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УДК 681.51.001.57

ВЗАИМОДЕЙСТВИЕ ДРАЙВЕРА И МОДЕЛИ 
ТЕХНОЛОГИЧЕСКОГО АГРЕГАТА ПРИ ИМИТАЦИОННОМ 

МОДЕЛИРОВАНИИ СИСТЕМ УПРАВЛЕНИЯ

А/О . Ковылин 
Павлодарский государственный университет 

им. С. Торайгырова г. Павлодар,

Макалада басцаружуйес/нщ иммитацианды моделдеу 
кез/нде технологияльщ агрегаттыц модел!Matдрайвершщ 
езара эре кет eryi зерттелед1.

В  ста тье исследуется алгоритм взаимодействия драй­
вера и модели технологического агрегата при имитаци­
онном моделировании систем управления.

In the article is researched the algorithm o f interconnection 
o f driver and model o f technological aggregation under 
simulation technique o f control system.

В современных условиях взаимоотношений между 
предприятиями и потребителями становится очевидней 
необходимость постоянно идти в ногу с быстро развиваю­
щимися технологическими новинками, которые сильно 
облегчают и упрощают производственный процесс. Техни­
ческое перевооружение легкой п р о м ы ш л е н н о с т и , ускоренное 
внедрение новых интшеифицированных технологических 
процессов невозможно без использования современного 
высокопроизводительного оборудования и средств вычис­
лительной техники, комплексной автоматизации.

Разработка и внедрэше автоматизированных систем 
управления технологическими процессами (АСУТП) на
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предприятиях позволяет решать задачи оперативного 
управления производством на более высоком уровне по 
сравнению с традиционным применением локальных 
средств автоматики.

Основными инструментами создания АСУТП являются 
средства разработки, а именно прикладное программное 
обеспечение для программируемых логических контролле­
ров (ПЛК) и для пользовательских приложший операторов, 
которые осуществляют удаленное оперативное диспетчерское 
управление технологическими процессами. К таким инс­
трументам относятся продукты GE Fanuc Proficy Machine 
Edition и Cimlicity Plant Edition. Proficy Machine Edition 
отвечает в данном случае за контроллерную часть, а, соот- 
ветственно Cimlicity Plant Edition отвечает за часть SCADA 
(система сбора данных и оперативного диспетчерского уп­
равления). Эффективность при построении системы АСУТП 
достигается при использовании следующего алгоритма:

- Максимально учитывая возможности программных 
средств для программирования контроллеров, логика, свя­
занная шпосредственно с оборудованием и его работой, долж­
на разрабатываться в контроллерной части приложений.

- Все, что не возможно осуществить на контроллере, а 
также назначайте для SCADA -  систем (отображшие полней 
информации по технологическим процессам, ведение и ар­
хивирование информации в технологической базе данных), 
должно разрабатываться в части SCADA приложший.

Следовательно, для имитационного моделирования 
процесса работы технологических агрегатов необходимо 
программное обеспечение Proficy Machine Edition.

Обычно при разработке систем АСУТП возникает про­
блема с отладкой определенного драйвера, разработанного 
для некоторой единицы оборудования. В таких случаях 
разработчики применяют имитационное моделирование,
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основанное на описанном ниже алгоритме, который вклю- 
чает в себя входные, выходные параметры и сам обработ­
чик этих параметров (см. рисунок 1).
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Рисунок 1 — Блок модели работы задвижки с входными и выходными 
параметрами

Драйверы оборудования содержат алгоритм, включа­
ющий логику работы единицы оборудования. Входными 
и выходными параметрами могут быть сигналы DI (диск­
ретные сигналы, определяющие состояние оборудование), 
AI (аналоговые сигналы, определяющие количественный 
параметр, взятый с оборудования), DO (дискретные сигна­
лы, определяющие конкретное действие для оборудования) 
и АО (аналоговые сигналы, определяющие количест­
венный параметр, устанавливаемый на оборудование). 
Определяющее действие драйвер оказывает на АО и DO 
сигналы, которые непосредственно идут на оборудование 
с целью задать тот или иной режим работы или устано­
вить какой-либо параметр. Также существуют во входных 
и выходных параметрах внутренние структуры данных 
(ВСД), которые содержат важные данные для алгоритма.
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Для моделей оборудования ситуация немного меняется, 
на входных и выходных параметрах можно увидеть так­
же DI, AI, DO, АО сигналы и ВСД, но определяющими 
являются сигналы AI, DI. В самом обработчике также 
обрабатываются эти сигналы, и результаты выдаются на 
выходные параметры.
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Рисунок 2 -  Взаимодействие драйвера оборудования и модели задвижки

Рассмотрим модель для единицы оборудования—задвиж­
ка (см. рисунок 2). Для симуляции открывания и закрывания 
задвижки требуется определить максимальное и минимальное 
время открывания и закрывания задвижки (мс).

MOVE_TIME_MAX := 12000.00;
MOVE_TIME_MIN := 1000.00;
Далее определяется минимальная и максимальная 

позиция открывания и закрывания задвижки.
POS MIN := 0.0; // 0%
POS MAX := 1000.0; // 100%
Перенос из ВСД значения текущей позиции задвижки, 

время перемещения задвижки в локальные переменные.
WORD2_AS_REAL(IN 1 := IN1[0] ,IN2 := IN1[1], Q => 

LPosition);
WORD2_AS_REAL(INl :=IN1[2] ,IN2 :=IN1[3], Q => 

IMoveTime);
Определение времши цикла.
ICycleTime := DeltaT;
Далее должна производиться проверка на превышение 

текущего времени передвижения задвижки максимальной



и минимальной границы.
Вычислдаие значения перемещения задвижки.
LDelta := (POSMAX - POS MIN) * ((ICycleTime)) / 

((IMoveTime));
Алгоритм отработки открытия и закрытия задвижки 

включает в себя установку флага ITmpBool путем логичес­
ких операций при использовании входящих в обработчик 
сигналов DI и DO.

ITmpBool := (NOT INDIOPEN[0].x[0]) AND 
(INDOOPEN Щ1);

KMOpen := ITmpBool;
ITmpBool §S (NOT INDICLOSE[0].x[0]) AND 

(INDOCLOSE = 1);
KMClose := ITmpBool;
Производится симуляция равномерного открытия и 

закрытия задвижки путем приращения к текущей позиции 
задвижки перемшной LDelta.

IF (KMOpen = 1) THEN
LPosition := LPosition + LDelta;
ELSIF (KMClose = 1) THEN
LPosition := LPosition - LDelta;
ENDJF;
Выдача на DO сигнал значшия 0, если задвижка еще не 

достигла минимальной или максимальной границы, что со­
ответствует состоянию открытой или закрытой задвижки.

OUTOPEN := 0;
OUTCLOSE := 0;
Выдача на DO сигнал соответствующего значения при 

достижении текущего положшия задвижки минимальной 
или максимальной границы.

IF (LPosition >= POS MAX) THEN
LPosition := POS_MAX;
OUTOPEN := 1;
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ELSIF (LPosition <= PO SM IN ) THEN
LPosition := POS MIN;
OUTCLOSE := 1;
E N D JF;
Перенос из локальных переменных в ВСД уже прошед­

ших один цикл переменных.
REAL_AS_WORD2(IN: = LPosition, Q1 => OUT1[0], 

Q2 => O UTl[l]);
REAL_AS_WORD2(IN: = IMoveTime, Q1 => OUTl[2], 

Q2 => OUTl[3]);
Выдача на DI сигналы значения, равного открываю­

щейся или закрывающейся задвижке.
OUTMOVEOPEN := KMOpen;
OUTMOVECLOSE := KMClose;
Таким образом, рассмотренный выше алгоритм поз­

воляет не используя технологическое оборудование, смо­
делировать процесс его работы, исключив ряд проблем, 
связанных с взаимодействием драйвера агрегата и модели 
его функционирования.
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