
за переміщення сегмента ножа, при цьому змінюючи
щілину, а отже й товщину шару фарби на поверхні дук-
торного циліндра. Фарбовий апарат представлений
інерційною ланкою з коефіцієнтом K5 і трьома сталими
часу T5, T6, T7 і давачем з коефіцієнтом передачі K8
та сталою часу T8. Основним збуренням є зміна темпе-
ратури, що діє на п’єзоелемент і на подачу фарби.

Передавальна функція коригуючої ланки реалізова-
на аналітичним апаратом у середовищі розробки одно-
платової обчислювальної платформи Arduino Uno:

де K0 = K1×K5×K6 = 20 × 0,05 × 0,001 = 0,001; стала часу
ТН =1/10ωk ≈ 30 c.

Подальше моделювання перехідного процесу про-
ектованої САР показало його стійкість, що свідчить про
коректність параметрів інтегрованої коригуючої ланки й
придатність її для використання у фарбовому апараті
MAN Roland 700.
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Optimization of ink supply to the material in inkjet
widescreen plotters.

У кожного виду поліграфічного матеріалу є певні харак-
теристики, тому сприймання ним фарби може відрізня-
тись, як наслідок, після завершення процесу друкування,
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МОДЕЛЮВАННЯ ПАРАМЕТРІВ 
КОРИГУЮЧОЇ ЛАНКИ МОДЕРНІЗОВАНОЇ САР

ЗОНАЛЬНОЇ ПОДАЧІ ФАРБИ

Block diagram was constructed and correction unit
parameters were modeled.

Об’єктом регулювання для проектованої системи
зональної подачі фарби було обрано фарбовий апарат
аркушевої друкарської машини MAN Roland 700. У наве-
деній схемі (рис.) оптична густина відбитків визна-
чається за допомогою потенціометра, підключеного
у схему давача, в нашому проекті реалізованого
компонентом обчислювальної платформи Arduino Uno,
що є її давачем з коефіцієнтом передачі K1 і розрахо-
ваною частотною точкою спряження ω = 0,63.

Сигнал розбалансу системи подається на вхід підси-
лювача з коефіцієнтом передачі K2, згодом переходить
у систему імпульсно-фазового керування з коефіцієн-
том передачі K3 і сталою часу T3, яка керує джерелом
струму з коефіцієнтом передачі K4. Двигун живить п’єзо-
електричний виконавчий механізм, який відповідає
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Структура замкненої системи автоматичного регулювання
зональної подачі фарби з коригуючою ланкою 

на базі Arduino Uno




