматор 7 і на інтег-
ратор 16, на виході якого формується інтеграл 
зниження Р відносно P

min
, який також подається на 

суматор 7. На суматорі 7 всі ці сигнали відніма-
ються від сигналу регулятора 6, знижуючи керую-
чий вплив на виконавчий механізм 8 та, відповід-
но, продуктивність дробарки до безпечної межі, 
коли температура підшипника та розрідження в 
дробарці не перевищують встановлених обме-
жень. 

Імітаційне моделювання запропонованого спо-
собу автоматичного управління процесом дроб-
лення зерна в молотковій дробарці, підтверджує 
працездатність системи управління та покращення 
роботи дробарки. 
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