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摘要 ：为实现 LED照明的恒照度控制 ，首先建立 了 LED 的照度 

模型，然后采用单神经元自适应算法设计 LED的照度控制器。仿真 

结果表 明，单神经元 自适应控 制器 能够 实现 LED照度的稳定 控制 ， 

取得了较 为理想 的控制效果。 
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1概述 

在环境污染日益严重的今天，LED以其低碳环保、体积 

小而寿命长等优点而受到各国政府、大中型企业与科研机 

构的重视”】。由于 LED灯具有半导体 的非线性、滞后性等特 

点，因此使用各种智能控制算法，对 LED照明系统的各项 

性能参数进行动态控制，有着较为深远的理论与实际意义。 

2 LED灯具照度模型和控制方案 

2．1 LED灯具照度模型 使用容量估算法可建立LED 

灯具在某区域内平均照度 E 的模型[61： 

E =(f仓IJ N CU锤 MK)A (1) 

式(1)中，f为光通量 ，N为灯具数量，CU为利用系数 ， 
一

般取值为 0．3～0．4。MK为维护 系数 ，一般取值 为 

0．7～0．8。A为照射区域面积。 

光通量 f可通过下式来求出： 

f=2p创 I(1一COS ) (2) 

式(2)中 ，I表示发光强度 ，单位 cd：o(为发散 角度。 

LED的发光强度 l与电致发光的正向电流 l 的联系是 

I F=q仓【J AP(LN+LP)仓lJ b (3) 

式(3)中，q表示单位 电子 电量 ，A 为 LED二极管的 

P—N结面积 ，b为量子产额 ，LN和 LP分别表示 电子和空穴 

的扩散长度。 

从以上各式可看到，LED灯具照度与 电灯发光的正 向 

电流密切相关。据此可设定控制方案。 

2．2 LED灯具照度控制方案 LED灯具 的恒照度控制 

系统 由光照度传感器、恒流驱 动模块 、智能控制模块以及 

LED灯具等组成。光照度传感器检测工作区域 内的照度 ， 

向智能控制模块发送所测数据。本文采用单神经元控制器 

来控制 LED灯具的光照度。首先得到实际照度 E与设定 

照度 E 的偏差 DE，以此为输入参量来对恒流驱动模块进 

行 PWM 控制。图 1为控制原理框图。 

图 1 LED灯具照度的控制原理框图 

3单神经元自适应控制器设计 

单神经元自适应控制算法属于最优控制算法的一个 

分支，其思想来源是人工智能领域的“强化学 习”思想 。该 

算法基本原理是监督学习，即通过逐步调整神经元的输入 

权值 ，减小实际输出与期望输 出之间的差异。 因为无需求 

解复杂的系统方程，所以该算法在非线性系统控制中展示 

出极大的潜力。算法的结构如图 2所示。 

图 2中，K为神经元的比例系数 ，3个状态变量 ，X =e， 
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图 2 单神经元自适应控制器结构示意图 

X2=De，X3=D eo 

人工神经元通过对连接权值 w的不断调整来实现 自 

组织、自学习的功能。其学习算法为 

△u(k)=u(k)一u(k一1) 

： K∑(̂)。(k)·x．(k) (4) 

连接权值W 的调整按有监督的 Hebb学习规则来实 

现，因此加入监督项 z(k)。连接权值 W 的学 习算法为 

△ (̂)1(k)=ĉ)1(k)一(̂)1(k一1) 

=T1·z(k)·u(k)·X (k) (5) 

△(̂)2(k)=ĉ)2(k)一∞2(k一1) 

：T1·z(k)·u(k)·X2(k) (6) 

△(̂)3(k)=(̂)3(k)一ĉ)3(k一1) 

=-q·z(k)·u(k)·X3(k) (7) 

在式(5)～(7)中，z(k)=e(k)，h为神经元的学习率。控 

制 目标是寻找 出一个控制动作 u，最 终将状态 X控制到 

x=0，x=0的平衡点。 

K值与 h值的选择十分重要。K越大 ，则系统响应越 

快 ，但也会使超调量增 大，甚至使系统 出现振荡。K值过 

小，则系统快速性变差。 

4仿真研究与结果 

在 Matlab／Simulink环境 中建 立 LED灯具恒 照度控 

制系统的仿真界面，仿真的对象是 LED灯具在某个工作 

区域内的光照度，假设其初始值为 300Ix。LED灯具从开 

始调整到工作状态稳定，要求将其光照度控制在 3531x。两 

种控制策略都可使 LED灯具光照度从 300ix到稳定于设 

定值 3531x，但单神经元自适应控制算法在超调量和调节 

时间等性能指标 方面要优于常规 PlD控制算法 ，不足之处 

是上升时间较长。 

5 结论 

本文针对 LED灯具光照度的机理模型，设计了一个 

以单神经元自适应算法为核心的恒照度控制器，控制仿真 

结果表明，该控制器其性能可媲美传统的PlD控制器 ，能 

满足 LED灯具光照度控制的精度要求，超调量小，调节时 

间短，动态性能良好。在非线性复杂系统控制中，人工神经 

元 自适应算法设计的控制器具有广阔的应用前景。 
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矿山机械中液压机械传动应用中的分析 
李振中 (邯郸矿业集团有限公司陶二矿) 

摘要：液压传动是用液体作为工作介质来传迅能量和进行控制的 

传动方式，由于液压传动具有容量大、体积小、转动惯量小、操作灵活 

等优势，所以在矿山机械等机械中得到了较为广泛的应用。本文通过 

对相关文献的阅读，对液压机械的传动技术进行了较为细致的分析， 

并在此基础上，进一步对液压机传动的特点、传动机理以及变速运动 

等方面进行了相关的研究。 

关键词：矿山机械 液压机 传动应用 

1概述 

在 无级 自动变速传动中，液压传动以其能容量大、体 

积小、转动惯量小、操作灵活且能实现平稳无级变速等特 

点 ，在相关的机械建构中具有较 为广泛 的应用。近几年随 

着科学技术的快速发展，该种传动技术不断进步、完善。特 

别是在矿 山机械 中液压机的传 动中得到 了较 为广泛 的应 

用，在应用的过程中，为了提高工作效率，节省工作时间， 

理想情况下是将传统 的形式由传统 的有级传 动的传动 变 

为无级传动，这种改变弥补了传统传动方式中的很多不 

足。 同时 由于液压机械传动在应用的过程中使用较 为便 

捷，所以有效延长了机械的使用寿命，相对减少了对于机 

械保养与维修的费用。 

2液压传动的基本原理 

液压传动与气压传动并称为流体传动 ，是在液体静压 

力原理 的影Ⅱ向下所形成和发展起来的一 门新兴技术 ，在工 

农业机械的生产中占有十 分重要 的技术支持地位，在某种 

程度上 ，我们甚至可以说液压传动技术 已经成为衡量一个 

国家工业发展水平的重要指标。液压系统工作的主要原理 

是利用液压泵将原动机的机械能转换为液体的压力能，从 

而进行压力 能的转换 ，经过各种控制阀和管路的传递 ，借 

助于液压执行元件(液压缸或马达)把液体压力 能转换 为机 

械能 ，从而驱动工作机构 ，实现直线往复运动和 回转运动 

其中的液体称为工作介质。 

3液压传动的特点 

在矿山机械 中应用液压 机械传动大大提高 了机械的 

工作效率，弥补了很多传统传动技术所具有的缺陷，实现 

了真正的机械 自动化。但是我们也知道，在现阶段来看 ，液 

压传动技术并没有达到完美的地步，还存在着一些 问题 ， 

最主要的缺陷就是 由于液压 泵的容量太大，所 以生产适合 

液压 泵的液压马达 成为了现阶段影响液压传动技术发展 

的主要技术瓶颈 ，正是在这问题 的影响下 ，液压传 动技术 

的广泛应用受到了一定的限制。笔者认为，液压机械传 动 

与传统 的传动技术相比，具有以下两个特点。第一，液压传 

动机械具有更高的传动效率和更宽的效区，并且由于液压 

传动具有较高的应用效率，所以大大提高了材料的使用程 

度，相对节省了资源的浪费，达到了资源的合理应用。其 

二 ，液压传动在应用的过程 中真正实现 了 自动化 ，在工作 

的过程中，相关人员只要集中精力对相关装置进行操作即 

可 ，不用再把精力放在其他 问题的关注上 ，实现了档位 的 

自动调节，从而较大的提高了机械的工作效率。 

4液压机械传动在应用中存在的问题 

液压传动技术在应用的过程中具有很多的优点，但是 

在具体使用的过程中也存在较 多的问题 ，在 这里笔者只就 

其中较为关键的问题谈谈自己的管窥之见。第一，温度过 

高。系统温度过高影响液压传动技术 的稳定发挥和使用， 

同时也将会影响液压传动机械的使用寿命。在应用的过程 

中产生温度过高的原因可能是多种的，例如冷却器被堵 

塞，机械内部发生了严 重的内泄，压力调定过大等等。在使 

用的过程中为了避免温度现象的产生可 以在 以下几个方 

面给予较多的关注。首先，在选择冷却器和吸油管时应该 

选择材质较好的原料，从而可以提高使用寿命和抗高温能 

力。其次，对于冷却器和管道中存在的残渣和杂质要定期 

进行检查和及时的清洗，冲洗的时候要进行反复的捶打， 

以便更好的去除管内的垃圾。另外，要及时进行机械 的保 

养和维修，对于磨损腐蚀的元件要进行及时的更换。第二， 

油液泄露。造成油液泄露的原 因是多样 的。主要包括 以下 

几个方面：元件的磨损和破碎，更换阀失效，接头松动等。 

对于该问题的解决方案，很多文件都有十分详细的介绍， 

笔者不再赘述。第三 ，工作机构不稳定。工作机构不稳定的 

原 因主要在于压力不符合相关数据要求，机械内部封 闭性 

较差等。所以在应用的过程中，在应用的过程中，要对溢流 

阀的调试值给予相关的注意，不符合要求时应该及时进行 

调试。 同时很多情况下 ，管道壁上的油液杂质也是影响共 

组机构不稳定的主要原 因，应进行及时有效的清理。 

5结论 

机械传动 与液压传动 的有效相互 结合在一定 程度上 

有效地实现了较大范围内无级变速与平稳换挡，从而使传 

动系统的传动效率与传动能力有了较大幅度的提高，进而 

也为矿山机械高效率的工作提供了实现的基础。在未来的 

技术发展中，机械传动的 自动化和高效化仍然是机械发展 

的主要方向，所 以对液压机械 的完善与研究仍然是技术发 

展的核心重点。笔者在相关文献的基础上，对液压机械传 

动的原理及其特点和所存在的问题进行了一定的分析，并 

对相关问题 的解决提供 了一些 自己的建议。 
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