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В настоящей работе рассматриваются различные постановки за-
дачи слежения для базовой модели ленточного конвейера с динами-
ческим изменением угла между горизонтальной плоскостью и плос-
костью ленты.

Рассмотрим следующую модель конвейерного транспорта[1]

ẋ0 = x1,

ẋ1 =
u1(t)− kx1 −m1g sin(α0)

m1 +m0
,

α̇0 = α1,

α̇1 =
u2(t)− lα1

sε2(m1 +m0)
− g cos(α0)

ε
,

m1 ∈M, ε ∈ E,

(1)

где x0 – перемещение ленты конвейера, x1 – линейная скорость
движения ленты конвейера, m0 – масса ленты конвейера, m1 - об-
щая масса грузов на конвейере, k – коэффициент трения качения, g
– ускорение свободного падения, u1(t) – функция управления тягой
конвейера, l – коэффициент осевого трения, ε – положение цента масс
конвейера относительно нижнего ролика, s – коэффициент, опреде-
ляющий момент инерции конвейера, α0 – угол подъема конвейера
относительно нулевого положения, u2(t) – функция управления уг-
лом подъема ленты.

При изменяемой массе движение грузов рассматривается как
процесс перемещения из нулевого положения по оси x под воздей-
ствием скалярного значения тяги, развиваемой лентой конвейера.
Кроме того, в процессе движения конвейера происходит динамиче-
ское изменение угла между горизонталью и плоскостью ленты со-
гласно заданным ограничениям. На рис. 1 представлена схема моде-
лируемого конвейера.
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Текущая секция

Рис.1. Схема моделируемого конвейера.

Будут представлены результаты вычислительных экспериментов
решения задачи слежения с применением ПИД-регулятора. Полу-
ченные результаты могут найти применение в задачах проектирова-
ния и построения ленточных конвейеров.
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