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(57) Спосіб автоматичного керування процесом
копчення ковбаси, який містить контроль і регулю-
вання тиску пари і води в трубопроводах, густини
диму в камері і програмне керування циклом гаря-
чого і холодного копчення, місцевого дистанційно-
го керування електродвигунами, який відрізня-
ється тим, що взаємозв'язано регулюють
температуру коптильної камери і густину диму
згідно з розробленим алгоритмом автоматичного
логіко-програмного керування процесом копчення
ковбаси, одночасно вимірюють тиск гріючої пари

та ступінь відкриття клапана подачі пари в кало-
рифер і пропорційно одержаним цими вимірюван-
нями результатам коректують задане значення
температури копчення ковбаси, вимірюють ступінь
відкриття клапана подачі диму крізь калорифер і
пропорційно результату цього вимірювання та по-
точному значенню тиску диму коректують задане
значення густини диму у коптильній камері, після
цього охолоджують готові батони водою, яка крізь
форсунки розподіляється по всьому об'єму копти-
льної камери, а процес копчення ведуть у три ета-
пи: на першому етапі, що триває t1=40 хв., темпе-
ратуру стабілізують на значенні T1=55  °С,  на
другому етапі, що триває t2=60 хв., температуру
стабілізують на значенні T2=78 °С, на третьому
етапі, що триває t3=15 хв., температуру в батоні
зменшують до значення, на 10 °С вищого від тем-
ператури води, яка подається з водопроводу.

Корисна модель відноситься до м'ясопереро-
бної та рибопереробної промисловості і знайде
використання при приготуванні копчених ковбас.

Відомі різноманітні способи автоматичного
управління процесом приготування копчених ков-
бас, які відрізняються технологічними схемами,
кількістю регульованих параметрів та методами
управління.

Відомий спосіб автоматичного управління
процесом копчення ковбаси за допомогою водяних
моделей, з ціллю спрощення і прискорення конт-
ролю процесу копчення, величину рН визначають
безпосередньо під час процесу копчення під дією
іоноселективних електродів, які знаходяться все-
редині моделі [АС на винахід «Спосіб контролю
процесу копчення харчових продуктів»., АС
1598947., МПК А23В4/04].

Даний спосіб одначе не забезпечує незалеж-
ність регульованих параметрів від впливу збурень,
безперервно діючих на систему автоматичного
управління в умовах реального виробництва. Це
приводить до значних відхилень регульованих
параметрів від завданих, що спричиняє зменшен-

ня продуктивності виробництва та погіршення яко-
сті готового продукту.

Найбільш близьким до запропонованого є спо-
сіб автоматичного управління процесом копчення
ковбас періодичним методом шляхом контролю і
регулювання тиску пари і води в трубопроводах,
густини диму в камері і програмного керування
циклом гарячого і холодного копчення, місцевого
дистанційного керування електродвигунами. [Гар-
маш І.І. Автоматизація технологічних процесів у
м'ясній промисловості. - К.: Техніка, 1985. - 47с.]

Недоліками даного способу є некомпенсова-
ність фізично існуючих взаємних збурень при фун-
кціонуванні контурів автоматичного регулювання із
впливом зовнішніх збурень, що постійно діють на
об'єкт управління в реальних умовах експлуатації.
Результатом цього є низька динамічна точність
системи управління, що призводить до зниження
якості і збільшення собівартості готового продукту.

В основу корисної моделі покладена задача
удосконалення способу автоматичного керування
процесом копчення ковбаси, шляхом підтримуван-
ня температури і густини диму у камері та охоло-
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дження, безпосередньо батонів, прямою подачею
води у камеру, на заданих значеннях з одночас-
ним підвищенням динамічної точності системи
управління по каналах регулювання.

Поставлена задача вирішена в запропонова-
ному способі, що передбачає контроль і регулю-
вання тиску пари і води в трубопроводах, густини
диму в камері і програмне керування циклом гаря-
чого і холодного копчення, місцевого дистанційно-
го керування електродвигунами. В запропонова-
ному способі, згідно корисної моделі,
взаємозв'язно регулюють температуру коптильної
камери і густину диму, згідно розробленого алго-
ритму автоматичного логіко-програмного управ-
ління процесу копчення ковбаси, одночасно вимі-
рюють тиск гріючої пари та ступінь відкриття
клапану подачі пари в калорифер і пропорційно
здобутих цими вимірюваннями результатів корек-
тують задане значення температури копчення ко-
вбаси, вимірюють ступінь відкриття клапану подачі
диму крізь калорифер і пропорційно результату
цього вимірювання та поточному значенню тиску
диму коректують задане значення густини диму у
коптильній камері. Після цього охолоджують готові
батони водою, яка крізь форсунки розподіляється
по всьому об'єму коптильної камери, а процес коп-
чення ведуть у три етапи. На першому етапі, що
триває t1=40хв., температуру стабілізують на зна-
чені T1=55°С, на другому етапі, що триває
t2=60хв., температуру стабілізують на значені
T2=78°С, на третьому етапі, що триває t3=15хв.,
температуру в батоні зменшують до значення на

10°С вищого від температури води, яка подасться
з водопроводу.

Заявлений спосіб здійснюється таким чином.
На Фіг.1 приведена блок-схема запропонова-

ного способу автоматичного управління, який реа-
лізується наступним чином, що є об'єктом управ-
ління (ОУ).

Поточну температуру Ткам у коптильній камері
вимірюють за допомогою датчика 1, вихідний сиг-
нал, якого віднімають в суматорі 2 від сигналу за-
датчика 3, здобуваючи сигнал m1. Цей сигнал на-
правляють в пропорційно - інтегральний та
диференціальний регулятор 4, який за допомогою
виконавчого механізму 5 та регулюючого клапану
6 змінює витрати диму в калорифер пропорційно
сумі значень m1, його інтегралу та диференціалу.

Поточну густину диму Dдиму у коптильній ка-
мері вимірюють за допомогою датчика 7, вихідний
сигнал, якого віднімають в суматорі 8 від сигналу
задатчика 9, здобуваючи сигнал m1. Цей сигнал
направляють в пропорційно-інтегральний та ди-
ференціальний регулятор 10, який за допомогою
виконавчого механізму 11 та регулюючого клапану
12 змінює витрати диму в калорифер пропорційно
сумі значень m1, його інтегралу та диференціалу.

Для компенсації запізнення в каналі регулю-
вання використовують упереджував Сміта 14 і 13,
які на основі сигналів від регулятора 4 та 10 фор-
мують коректуючи сигнали, що поступають на су-
матори 2 і 8.
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