
Б Л О К  У П Р А В Л Е Н И Я  Н А С О С Н Ы М  А Г Р Е Г А Т О М

Н .Г .Ч ерн обровин1, С.З. Владимиров2, Г.А. Боднарчук’ 
‘Самарский государственны й аэрокосм ический университет, г. С ам ара 

20 0 0  «П ролог», г. Самара

Устройство предназначено для управления трехфазны м 
асинхронным электроприводом  насоса, вклю чая функции м ониторинга 
состояния насоса и  питаю щ ей сети, а  такж е п ередачу данны х в  систему более 
высокого уровня по с ети  M odB us (рис. 1).

Рис. 1. Структурная схема блока управления погружным насосом
Управление насосом  осущ ествляется в зависимости от состояния 

дискретных сигналов датчиков уровня ж идкости в накопительной емкости и 
аналоговых сигналов датчика давления, датчиков состояния двигателя и 
питающей сети.

Д ля м ониторинга питаю щ ей трехф азной сети асинхронного 
двигателя реализована схем а измерения напряжения с  гальванической 
развязкой м еж ду питаю щ ей трехф азной сетью  и остальной частью  
устройства и  схем а изм ерения тока. Н апряж ения каждой фазы, измеренное 
относительно нейтрали, поступает на дифф еренциальны й вход  12-ти 
разрядного бы стродействую щ его АЦП, в  котором  осущ ествляется 
аналогово-цифровое преобразование сигнала и  передача его на центральное 
процессорное устройство (Ц П У ) посредством трехпроводного интерфейса 
SPI.



Схема измерения тока вы полнена на основе датчиков тока на 
эффекте Холла. Так как датчики Х олла являю тся гальванически 
развязанными, то  сигнал с их вы хода подается непосредственно на АЦП.

Д ля реализации функции управления по давлению  в  магистрали и 
мониторинга параметров ыасоса (температура статора, наличие жидкости в 
статоре) предусмотрена схема обработки аналоговы х сигналов.

П редусмотрено использование различных видов датчиков, таких как 
д атчик протечки и  перегрева, кондуктометрический датчик протечки, 
термисторный датчик температуры.

П ри использовании кондуктометрического датчика в схеме 
обработки сигнала используется переменны й ток для исключения эффекта 
электролиза.

Д ля ф ормирования сигналов управления насосом используются 
датчики уровня жидкости в резервуаре (кондуктометрический или 
поплавковый), либо датчик давления жидкости.

М икроконтроллерное Ц П У  предназначено для: обработки
результатов измерения тока, напряжения каж дой фазы, обработки сигналов с 
датчиков двигателя, реализации логики вклю чения или отключения 
двигателя в  зависимости о т  сигналов с датчиков уровня или давления 
жидкости, индикации и  ввода параметров, а  такж е для осуществления 
коммуникации с  внеш ними системами по сети M odBus.

С хем а электронной коммутации реализует управление контактором 
и коммутацию и формирование сигналов местной телеметрии «Работа» и 
«Авария» типа «сухой» контакт.

Д ля осущ ествления коммуникации с  внеш ними системами в схеме 
реализован интерфейс передачи данны х RS-485.
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Численные экспериментальные исследования проводятся на блоке 
питания БП6418. Также ранее бы ли получены тепловые модели для данного 
блока и  составленна база неисправностей.

Д ля дальнейш его диагностирования необходимо использовать 
подсистему теплового диагностирования. В  ней используется тепловая 
диагностическая модель, в  которой сравнение измереных и моделированых 
температур проводится определенным способом.


