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«углеродистая сталь 08кп – электролит», что указывает на быстрое 

протекание реакции переноса заряда. 

Появление на годографах импеданса для систем сталь/ЛКП, так 

называемых «хвостиков», свидетельствует о наличии на поверхности 

исследуемого электрода пассивационных пленок [1]. 

Таким образом, синтезированные пигменты – фосфаты железа, меди, 

кобальта – обладают высокими антикоррозионными свойствами. 

Нанесение на поверхность углеродистой стали пигментированных ЛКП 

увеличивает сопротивление переносу заряда в 100-1000 раз по сравнению с 

углеродистой сталью 08кп. 

 
СПИСОК ЛИТЕРАТУРЫ 

 

1. Электрохимический импеданс / З. Б. Стойнов [и др.]. – М. : Наука, 1991. 

– 331 с. 

  

175 

 

УДК 621.37 

НАСТРОЙКА ВРЕМЕНИ КВАНТОВАНИЯ В ЦИФРОВОМ РЕГУЛЯТОРЕ 

 

Н. М. ОЛИФЕРОВИЧ, И. Г. СУХОРУКОВА, А. В. ДРУГАК  

Научный руководитель Д. А. ГРИНЮК, канд. техн. наук, доц.  

Учреждение образования 

 «БЕЛОРУССКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНОЛОГИЧЕСКИЙ  

УНИВЕРСИТЕТ»  

Минск, Беларусь 

 

На сегодняшний день базовым алгоритмом стабилизации технологиче-

ских параметров является пропорционально-дифференциально-

интегральный закон регулирования. Чаще всего этот алгоритм реализуется в 

разных вариациях с использование программируемых логических контроле-

ров (ПЛК).  

Приведены результаты влияния времени квантования на качество регу-

лирования. Малые значения времени квантования еще не залог качественной 

работы в условиях производства. Для успешной работы данного подхода на 

практике требуется оптимально выбрать время квантования. Ограничение на 

управляющее воздействие можно обходить путем повышения порядка регу-

лятора. С целью проверки выдвинутой гипотезы были получены алгебраиче-

ские уравнения для синтеза компенсационных регуляторов из условия, что 

первые задаваемые значения будут иметь одинаковое значение управления.  

Результаты моделирования работы алгоритмов для одно и того же объ-

екта приведены на рис. 1.  
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Рис. 1. Моделирование компенсационного регулятора разного порядка 
 

С прикладной точки зрения компенсационный регулятор обладает 

наилучшим качеством работы: управляющее воздействие невелико, инте-

гральный критерий на порядок меньше, чем у лучшего ПИД-регулятора. 

Подстройка времени квантования для реальных объектов позволяет улуч-

шить качество регулирования для цифровых алгоритмов управления. 

  




