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Аннотация 
Корректировка настройки системы управления мощностью гидроагрегата лесной машины можно произ-

водить через ПИД-регулятор. В случае обнаружения неисправного состояния гидроагрегата блок вносит измене-
ния в систему управления. Поэтому целью исследования стало повышение надежности гидроманипуляторов лес-
ных машин путем внедрения нейросетевого блока ПИД-регулятора в управление гидроманипулятором форвар-
дера. К методам исследования относятся методы моделирования системы автоматического управления в конту-
рах с обратной связью для автоматического поддержания параметров процесса в гидроприводах лесных машин. 
Результатом исследования будет программа для управления работой гидроаппаратов манипулятора форвардера 
через управляющие сигналы, формируемые ПИД–регулятором. При выборе оптимальных коэффициентов ПИД–
регулятора для оптимизации работы автоматической системы управления давлением сигналы будут контроли-
ровать, регулировать и изменять отклонения характеристик системы, что повышает надежность работы гидро-
манипулятора. Существуют различные подходы к моделированию и разработке интеллектуальных гидравличе-
ских систем, что может привести к трудностям в совместимости и взаимодействии различных компонентов и 
устройств. Очень часто ученые опираются в моделировании процессов через программаторы вида MATLAB. Но 
использование самого контроллера и его программного обеспечения в ПИД–регулировании параметров гидрав-
лического привода лесной машины практически остается не исследованным, поэтому данная тема является ак-
туальной. В данном исследовании возможность применимости ПИД–регулирования состояния параметров си-
стемы (давления через открытие дроссельного сечения) через программу контроллера ПЛК ОВЕН160 CODESYS 
V2.3 позволяет уменьшить колебания системы и увеличить скорость исправления ошибки в гидросистеме, под-
водя текущие значения давления к уставке, что повышает надежность лесной машины. 
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Abstract 
The adjustment of the forest machine hydraulic unit power control system can be made through the PID controller. 

If a hydraulic unit malfunction is detected, the block makes changes to the control system. Therefore, the aim of the study 
was to increase the reliability of forest machine hydraulic manipulators by introducing a neural network PID controller 
block into the control of the forwarder hydraulic manipulator. The research methods include methods for modeling the 
automatic control system in feedback loops for automatically maintaining process parameters in forest machine hydraulic 
drives. The result of the study will be a program for controlling the operation of the forwarder manipulator hydraulic 
devices through control signals generated by the PID controller. When selecting the optimal PID controller coefficients 
to optimize the operation of the automatic pressure control system, the signals will monitor, regulate and change the 
deviations in the system characteristics, which increases the reliability of the hydraulic manipulator. There are various 
approaches to modeling and developing intelligent hydraulic systems, which can lead to difficulties in the compatibility 
and interaction of various components and devices. Very often, scientists rely on MATLAB-type programmers in mod-
eling processes. But the use of the controller itself and its software in PID control of the parameters of the hydraulic drive 
of a forest machine remains practically unexplored, so this topic is relevant. In this study, the possibility of applicability 
of PID control of the state of the system parameters (pressure through the opening of the throttle section) through the PLC 
controller program OWEN160 CODESYS V2.3 allows to reduce system oscillations and increase the speed of error 
correction in the hydraulic system, bringing the current pressure values to the setpoint, which increases the reliability of 
the forest machine. 
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