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4. Отриманням непараметричної оцінки f̂ нелінійності d(x): 
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Визначення таким чином балансировок у повздовжньому та боковому рухах 

ЛА підтвердила суттєву перевагу підходу, що пропонується. 
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УДОСКОНАЛЕННЯ СИСТЕМИ АВТОМАТИЗАЦІЇ ШАХТНОГО 

ВОДОВІДЛИВУ 

 

В даний час практично всі механізми на виробництві автоматизовані, 

зокрема і в шахтах. Найважливішим об'єктом в шахті є водовідливні установки. 

Автоматизована водовідливна установка повинна функціонувати без 

постійної присутності обслуговуючого персоналу. Схемою автоматизації 

передбачено два види керування – автоматичне та ручне. Схема повинна 

забезпечувати автоматичне включення насосних агрегатів при досягненні водою 

встановленого верхнього, підвищеного або аварійного рівня. Відключення 

насосних агрегатів здійснюється автоматично після відкачування води до 

заданого нижнього рівня. 

Апаратура автоматизації водовідливу (ААВ), розробник і виробник – АТ 

«ДІГ», Україна, призначена для автоматизації та оптимізації технологічного 
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процесу водовідливу на підприємствах усіх рівнів небезпеки, а також в 

підземних умовах та на підприємствах підвищеної небезпеки (рис.1). 

 

 
 

Рис. 1. Функціональна схема ААВ 

 

Напруга 127 В подається на джерело живлення вибухонебезпечне (ДЖВ), 

яке служить для живлення пульта оператора напругою 12 В. У пульті оператора 

встановлені: програмований контролер (ПЛК), універсальний пристрій введення 

- виведення (УПВВ), кнопки керування (КК) і інформаційні індикатори (ІІ). 

Інформація від датчиків надходить на входи (AI1 - AI14, DI1 - DI3) 

універсального пристрою вводу-виводу УПВВ. Датчики струму (ДС) 

встановлені в комплектних розподільних пристроях (КРПВ) і дають інформацію 

про величину струму двигунів М1, М2, М3, яка надходить на аналогові входи 

(AI3, AI7, AI11). Датчики тиску (ДТ) контролюють тиск у вихідних 

трубопроводах насосів Н1, Н2, Н3 (AI4, AI8, AI12). Датчики температури 

підшипників (ДТП) і температури статора (ДТС) встановлені на двигунах М1, 

М2, М3 (AI1, AI2, AI5, AI6, AI9, AI10). Сигнал положення засувки надходить на 

цифрові входи DI1 - DI3. Кнопки керування КК підключені до цифрових входів 

(DI4 - DI6), а інформаційні індикатори – до цифрових виходів (DO4 - DO16). 

Інформація про рівень води реєструється датчиками рівня (ДР) і надходить на 

аналогові входи універсального пристрою введення-виведення (AI13, AI14). 

ПЛК послідовно опитує стан входів УПВВ. За заданим алгоритмом показники 

датчиків обробляються і відображаються на ІІ. У разі аварійного значення 

контрольованого параметра автоматично відключається несправний насос Н. В 

автоматичному режимі ПЛК в залежності від миттєвих показників ДР, а також 

від швидкості зміни рівня і часу доби керує включенням і відключенням КРПВ 

та відкриттям і закриттям засувок. 
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Запровадження даної схеми автоматизації водовідливу дозволить 

забезпечити блокування, що запобігають: пуску агрегату при незалитому насосі, 

включення моторного приводу засувки до пуску насосного агрегату; зупинці 

агрегату до моменту повного закриття засувки; включення агрегату при 

відсутності води в водозбірнику, а також повторне включення-відключення 

насоса до усунення причини, що викликали його аварійне відключення. 

Продуктивність кожного насосного агрегату, температура підшипників, а також 

положення засувок на підвідному трубопроводі контролюються безперервно. 
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Технологія киснево-конвертерного способу перетворення рідкого чавуну 

постійно вдосконалюється в напрямку підвищення якості виплавленої сталі і 

продуктивності кисневого конвертера. Одним із способів вирішення цих завдань 

є автоматизація процесів виплавки сталі, в тому числі автоматизація управління 

електроприводами основних механізмів кисневого конвертера [1]. 


