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微 电脑控制罐头杀菌锅

周 再 发

9 电子工程系 :

摘

本文介绍了用微电脑控制破头杀菌铅的依据
、

原理
,

方法及软件框图
;

前 言

蘑茹罐头 出口是我省一个重要的外汇来源
,

目前蘑茹罐头的杀菌是沿用人工操作蒸气阀

门和冷水阀门来维持杀菌锅的温度
,

压力达到某一要求的老方法
;

因采用人工操作
,

所以温

度
,

压力的变化不能得到及时的控制校正
,

而影响了杀菌质量
,

使罐头出现瘪听或凸听而成

废品
,

大大影响产值和外汇收入
,

同时工人在高温下工作
,

劳动条件差
,

为了彻底改革老的

生产工艺
,

我们试用微电脑控制罐头杀菌锅的温度与压力
;

二
、

控制依据和原理

 
。

控制依据

茹蘑罐头出口 时
,

外商要求在供货前提供杀菌过程的主要数据—
温度

、

压力随时间变

化的曲线和数值
;

为了满足外商的要求
,

又要使控制

系统既可靠又经济
,

故采用计算机两级控制
,

如图 4

所示
。

例如某罐头厂新旧杀菌锅共有 �� 台
,

假如都用一

台微型机控制
,

因控制系统很复杂
,

同时微型机万一

发生故障
,

所有的杀菌锅都不能工作
,

严重地影响了

生产
。

为此用一台微处理器 9 − < !=  
一

> != : 控制三台

杀菌锅
,

作为第一级控制
,

再用一台微型机 9萍果 4 :

来控制各台微处理器
,

这样就能把所需要的温度
,

压

力与盯间的关系用英文 9或中文 : 打印成表格或曲线

形式
,

当微型机发生故障时可以脱开控制系统
,

用微

? 杀菌锅

一 杀菌锅

微处理器

杀菌锅

微处理器

机
。

—≅一

Α ⋯
杀菌龋

图  系统框图
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处理器单独控制
,

这样既婉高卞沈作
,

的可靠街 又满 足 了 夕嘀钓要求
‘

>
;

控翻原理

蘑茹罐头杀菌锅操作工艺的最佳过程
,

是按工
人长期工作摸索出来的一。喊压地蜘唾

杀

系曲线进行的
,

如图 > 所示的温度
—

时间曲线
。

只要严格按照这组曲线操作
,

杀菌的质量就能得到

保证
,

废品率就低
;

为此
,

计算机控制也必须以此为依据
。

由图 > 可知
,

温度—
时间工艺曲线

,

可用四

段折线来模拟
;

第一段 。 Χ 9 − 。Δ  = Ε℃对应时间 = Δ ∀分 :
?

可

用线性方程
Φ 十 ΓΗ 来模拟

, Φ 二 − 。 9即环 境温度
,

一

般定为�∀ ℃ :
,

Γ 为直线斜率
;

第二段
Χ Ι9 = Ε℃ Δ  > Ε℃对应时间∀ Δ  ∀ 分 :

?

可用线性方程  =Ε 十 ? Η 来表示
, 。
为直线斜 率

。

与
、 了
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图 > 工艺曲线

第三段 Ι仇
第四段即 Κ

即恒退段
,

对应肘间 ∀Δ Β= 分
,

保证温度为  >Ε ℃ 士 =
;

∀℃
;

点以后为降温段
。

在温度上升段主要是控制温度沿工艺曲线上升
,

达到恒温后保持>∀ 分钟
,

而压力只作监

视
,

在温度下降段主要是控制压力
,

让温度自由下降
;

在 − 。 以下 9 即杀菌锅开始工作时 :,

温度不加控制
,

当锅温小于 − 。
微机发出信息

,

使蒸汽调节阀开启一定角度
,

送蒸汽入锅内
,

使杀菌锅的温度慢慢上升
,

当锅温达到 − 。时
,

开始进入温度控制
。

为了使锅内的温度
,

压力严格按照工艺曲线进行
,

就必须在过程控制中采用带有检测
,

校正 9 即具有反馈的闭环控制系统 :; 如图
·

毖所示
;

「
ϑ

石丽Δ ≅ 厂, , ,
ϑ
Λ 4

—
4 瓜刃飞蒙  

—一≅ Λ

—
一. −

Μ一Λ
一

凿」一⋯二竺Ν一暇土卜Λ译孽
一

卜竺竺Λ一仁丝竺门
寸

巨⋯一困一Λ画一
图� 控制框图

杀菌锅的温度
,

压力是 由蒸气和冷水控制的
,

因此整个控制过程就是 由微电脑控制蒸气

调节阀和冷水调节阀的开启度来调节蒸气量和冷水量
,

以保证杀菌锅的温度和压力掩于 

线杏化
Α

为了使调节过程既反应灵放
,

速度快
,
又能提高静态精度

,

消除误羞
,

一般都采用 < .Ο

调节系统 9即比例一积分一微分调节系统 :
;

根据控制理论
,

Ι.Ο 调节规律可用以下数学模型表达
?

。李‘
二 十

率「
− ΠΘΗ Ρ −Θ车、

% < 、 Μ 忽 ∃ 3 己万 .
9 4 :

式中 Π

—测量值与设定值之差 ,
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Φ Ι

—
比例带 Σ 户—

积分时间Σ

− Θ

—
微分时间

但式 9  : 不适用于计算机运算
,

故必须化为适应计算机运算的近似公式
,

即
?

Χ

“。 Τ

亩9ΠΧ
Ρ

子
?

粤
Υ

·

“‘十 −Θ 会 9 > :

式中
?

—
调节次数 Σ △Η

—
调节周期

同理 Σ 夕
。 一  

二

亩9ΠΧ
一 十

责
一

耳
石一“‘十 −Θ 全汗: 9 � :

由式 9 > :
、

9 � : 可得
?

△ 6 Τ ς
二
一 夕

, 一 ?

Τ 一

扒
二 Ω <

≅

△Η

∗ Υ
;
一 Υ ” 一 盆

少 十 一 日门

 之

− Θ
寸

叫

一 亡
凸 Η

9 △ Π ,
一 么 Π 。 一 4

:

9Π
。 一 Π , 一 Σ

: 十 .Π ,

十 Ο 9Π 。
一 Ξ Π 二 一 , 十 Π 。 一 >

9 Β :

式中 △刀

—输出增量
Σ Ω Ι Τ 4 Ψ 占Ι—

比例系数
Σ

. 二 △ ΗΨ − Μ

—
积分系数 Σ Ο 二 −刃 △ Η

—
微分系数

Σ

若把温度用 − 表示
,

式 9 Β : 可改写为
?

△习二 Ω Ι〔9△−
,
一 △ −

。 一

口 Ρ . △ −
。

Ρ Ο 9△−
。 一 Ξ −

。 一 ?
一

朴) −
, 一 ? :〕 9 ∀ :

三
、

控制程序框图

把工艺曲线川三条折线来模拟
,

采用

尸.Ο 调节
,

其部分控制框图如图 Β
、

∀ 所

示
。

开始

帐帐呐应应

幸幸礴矛矛

调调用Φ十Γ七运寸亦摧涛涛

ΙΙΙ. 陇宣示示

秘秘翎书量量

化一一�叮一旅眨女一一由
丫一医侄初一一开一中

图 �

中断这句

图  中断服务程序框图

!
∀

采入信号
# 由温度传感器把测出的锅温变为电压

,

送入 ∃ % & 转换器
∀
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> ;Ι . Ο 任务
?

根据锅温的采入值与由工艺曲线求出的锅温值进行比较
,

计算 输 出调节

量
,

调节量输出处理
;

�
;

输出调节量通过 Ο Ψ ) 转换器变为模拟量输出
,

再经过电Ψ 气转换器去控制调节阀的开

后度从而并制旅汽量的大小
;

四
、

操作与保安

 
;

本 系统分自动与手动操作
?

当自动操作时
,

只要工人按下按键即能全部 自 动 进行控

制
;

>
;

本系统由两级微电脑进行控制
,

当第二级微型机控制发生故障时
,

可 由第一级微处理

器分别控制
;

�
;

如第一级控制发生故障
,

可 由操作工用手操作
。

Β
;

本系统有超压 自动保护装置
,

当锅中蒸汽压力超过一定值时
,

安全阀就自动打开
,

排

出锅中蒸汽
,

使锅中压力下降
,

当压力下降到小于一定值时
,

安全阀即自动关闭
。

∀
;

在温度控制过程 9 即温度
Α

Α

仁升段和恒温段 :
;

有压力监测系统
,

当压办偏离于工艺曲

线较大时
,

会发出灯光
,

音响信号
。
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