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1 控制系统结构 
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围1 智能温室控制系统结构示意图 

采粜、f齐号传输、外部没钎挖制、决锵分析等任务分 

十：多绒洲控系统fl{)各级L，形成i 风险分l敦的现场总线 

挖制系统。 

挖制系统m l 主控制汁算机和若干智能 点组 
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5 工程实际应用 

染石化公州的r1土乍问共有1 5弁泉．每台策l：仃3 

个轴碾．2个， 为36308 I|l{J胤拄滚子轴嗽， 个 

为42308的 1：滚i'-4~h承．利用向行研发的汁算软件进 

行计算选型后．生J 实际应川1【p扶得了理想的效粜．验 

41 i机械工程师 2006年第4期 

[参考文献] 

[1 刘忠铭．商眷艳．Visual Iln ·6．0数据库1J_l=发 变例分析[M¨E 

求：机桃 出版 ．2003． 

【2 J姚魂．Visual Blli．h~60数椭片肝发灶 程实例lM]．北京：人陀邮 

l fJ版{1．2003 

3 成太圯 机械没讣手册 (筇 2凿)【M．北京 化学 I。业LH版十I：， 

2000． (端辑 立 明 ) 

作者端舟：王彦林(1974一)．坪．研兜方向曲机电液一体化 ． 

收稿 l-]蛳 ：2005—1l一24 

维普资讯 http://www.cqvip.com 

http://www.cqvip.com


象站，用来检测室外温度、湿度等环境参数。 

主控制计算机与CAN总线的接口采用 ADLINK 

PCt一7841CAN网络接口卡，它支持两个端口独立操作 

CAN网络。内置的CAN控制器是 SJAIO00，CAN收发器 

是82C250。接口卡提供总线仲裁和错误检测功能，并且 

能够在检测到错误时自动更正并重新发送。总线控制器 

频率 16MHz，通过直接内存映射能够快速访问CAN总线 

控制器，提供2500 Vnns隔离保护。I／0地址和IRQ级别 

可以通过拨码开关设置。 

该卡提供 Windows动态链接库(95。98。2000)，可以 

直接供VC、VB调用。库函数包括以下几种类型：卡初始 

化和端口配置，指令／数据发送，数据／6t态读取，错误和事 

件处理。通过这些函数，主控制计算机可以方便地与各智 

能节点交换数据。 

智能节点是以AT89C52单片机为核心的最小系统。 

具有信号采集、处理、传输和执行机构控制功能。每个智 

能节点可采集8路模拟信号、8路开关量，控制8路开关 

量。它采集现场的传感器信号和执行机构状态，对采集的 

传感器信号经过数字滤波、线性补偿、故障分析等预处理 

后保存于RAM中。接收主控制计算机的指令，上传环境 

参数、执行机构状态和控制执行机构的动作。智能节点 

的CAN总线控制器采用SJAIO00，CAN总线收发器采用 

PCA82C250，原理如图2所示。SJA1000晶振为 16MHz， 

CLK OUT可为单片机提供时钟信号，该时钟信号来源于 

SJA I O00内部且通过编程驱动。CAN总线应接入终端匹 

配电阻，其值等于信号线的特性阻抗，约l20n，以保证数 

据的有效传输率。SjAIO00的XATL1、XATL2必须通过 

15pF电容连接到V：5s．。 
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图2 智能节点原理图 

2 模糊控制原理 

模糊控制系统方案如图3所示，其中x1、x2分别为 

专家系统给出的作物生长合适的温湿度范围，El、E2为 

给定值与实际测值的偏差。E 1 、E2 为偏差随时间的变化 
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图3 模糊控制系统方案图 
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率，UI、u2、U3、u4、u5为相关执行机构的控制输出。 

模糊逻辑控制器结构如图4所示。 

模糊逻辑控制器的设计和推理过程：将各连续的输 

入、输出量转化为模糊子集，定义其论域，根据各输入输 

出量的实际变化范围建立模糊化表。根据领域专家的知 

识和经验建立知识库，并形成模糊控制规则表。由模糊化 

表和模糊控制规则表，采用离线间接推理建立控制表格， 

计算出相应的模糊控制量。 

3 系统软件设计 

为提高系统可靠性，操作系统采用Windows 2000专 

业版，应用软件采用VB6．0编制，采用 Access数据库存 

储各种系统数据。软件主要包括下列功能模块： 

系统模块：设置智能节点数目，智能节点所连接的传 

感器和执行器分布情况表。 

专家系统模块：采集领域专家知识，建立作物生长环 

境知识库和模糊推理知识库。 

模糊控制模块：依据知识库规则对环境参数进行模糊 

推理，得出各输出控制量，对温室进行智能化管理和控制。 

监控模块：对各种温室环境参数进行实时检测和控 

制，对各种执行器的运行状态检测，所有检测点的数据和 

状态在屏幕上实时显示。 

手动控制模块：在特殊情况下 ，允许用户手工干预执 

行器的动作。 

数据管理模块：温室运行过程中，记录各种环境参数 

的变化和执行器的动作情况，以曲线的方式对历史纪录 

进行回放。 

4 结论与分析 

所设计的温室智能控制系统以CAN总线作为底层 

网络，使用智能节点采集传感器信号和控制外部设备动作， 

实现了多传感器的实时监控与分布式处理。采用专家系 

统和多输入多输出的模糊控制策略实现了温室环境参数 

的智能控制。采用上述方法建立的温室智能控制系统具有 

布线简单、系统控制器稳定、数据传输可靠性高等特点， 

在实际使用中取得了良好的效果。具有一定的推广意义。 
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