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ВСТУП


Автоматизація виробничих процесів у гірничий промисловості передбачає впровадження технічних засобів, що забезпечують виконання всіх операцій технологічного процесу без особистої участі людини. Одна з головних умов комплексної автоматизації вугільних шахт - використання потокової технології. При цьому комплексна автоматизація тісно пов'язана з інтенсифікацією технологічного режиму. 

Існуючі в цей час технічні засоби автоматизації машин і комплексів устаткування дозволяють не тільки частково або повністю звільнити обслуговуючий персонал від виконання трудомістких операцій або процесу керування, але й підвищити комфортність, безпеку  і продуктивність праці.

Використання систем автоматичного відбору і передачі інформації, засобів обчислювальної техніки для рішення питань найбільш раціональної організації виробництва, оперативно-перспективного планування та керування підприємствами або групою підприємств - один з основних напрямків робіт в області автоматизації вугільних шахт.

У цей час проводяться активні роботи з переходу від автоматизації окремих гірничих машин до автоматизації виробничих процесів шахт на базі автоматизованих систем керування технологічними процесами (АСУТП).
Повна автоматизація - найвищий етап автоматизації виробничих процесів, при якому комплексну автоматизацію  доповнюють обчислювальними машинами, програмними пристроями,  системою телемеханіки і автоматизованою системою керування виробництвом (АСУП). При цьому автоматизують технологічні і виробничі процеси у шахті, а також і загальне оперативне керування виробництвом. Вся інформація про хід виробничих процесів, надходячи в керуючу електронну обчислювальну машину (КЕВМ) по каналах телемеханіки, аналізується та обробляється по заданих програмах. 
Лекція 1


Тема: комплексна механізація і автоматизація виробництва. Засоби управління машинами та механізмами. Етапи автоматизації.

Мета: розглянути основні поняття та визначення автоматики. Вивчити види засобів керування та основні етапи автоматизації.
План лекції.

1. Основні поняття та визначення автоматики.

2. Способи керування машинами та механізмами.

3. Основні етапи автоматизації виробництва.

1. Основні поняття та визначення автоматики.

Автоматика - галузь науки й техніки, що охоплює теорію автоматичного керування, а також принципи побудови автоматичних систем і утворюючих їх технічних засобів.

Алгоритм функціонування - сукупність приписань, що ведуть до правильного виконання технічного процесу в якому-небудь пристрої або сукупності пристроїв (системі).

Алгоритм керування - сукупність приписань, що визначає характер впливів ззовні на керований об'єкт із метою виконання їм заданого алгоритму функціонування.

Керування 
- процес здійснення впливів, що відповідають алгоритму керування.

Керований об'єкт - пристрій (сукупність пристроїв), що здійснює технічний процес, що має потребу в наданні спеціально організованих впливів з зовні для виконання його алгоритму функціонування.

Автоматична система - сукупність керованого об'єкта й автоматичного керуючого пристрою, взаємодіючих між собою.

Сигнал - обумовлений (заздалегідь домовлений) стан або зміна стану  параметра, що представляє, або відображає інформацію, що втримується у впливі.

Автоматична система регулювання - автоматична система із замкнутим ланцюгом впливів, у якій керуючі впливи виробляються в результаті порівняння дійсних значень керованої величини із запропонованими значеннями.
2. Способи керування машинами та механізмами.
Керуванням у загальному випадку називається організована й цілеспрямована дія, надавана на який-небудь об'єкт, виробничий процес або технологічний комплекс для зміни його якісного стану (включення, зміна напрямку обертання або руху, контроль і відключення). Керування, при якому змінюється кількісний стан і хід процесу шляхом зміни або стабілізації одного або декількох параметрів режиму, називають регулюванням. 

Розрізняють різні види керування:

Місцеве керування здійснює обслуговуючий персонал (машиніст, оператор) безпосередньо з місця установки об'єкта за допомогою найпростіших електромеханічних пристроїв.
Дистанційне - керування, яке виконує оператор або диспетчер з пульта, встановленого на відстані, за допомогою електро-магнітних або безконтактних пристроїв (реле, контактори, командоконтролери.) Дистанційне керування, що забезпечує передачу команд на значні відстані з використанням спеціальних методів і технічних засобів, одержало назву телемеханічного.

Напівавтоматичним називається керування, при якому одна частина операцій виконується автоматично, а інша -при особистій участі оператора.

Автоматичним називається керування, що забезпечує задану послідовність ходу виробничого процесу за допомогою апаратури автоматики, що виключає участь і постійну присутність обслуговуючого персоналу.

Автоматизоване керування – керування при якому участь оператора досить обмежена і зводиться до подачі команд пуску і зупинки, а задана послідовність виробничого процесу автоматична.

Централізованим називають керування, здійснюване із центрального диспетчерського пункту (ЦДП) з використанням засобів дистанційного й телемеханічного способів. При цьому об'єкти керування технологічного комплексу або підприємства перебувають не в поле зору диспетчера та розташовані, як правило, на більших відстанях від ЦДП

3. Етапи автоматизації.

Часткова автоматизація (перший етап) передбачає звільнення людини від виконання яких-небудь функцій керування. У цьому випадку можуть бути повністю автоматизовані окремі агрегати або деякі операції (процеси), що беруть участь у даному виробничому процесі, автоматизовані машини і установки не будуть мати зв’язків і блокувань із іншими виробничими процесами. Функції постійно присутнього оператора при частковій автоматизації полягають у завданні режиму роботи, оцінці стану технологічних ланок циклу, або робочого процесу й прийнятті рішень після аварійних відключень агрегатів при спрацьовуванні автоматичних захистів. Якщо автоматизований об'єкт не вимагає постійної присутності оператора, то обладнання і апаратуру автоматизації піддають періодичним оглядам з наступними регулюваннями, настроюваннями і ремонтом.

Комплексна автоматизація (другий етап) охоплює всі стадії виробництва  і вимагає високої технічної оснащеності всіх ланок виробничого процесу із широким використанням автоматичних систем контролю і керування. Одна з головних ознак такої автоматизації - обов'язкова наявність ЦДП, на якому зосереджуються технічні засоби контролю, керування і зв'язку. 

Повна автоматизація - найвищий (третій) етап, при якому комплексну автоматизацію  доповнюють обчислювальними машинами, програмними пристроями,  системою телемеханіки і автоматизованою системою керування виробництвом (АСУП). При цьому автоматизують як технологічний процес, так і оперативне керування виробництвом. Вся інформація про хід виробничих процесів, надходячи в керуючу електронну обчислювальну машину (КЕВМ) по каналах телемеханіки, аналізується й обробляється по заданих програмах. При повній автоматизації функції обслуговуючого персоналу зведуться лише до спостереження за ходом процесів, програмними пристроями і регуляторами; аналізу показників, видаваних КЕВМ, уведенню необхідних програм і завдань, а також настроюванню, регулюванню та удосконалюванню систем керування.

Контрольні питання:

1. Поясніть сутність процесу автоматизації виробництва.

2. Назвіть відомі вам способи керування та поясніть їх сутність.

3. Надайте характеристики етапів автоматизації виробництва. 
Лекція 2

Тема: датчики на вугільних шахтах: конструкція та робота датчиків температури, тиску, вібрації, положення об’єктів,  відхилення, швидкості руху, струму двигунів.
Мета: вивчити призначення та конструкцію сучасних шахтних датчиків контролю температури, тиску, вібрації та положення об’єктів, швидкості руху і струму.
План лекції.
1. Загальні відомості про датчики системи УТАС.

2. Датчики температури.

3. Датчик тиску.

4. Датчик магнітний бездотиковий.

5. Датчики контролю рівня.

6. Датчик відхилення.

7. Датчики швидкості руху.

8. Датчики струму.

1. Загальні відомості про датчики системи УТАС

Всі датчики в системі УТАС поділяють на три групи: аналогові, цифрові, та дискретні. Аналогові датчики мають вихідний сигнал:  - за напругою 0,4-2В, по струму 4-20мА. Їх позначають буквами ТХ (скорочено від TROLEX) та чотирма цифрами. Наприклад: ТХ-2068. Цифрові датчики видають сигнал до закритого цифрового протоколу, такі датчики в кінці позначення мають букву Ц. Наприклад, ТХ-2068Ц. Дискретні датчики (сигналізатори) видають сигнал у вигляді замикання або розмикання електричного ланцюга всередині датчика.
2. Датчики температури

2.1 Датчики температури навколишнього середовища

Датчики температури в системі УТАС: ПМ-2068.01Ц (рисунок 2.1), ТХ2068Ц призначені для контролю температури навколишнього середовища. Діапазон контрольованих температур: -40 : +85 С˚.
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Рисунок 2.1 – Датчик ПМ-2068.01Ц
1 – чутливий елемент; 2 – цифровий індикатор (тільки для датчику ПМ-2068.01Ц); 3 – клеми для підключення датчика; 4 – електронний блок обробки інформації; 5- корпус датчика.

Датчик ТХ-2068Ц має аналогічну конструкцію і принцип роботи, тільки без цифрового індикатору. 

Принцип роботи датчиків. Залежно від  температури чутливий елемент датчика міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворить ці зміни в цифровий код, що знімається із клем 1, 2 клемного відсіку. Крім того, у датчику ПМ-2068.01Ц на цифровий індикатор подаються керуючі сигнали для відображення їм вимірюваної температури. Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації величини температури навколишнього середовища на його дисплеї й передачі цієї інформації в диспетчерську або іншу точку контролю.
Маркування клемного відсіку датчика зображено на рисунку 2.2
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Рисунок 2.2 – Клемний відсік датчику ПМ-2068.01Ц (ПМ-2068Ц).

2.2 Датчик контролю температури механізмів

Датчик ТХ2061 (рисунок 2.3) призначений для контролю температури на редукторах, блоках живлення, підшипниках, бункерах, резервуарах і т.д. Датчик працює разом із температурними щупами. Діапазон контрольованих температур: від 0 до +200 С˚.
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Рисунок 2.3 – Датчик температури ТХ-2061

Датчик складається з наступних основних складових частин:

- корпуса, у верхньому відсіку якого розташовується електронний блок для обробки інформації. Відсік закритий металевою задньою кришкою, що опломбована  етикетками, що саморуйнуються. 

- попереду, у нижній частині корпуса, під кришкою клемного відсіку розташовуються клеми для підключення датчика (рисунок 2.2) і температурного щупа.   Температурні щупи, що підключають до датчика, ТХ2075 (ТХ2072, ТХ2072У) мають різні виконання по розмірах. Температурні щупи ТХ2072, ТХ2072У - заглибні, пальчикового типу, з різною довжиною заглибної частини. Поверхневі температурні щупи ТХ2075 - накладного типу. Усередині корпусів температурних щупів перебуває чутливий елемент, що змінює свої параметри під впливом температури. Датчик приймає інформацію від чутливого елемента щупа і обробляє її.

Принцип роботи датчику. Залежно від  величини температури механізму, чутливий елемент щупа міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворить ці зміни у вихідний сигнал 0,4 - 2 В, що знімається із клем 1, 2 клемного відсіку. Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації величини температури на його дисплеї й передачі цієї інформації у диспетчерську або іншу точку контролю.

Маркування клемного відсіку датчика зображено на рисунку 2.4

       Сигнал      Загальний/0V       +V             Температурний щуп
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Рисунок 2.4 – Клемний відсік датчику ТХ-2061.

3. Датчик тиску.

Датчик тиску ТХ6101 (рисунок 2.5) призначений для контролю надлишкового тиску рідин і газів. Діапазони виміру тиску: 0-1 Bar; 0-2 Bar; 0-5 Bar; 0-10 Bar; 0-20 Bar; 0-50 Bar;  0-100 Bar; 0-200 Bar. (1 Bar – 0,1мПа)
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Рисунок 2.5 – Датчик тиску ТХ6101.

Датчик складається з корпуса, у верхньому відсіку якого розташовується електронний блок для обробки інформації. На задній частині закріплена голівка датчика, що містить чутливий елемент. Попереду, у нижній частині корпуса під кришкою клемного відсіку розташовуються клеми для підключення датчика. У стані поставки отвори для уведення кабелю закриті заглушками, які при монтажі заміняють затисками кабельними.

Залежно від  величини прикладеного тиску чутливий елемент датчика міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворить ці зміни у вихідний сигнал 0,4 - 2 В, що знімається із клем клемного відсіку (рисунок 2.6).
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Рисунок 2.6 – Клемний відсік датчика тиску ТХ6101.

4. Датчик магнітний бездотиковий ТХ1004.

Датчик магнітний безконтактний ТХ1004 (рисунок 2.7) призначений  для контролю положення об'єктів відносно один одного (положення вентиляційних дверей, вентиляційних ляд, захисних огороджень, і інших об'єктів) і працює разом з магнітом ТХ1080.
[image: image7.png]



Рисунок 2.7 – Датчик ТХ1004 з магнітом.

Датчик складається із двох герконових реле, розміщених у верхньому відсіку корпуса й залитих спеціальним компаундом і розташованого попереду в нижній частині корпуса клемного відсіку (рисунок 2.8), на бічних стінках якого є отвори для уведення кабелів підключення. У стані поставки отвори для уведення кабелів закриті  заглушками, які при монтажі заміняють затисками кабельними.

Герконові датчики реле призначені для комутації зовнішніх ланцюгів.

Перемикання контактів реле відбувається при наближенні магніту, а повернення у вихідний стан - при віддаленні  магніту.
[image: image8.png]) ) () [ [





Рисунок 2.8 – Клемний відсік датчику ТХ1004.

5. Датчики контролю рівня.

Для контролю рівня на вугільних шахтах використовують електродні датчики, які спрацьовують при замиканні ланцюга «земля-датчик», іншими словами, коли рівень контрольованої маси досягає місця встановлення 
(підвішування) датчику. Прикладом такого датчику в системі УТАС є ТХ5814. (Рисунок 2.9).
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Рисунок 2.9 – Датчик ТХ 5814.

6.  Датчик відхилення.

Датчик відхилення ТХ-1115 (рисунок 2.10) призначений для контролю рівня твердих і сипучих матеріалів при транспортуванні їх конвеєром або подібним способом і подачі команди при перевищенні верхнього припустимого рівня  матеріалу, що транспортується. 


Рисунок 2.10 – Датчик відхилення ТХ-1115.

Датчик складається з верхньої та нижньої частин корпуса, що згвинчуються між собою.
Із зовнішньої сторони до нижньої частини корпуса приєднується подовжувальна штанга, кінець якої фіксує положення рівня сипучих матеріалів.

Верхня частина корпуса служить для установки рим-болтів, необхідних для підвішування датчика і має гермоввід для підводимого до пневмотаймеру кабелю. До внутрішньої площини верхньої частини корпуса кріпиться діелектричний диск, на якому закріплений пневмотаймер. 

Робочий елемент пневмотаймера виводиться на шток, що передає йому при відхиленні датчика від вертикального положення переміщення вантажу, що перебуває у внутрішній камері верхньої частини корпуса. Спрацьовування пневмотаймера відбувається при переміщенні штока, що відповідає (15±1)° відхилення датчика, при цьому спочатку спрацьовує пневмоелемент із регульованим часом затримки перемикання (від 0,2 до 30 секунд). Повернення контактних груп пневмотаймера відбувається при зменшенні кута нахилу датчика до (6±1)°.
Принцип роботи датчику (рисунок 2.12). При нахилі датчика на кут більше 15˚ пневмотаймер спрацьовує, після цього через установлений на ньому інтервал часу від 0,2 до 30 секунд перемикаються контактні групи виконавчого реле, замикаючи контактну групу 67-68 (рисунок 2.11). Якщо до перемикання реле датчик повернувся у вихідне положення, пневмотаймер також встановлюється у вихідне положення. Після спрацьовування контактних груп, повернення пневмотаймера у вихідне положення можливе лише при зменшенні нахилу датчика до кута менш 6˚.
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Рисунок 2.11 – Контактна група датчику ТХ-1115.
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Рисунок 2.12 – Приклад роботи датчику ТХ-1115.
7. Датчики швидкості руху.

Датчик швидкості NAMUR (рисунок 2.13) призначений для виміру швидкості руху або прослизання стрічки конвеєра, визначення наближення об'єктів і т.п. Датчик працює у складі системи УТАС.
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Рисунок 2.13 – Датчик NAMUR.

Принцип роботи датчику (рисунок 2.14). Всередині корпуса датчика розташована електронна плата із чутливим елементом, виведеним у торець датчика. При подачі живлення на датчик генеруються автоколивання, які перетворюються в постійний струм на виході датчика. При наближенні до торця датчика металевого предмета відбувається зрив коливань і, як наслідок, зменшення струму на виході датчика.
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Рисунок 7.14 – Принцип роботи датчику NAMUR.

Датчик магнітоіндукційний ДМ-3 (рисунок 2.15) призначений для контролю руху скребкового ланцюга й контролю руху інших механізмів.
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Рисунок 2.15 – Датчик магнітоіндукційний ДМ-3.

Датчик магнітоіндукційний  ДМ-3 призначений для контролю швидкості руху й справності робочих органів конвеєрів й інших механізмів. Датчик служить джерелом сигналу при контролі швидкості руху й цілісності ланцюга одноланцюгових конвеєрів, а так само для контролю руху таких механізмів як опрокиди, грохоти, штовхальники та ін.

Датчик магнітоіндукційний ДМ-3 складається із пластмасового корпуса, усередині якого перебуває кільцевий магніт з котушкою, надягнутий на залізний сердечник. З боків у корпусі є пара бічних приливів із кріпильними отворами. Знизу розташована камера зі шпильками, заповнювана після приєднання кабелю консистентною змазкою. 

Принцип дії датчика полягає в наступному. При русі над датчиком скребкового ланцюга або іншого феромагнітного тіла із змінною масою в нім відбувається зміна магнітного потоку унаслідок періодичних замикань і розмикань магнітопровода. Пульсуючий магнітний потік, пересікаючи витки котушки, індукує в ній змінну е.д.с, яка подається на релейний апарат. Якщо контрольована швидкість руху знижується до порогового значення, то зменшення е.д.с. викликає аварійне відключення релейного апарату.
Датчик бездотикового контролю обертання БКВ (рисунок 2.16) призначений для контролю швидкості руху стрічки конвеєра або швидкості обертання приводного барабану. Датчик працює в комплекті з апаратурою керування АУК-1М, УКПС.
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Рисунок 2.16 – Датчик БКВ.

Датчик БКВ представляє собою циліндричний ролик із шістьома стрижнями, що обертається на підшипниках. Над роликом закріплений датчик магнітний ДМ-3 або ДМ-2М. Має два отвори для шарнірного з'єднання датчика з елементами конструкції конвеєра.

Принцип дії датчика полягає в наступному. Ролик датчика, взаємодіючи з рухомою стрічкою конвеєра, обертається. При цьому в активній зоні магнітоіндуктивного датчика поперемінно проходять стрижні ролика, чим змінюється опір магнітного ланцюга. У котушці датчика БКВ наводиться ЕДС, частота якої пропорційна швидкості руху стрічки конвеєра.

У випадку прослизання стрічки на провідному барабані конвеєра зменшення швидкості руху викликає зниження ЕДС, при цьому сприймаючий її апарат відключає привід конвеєра й зупиняє його.
Датчик швидкості ДС (ДКС) (рисунок 2.17) служить джерелом сигналу при контролі швидкості руху і цілісності стрічок конвеєрів. Умови його використання аналогічні датчику ДМ-3. Датчик ДКС складається з тахогенератора, корпусу, підстави і підвіски з приводним роликом.
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Рисунок 2.17 – Датчик ДКС.

Принцип дії датчика полягає в наступному|слідуючому|. При русі стрічки приводний ролик обертає ротор тахогенератора і він виробляє ЕДС, пропорційну|пропорціональну| швидкості руху (обертання). 
8. Датчики струму. 

Датчик струму ДТА-1(рисунок 2.18) з аналоговим виходом застосовується для роботи в складі системи УТАС і здійснює в цій системі функцію технологічного контролю струму споживачів, що живляться від мережі змінного струму промислової частоти 50Гц. (високовольтні ячєйки ті ін.)
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Рисунок 2.18 – Датчик струму ДТА-1.

Датчик складається з корпуса з вбудованим у нього чутливим елементом і двох сигнальних проводів, що забезпечують передачу вхідного контрольованого струму на вхід датчика. Провідники закінчуються наконечниками для підключення до шини контрольованого зовнішнього пристрою.  Діапазон вимірів струму: від 0 до 5А.
Чутливий елемент установлюється в розрив вимірюваного ланцюга й перетворить величину    струму, що протікає в ній, у вихідний струмовий сигнал, що надходить на електронну схему датчика. До основного блоку датчика підводить живлення, а з вихідних клем датчика видається вихідний сигнал (4-20) мA. Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації величини вимірюваного струму на його дисплеї й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS-485 у диспетчерську або іншу крапку контролю.
Датчик струму ДТА-2 (рисунок 2.19) застосовується для роботи в складі системи УТАС, призначений для контролю струму споживачів, що живляться від мережі змінного струму промислової частоти 50Гц (пускачі, електродвигуни і ін. електроустаткування). Діапазон вимірів струму: від 0 до 300А.
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Рисунок 7.19 – Датчик струму ДТА-2.

Чутливий елемент надівається на струмоведучий кабель. До датчика підводить живлення, а з його вихідних клем видається цифровий сигнал, що відповідає обмірюваному значенню струму. Входи й виходи датчика мають відповідне маркування на корпусі датчика.

Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації величини вимірюваного струму на його дисплеї й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS485 у диспетчерську або іншу точку контролю.
Датчики ДТА-1, ДТА-2 мають конструкцію, що передбачає розміщення їх всередині вибухобезпечної оболонки апаратів, струм яких контролюється. 

Контрольні питання:

1. Які види датчиків в системі УТАС вам відомі?

2. Поясніть призначення та конструкцію датчику ТХ2068Ц. Чим він 

    відрізняється від ПМ-2068.01Ц?

3. Для чого потрібен температурний щуп?

4. Який діапазон вимірювань мають датчики тиску 6101?

5. До якої групи слід віднести датчик ТХ1004? (цифрові, аналогові, 

     дискретні)

6. У чому полягає принцип роботи датчика ТХ1004
7. Поясніть принцип роботи датчику контролю рівня.

8. Який принцип роботи має датчик відхилення ТХ-1115?

9. Назвіть відомі вам датчики контролю швидкості. Які з них працюють в 

    складі системи УТАС?

10. Поясніть принцип роботи датчику БКВ.

11. Для чого призначені датчики ДТА-1, ДТА-2? У чому полягає різниця 

      між цими датчиками?
Лекція 3
Тема: система УТАС: призначення, функціональні можливості, загальний принцип роботи. Конструкція та принцип роботи контролеру ТХ9042.

Мета: вивчити призначення, склад і структуру системи УТАС; ознайомитись із функціональними можливостями системи.

План лекції

1. Призначення системи УТАС.

2. Основні функції системи.

3. Загальний принцип роботи. Структурні схеми системи УТАС.

4. Призначення та зовнішній вигляд контролеру. 

5. Конструкція контролеру та його оболонки.

6. Призначення клем підключення контролеру.

7. Структурна схема контролеру.

1. Призначення системи УТАС.

Система УТАС призначена для забезпечення комплексної безпеки шахт за допомогою:

-
безперервного контролю параметрів машин, технологічних комплексів і рудничної атмосфери гірничих  виробок  шахт;

- автоматизованого керування гірничими машинами і технологічними комплексами на основі використання постійно оброблюваних   даних про стан ГШО та атмосфери виробок, переданих на диспетчерський пункт шахти по телекомунікаційному зв'язку.

2. Основні функції системи.

Система реалізує:

-
збір і зберігання даних про стан ГШО, рудничної атмосфери у виробках  шахт, а також інформації про передаварійні i аварійні ситуації;

-
обробку отриманої інформації із заданого алгоритму й видачу команд сигналізації й аварійного відключення;

-
 передачу даних диспетчерові на поверхню;

-
 обробку, візуалізацію й зберігання зібраної інформації із заздалегідь розробленого алгоритму;

-
 передачу команд керування від диспетчера до підземних об'єктів.
Система УТАС забезпечує виконання наступних функцій:

-
 місцеву і централізовану індикацію поточних значень параметрів контрольованих об'єктів;

-
 місцеву і централізовану звукову та візуальну попереджувальну сигналізацію про досягнення передаварійного стану контрольованих об'єктів;

-
 місцеву і централізовану звукову та візуальну аварійну сигналізацію про досягнення межево-допустимих рівнів контрольованих  параметрів  або про аварійний стан контрольованих об'єктів;

-
 місцеву сигналізацію про граничні положення і позиції пересувних установок, деталей машин і механізмів;

-
включення об'єктів по команді диспетчера, у т.ч.  по встановлених алгоритмах й їх технологічну зупинку;

-
 захисні відключення устаткування або блокування ланцюгів керування при досягненні контрольованими параметрами межево-допустимих рівнів;

-
 видачу централізованих керуючих впливів (захисних відключень, блокувань) з метою попередження розвитку аварійних ситуацій;

-
відбір, первинну обробку й передачу у ПВК шахти технологічної інформації й інформації про показники безпеки контрольованих об'єктів;

-
надання диспетчерові інформації про стан будь-якого контрольованого об'єкта з використанням трьох типів сигналів (нормальна робота, передаварійний стан, аварійний стан).

3. Загальний принцип роботи

Сигнали про стан гірничих машин, механізмів, устаткування  й про параметри рудничної атмосфери надходять на програмовані контролери системи від датчиків, установлених як у шахті, так і на поверхні. Програмовані контролери приймають й аналізують сигнали датчиків. При перевищенні показань датчиків значень заданих уставок контролера, подаються команди на включення сигналізації, відключення ГШО й електроенергії, також передається поточна інформація про стан ГШО і про параметри рудничної атмосфери по цифровому каналі зв'язку в диспетчерську. Залежно від  ситуації, диспетчер може видавати додаткові керуючі команди, які передаються на контролери ГШО, установленого як під землею, так і на поверхні для виконання функцій керування.

До складу системи УТАС (рисунок 3.1) входять:

 - поверхневий обчислювальний комплекс (ПВК).

- автоматизовані підсистеми  контролю й керування  (АСКУ);
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Автоматизовані підсистеми контролю й керування утворять підсистеми керування нижнього рівня (рисунок 3.2). Поверхневий обчислювальний комплекс є підсистемою керування верхнього рівня. Підсистеми керування нижнього рівня пов'язані з підсистемою керування верхнього рівня по послідовному інтерфейсі RS-485. 

Система УТАС є відкритою системою, тобто в процесі експлуатації може бути розширений склад підсистем нижнього й верхнього рівня. Склад підсистем розширюється за рахунок введення датчиків і пристроїв як системи УТАС, так і датчиків і пристроїв інших типів, що погодяться по технічних параметрах  із пристроями Системи. До складу системи УТАС може входити різне число автоматизованих підсистем керування нижнього рівня.


















Рисунок 3.2 - Типова структура підсистеми нижнього рівня

4. Призначення та зовнішній вигляд контролеру.

Контролер ТХ9042 призначений для роботи в складі системи УТАС у вугільних шахтах. Контролери ТХ9042 разом з датчиками контрольованих параметрів, дискретними сигналізаторами, підземними блоками живлення, силовими, сигнальними і інформаційними лініями утворюють автоматизовані підсистеми  контролю й керування  (підсистеми нижнього рівня) системи УТАС. 

Контролер ТХ9042 (далі - контролер) призначений для застосування в мережних розподілених системах керування і виконує:

-
прийом й обробку показань датчиків контрольованих параметрів і дискретних сигналізаторів;

-
формування керуючих впливів відповідно до  заданих користувачів алгоритмами;

-  обмін даними з поверхневим обчислювальним комплексом.

Зовнішній вигляд контролеру ТХ-9042 показано на рисунку 3.3
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Рисунок 3.3 – Контролер ТХ-9042.

5. Конструкція контролеру та його оболонки.

Контролер складається з оболонки, виконаної у вигляді шафи зі ступенем захисту не нижче ІP65, (рисунок 3.4) що включає в себе необхідні елементи заземлення й гермовводи (затиски кабельні) для забезпечення уведення необхідних кабелів.

Шафа має по трьох бічних сторонах отвори для уведення кабелів, закриті в стані поставки спеціальними заглушками, які при монтажі заміняють затисками кабельними з комплекту поставки. Для зручності роботи шафа контролера постачена дверцятами з вікном, що закривається спеціальним замком, а також має додаткові петлі для пломбування дверей.

Усередині шафи розміщені спеціальні клемні колодки, призначені для забезпечення підключення всіх зовнішніх кабелів і планка заземлення для заземлення через хомути екранів вхідних у шафу кабелів. 
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Рисунок 3.4 – Шафа контролеру

Безпосередньо усередині шафи закріплений контролер ТХ9042. (рисунок 3.5) Він також підключається до цих клемних колодок, що забезпечує зручність його монтажу.
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Рисунок 3.5 – Контролер ТХ-9042

Клеми нижнього ряду використовуються для підключення вхідних ліній від датчиків, а клеми верхнього ряду -  для передачі керуючих і вихідних сигналів контролера.

6. Призначення клем підключення контролеру.

Номенклатура й комплектність вхідних модулів визначається індивідуально для кожного з контролерів на етапі проектування системи УТАС, до складу якої входить контролер. Для комплектування контролера можуть бути використані наступні типи вхідних модулів:

 
- модуль вхідний аналоговий (4-20)мА  (Р5423.62);

 
- модуль вхідний аналоговий (0,4-2)В (Р5423.64);

 
- модуль вхідний аналоговий (0-10)мА;

 
- модуль вхідний аналоговий TS_FREQ;

  
- модуль цифровий;

  
- модуль дискретний завадостійкий DFS; 


- модуль DFS-2;

 
- модуль реле (Реле);

 
- модуль цифрового уведення AMDІ_RX.

Вхідні модулі окремих каналів знімні й легко можуть при необхідності замінятися, після зняття задньої кришки (рисунок 3.6). Установка вхідних модулів виконується відповідно до  проекту використання конкретного контролера, стосовно до місця його установки й розв'язуваним їм завданням.

[image: image23.jpg]


[image: image24.jpg]



        Рисунок 3.6 - Установка вхідних модулів у контролер

Контролер ТХ9042 має вісім вхідних каналів для підключення до них зовнішніх датчиків і пристроїв. Кожний з каналів уведення має 4 клеми (рисунок 3.7), призначення яких визначається конкретним типом установленого вхідного модуля. 
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Рисунок 3.7 - Маркування клем контролера.

Клеми В7-В18 з'єднані з керуючими контактами внутрішніх виконавчих реле контролера (4шт.), маркування яких показано на  рисунку 3.8. Положення контактів реле показано для випадку, коли відсутнє харчування обмоток реле.
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Рисунок 3.8 - Виходи виконавчих реле на контролері  (живлення обмоток реле відсутнє).

Розташовані на лицьовій панелі контролера світлодіоди R1-R4                 (рисунок 3.7) використовуються для відображення стану реле: якщо світлодіод світиться, то реле знеструмлене, якщо світлодіод не світиться, то реле має живлення.

Вісім вхідних каналів контролера ТХ9042 комплектуються в процесі їхнього виробництва конкретними типами модулів, відповідно до  поставленого перед контролером завданнями. Типи встановлених  у вхідні канали модулів указуються на етикетках приєднань (рисунок 3.9), які наклеюються на задній кришці корпуса контролера і внутрішній стороні дверцята шафи.
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Рисунок 3.9 - Етикетки приєднань контролера.

7. Структурна схема контролеру.

Контролер ТХ9042 складається із з'єднаних за допомогою міжплатних рознімань електронних вузлів, модулів і блоків, а саме: (рисунок 3.10)

 - мембранної клавіатури, розташованої на лицьовій частині корпуса й зчленованої гнучким шлейфом з вузлом дисплея;

 - вузла дисплея, закріпленого до корпуса із внутрішньої сторони його лицьової частини й під’єднаного гнучким шлейфом з основним вузлом контролера платою управління ЦПУ (плата керування). Вузол складається із двох електронних вузлів: безпосередньо дисплея й несучої плати;

 - плати керування із центральним процесорним пристроєм, прикріпленої до вузла дисплея й під’єднаною міжплатними розніманнями з вузлом дисплея й платою вводу-виводу. На самій платі за допомогою міжплатних рознімань установлений модуль інтерфейсу RS-485;

 - плати вводу-виводу, що виконує функцію енергонезалежного зберігання інформації і що з’єднується міжплатними розніманнями з усіма вхідними модулями й модулем живлення; 

 - модуля живлення, з’єднаного міжплатними розніманнями одночасно із платою керування і платою вводу-виводу;

  - комплекту вхідних модулів.
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Рисунок 3.10 – Структурна схема контролеру ТХ9042.

Контрольні питання:

1. Назвіть призначення системи УТАС.

2. Які параметри здатна контролювати система?

3. Чи забезпечує система телекерування і телесигналізацію підземних 

     об’єктів?

4. назвіть дві підсистеми керування в структурі УТАС.

5. Що таке інтерфейс RS-485?

6. Назвіть призначення контролеру ТХ9042.

7. Яку кількість модулів має контролер?

8. Назвіть види модулів, що підключені до контролеру.

9. Для чого потрібні світлодіоди R1-R4 на дисплеї контролера?

10. Чи можлива заміна модулів контролеру? Якщо так, яким чином вона 

    проводиться?

Лекція 4


Тема: призначення та конструкція допоміжних елементів системи УТАС.

Мета: вивчити признаення та конструкцію допоміжних елементів, що входять до складу системи УТАС та забезпечують її роботу.

План лекції

1. Аудіо-візуальна сигналізація ТХ6831.
2. Дисплей ТХ3282, ТХ3282.01(цифровий).

3. Репітер ПМ-02.

4. Пристрої узгодження.

    4.1 Пристрій УС-1

    4.2 Пристрій УС-2.

    4.3 Пристрій УС-3.

5. Термінал ПМ-08.

1. Аудіо-візуальна сигналізація ТХ6831.
Аудіо-візуальна сигналізація ТХ6831 (рисунок 4.1) призначена для звукового і візуального оповіщення персоналу шахти, у місці її установки, про виникнення критичних ситуацій.
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Рисунок 4.1  - Аудіо-візуальна сигналізація ТХ6831.

Аудіо-візуальна сигналізація складається з наступних основних складових частин:

- прозорої верхньої кришки, на якій перебуває звуковий випромінювач, конструктивно виконаний у вигляді "звукового рупора".

- корпуса, у якому розташовується електронний блок обробки вхідного сигналу і керування світлодіодами і звуковим випромінювачем. З нижньої частини корпуса виводяться дроти для підключення сигналізації.

При підключенні аудіо-візуальної сигналізації до джерела сигналу (вихід датчика або реле контролера) даний пристрій порівнює величину прийнятого сигналу з його граничною уставкою. Якщо сигнал не перевищує граничне значення (1,2 В), то сигналізація кожні 15 секунд видає звукові і візуальні короткі сигнали, що свідчать про нормальну роботу датчика. При перевищенні граничного сигналу видаються переривчасті, із частотою 1Гц, візуальний сигнал і сигнал звукового супроводу (частота звукового сигналу близько 3,5 кГц).

2. Дисплей ТХ3282, ТХ3282.01(цифровий).

Дисплеї ТХ3282 і ТХ3282.01(рисунок 4.2) призначені для візуалізації в конкретних одиницях виміру показань датчиків.
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Рисунок 4.2 – Дисплей ТХ3282.01.

Дисплей ТХ3282 служить для відображення інформації переданої від датчиків з аналоговим виходом, а дисплей ТХ3282.01 - для відображення інформації від датчиків із цифровим виходом.

Діапазон показань ( налаштовується): 0 - 1999.

Дисплей складається з:

а) Жк –індикатора, що відображає значення вхідного сигналу;

б) електронного блоку обробки інформації, що перетворить відповідно до  настроювань заводу-виробника вхідний сигнал у цифрове значення, що відображається на Жк-індикаторі;

в) корпуса, у верхньому відсіку якого розташовуються ЖК- індикатор і електронний блок для обробки інформації. Спереду, у нижній частині корпуса під кришкою клемного відсіку перебувають клеми для підключення дисплею. У стані поставки отвори для введення кабелю закриті заглушками, які при монтажі заміняють затисками кабельними.

Додатково дисплей ТХ3282.01 може видавати наступні повідомлення:

"FLІ" (FAULT LІNE) - відсутній зв'язок з датчиком;

"FSL" (FAULT SENSOR LOW) - порушене калібрування датчика - потрібна підстроювання рівня "0";

"FSH" (FAULT SENSOR HІGH) - показання датчика перевищують величину верхньої границі діапазону вимірів;

"FSP" (FAULT SENSOR POWER) - напруга живлення датчика нижче припустимої границі діапазону живлячих напруг.
3. Репітер ПМ-02. 
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Рисунок 4. 3 – Репітер ПМ-02.

Репітер ПМ-02 призначений для передачі інформації від контролерів на відстані більше 1,2 км.

Репітер ПМ-02 має оболонку, виконану у вигляді шафи зі ступенем захисту не нижче ІP65 (рисунок 4.4), що включає в себе необхідні елементи заземлення і гермовводи (затиски кабельні) для забезпечення введення необхідних кабелів.

Безпосередньо усередині шафи закріплений репітер. В одній шафі можуть бути розташовані від одного до трьох репітерів.

[image: image33.emf]
Рисунок 4.4 – Оболонка репітера (шафа).

Робота репітеру полягає в прийомі з лінії зв'язку RS-485 даних самонастроювальним модулем з автоматичним перемиканням швидкості, їхньому посиленні й передачі його далі в лінію зв'язку RS-485.

Репітери використовуються на довгих лініях зв'язку для нормалізації сигналів у лінії. Репітери повинні бути встановлені через кожні 1,2 км. лінії зв'язку. При великому рівні перешкод, що наводяться на лінію зв'язку, та що приводять до порушення зв'язку, поряд з іншими мірами захисту від перешкод, наприклад застосуванням поліпшеного екранованого кабелю, можлива установка репітерів і на більш короткій відстані.

Після підключення репітеру і узгодження його з лінією зв'язку, репітер працює в автоматичному режимі.

4. Пристої сполучення.

4.1 Пристрій УС-1

Пристрій сполучення УС-1 (рисунок 4.5) призначений для перетворення напруги 36В частотою 50 Гц у керуючий сигнал; контролю роботи пускача (контроль стану вкл./вимк.).
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Рисунок 4.5 – УС-1.

Клеми підключення керуючого сигналу і вихідних ланцюгів перебувають усередині корпуса пристрою. По його боках є отвори для підключення проводів, а на лицьовій частині є отвори для викрутки під гвинти, що затискають дані проведення до клем.

Робота пристрою полягає в зміні стану вихідного ланцюга, залежно від  вхідної напруги. При відсутності вхідної напруги контакти вихідного ланцюга розімкнуті, подача на вхід пристрою напруги 36В додаткової обмотки пускача викликає замикання контактів вихідного ланцюга пристрою.

Стан контактів, що перебувають усередині пристрою передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації стану пускача й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS485 у диспетчерську або іншу точку контролю.

4.2 Пристрій УС-2.

Пристрій сполучення УС-2 (рисунок 4.6) призначено для передачі сигналу керування від контролера на пост керування високовольтної ячєйки РВД-6.
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Рисунок 4.6 – УС-2.

Клеми підключення керуючого сигналу і вихідних ланцюгів перебувають усередині корпуса пристрою. По його боках є отвори для підключення проводів, а на лицьовій частині є отвори для викрутки під гвинти, що затискають дані проведення до клем.

Пристрій забезпечує релейне керування вихідним ланцюгом двома керуючими сигналами. Вхідними керуючими сигналами для пристрою є напруги постійного струму 12 В (ланцюг "Вкл" і ланцюг "Відкл").

Вихідний ланцюг пристрою при відсутності вхідної напруги комутирує вихідний ланцюг через діод і резистор, це забезпечує обмеження струму у вихідному ланцюзі. При включенні в цей ланцюг реле високовольтної ячейки РВД-6 цього струму буде недостатньо для його включення.

При короткочасній подачі керуючої напруги на вхід "Відкл" вихідний ланцюг розмикається, обмотка реле у вихідному ланцюзі знеструмлюється, і воно вимикається (і виключає ячєйку РВД-6).

4.3 Пристрій УС-3.

Пристрій сполучення УС-3 (рисунок 4.7) призначено для контролю роботи шахтної апаратури АУК (а саме датчиків КСЛ-2, КТВ-2, ДКС).
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Рисунок 4.7 – УС-3.

Пристрій має два автономних канали прийому-передачі інформації від апаратури АУК.

Сигнали, що приходять із АУК на клеми "~18 В", електронна схема пристрою обробляє і формує сигнали для передачі на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації стану АУК на його дисплеї й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS-485 у диспетчерську або іншу крапку контролю.

При нормальному режимі роботи АУКа частота вихідного сигналу пристрою дорівнює (50±1) Гц.

При спрацьовуванні КТВ-2 частота вихідного сигналу пристрою дорівнює (100±2) Гц.

При спрацьовуванні КСЛ-2 вихідний сигнали пристрою дорівнює нулю.

5. Термінал ПМ-08.

Термінал комп'ютерний підземний ПМ-08 (рисунок 4.8) призначений для прийому інформації системи УТАС на місцях роботи устаткування в шахтах, зокрема  для контролю технологічних параметрів.
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Рисунок 4.8 – Термінал підземний ПМ-08.

Термінал комп'ютерний підземний ПМ-08 здійснює функцію вилученого термінала, з наданням послуги телефонного і відеозв'язку з диспетчером, і забезпечує:

- відображення на своєму дисплеї у вигляді мнемосхем інформації про підсистеми системи УТАС, числових і графічних значень контрольованих системою УТАС параметрів;

- відображення на своєму дисплеї у вигляді текстової й графічної інформації попереджувальної і аварійної сигналізації, пов'язаної з досягненням передаварійних й аварійних уставок контрольованих системою УТАС параметрів;

- двосторонній голосовий та  відеозв'язок з диспетчером системи УТАС.
6. Блок живлення БП-12, БП-12А (з акумулятором)

Блок живлення БП12 (рисунок 4.9) призначений для живлення складових частин системи УТАС датчиків, контролерів, дисплеїв, репітерів і т.п.
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Рисунок 4.9 – Блок живлення БП-12 (БП-12А).

Контрольні питання:

1. Поясніть призначення та принцип роботи аудіо-візуальної сигналізації.

2. Що називають репітером ПМ-02? Яке він має призначення?

3. Рлзкажіть про призначення та конструкцію пристроїв сполучення УС-1, 

    УС-2, УС-3.

4. Які функції виконує  термінал підземний ПМ-08?

5. У чому різниця між БП-12 та БП-12А?
Лекція 5
Тема: системи автоматичного контролю температури механізмів, тиску рідини, струму двигунів, переміщення об’єкту, швидкості руху, вібрації та прослизання апаратурою УТАС.
Мета: вивчити способи контролю, що забезпечуються системою УТАС; розглянути елементи системи контролю та їх взаємодію.

План.

1. Контроль температури механізмів.

2. Контроль тиску рідини.

3. Контроль струму.

4. Контроль переміщення об’єкту.

5. Контроль швидкості руху та прослизання стрічки.

6. Контроль вібрації механізмів.

1. Контроль температури механізмів.

Для контролю температури механізму (підшипник, обмотка двигуна, тощо) використовують датчик температури ТХ-2061 зі щупом. Датчик є аналоговим, сигнал на виході: 0,4 ÷ 2 В. Датчик підключається до одного з восьми модулів контролеру ТХ9042. (рисунок 5.1) Модуль при цьому також має бути аналоговим!

[image: image39.jpg]TX2072 /TX2075

TX2061

B auncnetuepckyto

K WUCTOYHUKY NUTaHUA





Рисунок 5.1 – Схема підключення датчику температури ТХ2061 до контролера.

2. Контроль тиску рідини.

Для контролю тиску рідини використовують датчик тиску ТХ6101 або ТХ6107 (диференційного тиску). Датчики є аналоговими,  сигнал на виході: 0,4 ÷ 2 В. Схема підключення їх до контролеру однакова. (Рисунок 5.2)
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Рисунок 5. 2 – Схема підключення датчиків тиску ТХ6101 (6107) до контролера.

Характерним для даних датчиків є те, що при відстані між контролером і датчиком більше 150 м. використовується 4-х провідна лінія, з перетином жил кабелю 1,5 мм2, при меншій довжині допускається використання 3-х провідної лінії, при цьому клеми  СигН и  0В замикаються безпосередньо на контролері.

3. Контроль струму.

Для контрлю струму високовольтної ячейки КРУВ-6 використовують датчик ДТА-1. Він має аналоговий вихід 4-20мА. Датчик підключається до контролеру ТХ9042 за схемою (рисунок 5.3)
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Рисунок 5. 3 – Схема підключення датчику струму ДТА-1 до контролера.

Використовується чотирьохдротова схема підключення датчика, з використанням окремого загального проведення від блоку живлення до датчика.

При підключенні датчиків, що мають струмовий вихідний сигнал, варто звернути увагу на обмеження по максимальному опору лінії зв'язку (сигнальної). Для цієї групи складових частин системи сигнальна лінія від датчика підключається до модуля вхідному аналоговому (4-20)мА контролера ТХ9042.

Для контролю струму двигунів використовують датчик ДТА-2, який видає сигнал на контролер через закритий цифровий протокол. Схема підключення зображена на рисунку 5.4
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      Рисунок 5. 4 – Схема підключення датчику ДТА-2 до контролера.

Для даних датчиків характерним також є те, що при відстані між контролером і датчиком більше 150 м. використовується 4-х провідна лінія, з перетином жил кабелю 1,5 мм2, при меншій довжині допускається використання 3-х провідної лінії, при цьому клеми Сиг Н и 0В замикаються безпосередньо на контролері.

Для цієї групи складових частин системи сигнальна лінія від датчика підключається до модуля  AІMDІ RX контролера ТХ9042.

4. Контроль переміщення об’єкту.

Для контролю положення вентиляційних дверей або інших об’єктів, застосовують датчик магнітний без дотиковий ТХ1004 разом з магнітом ТХ 1080. Його підключають до дискретного модуля контролеру. До одного модуля можна підключити два датчики ТХ1004. При цьому існує два варіанти підключення: з контролем стану лінії від датчику до контролеру (рисунок 5.5) та без контролю стану лінії (рисунок 5.6). Контроль стану лінії означає, що при обриві кабелю між датчиком та контролером, спрацює аудіовізуальна сигналізація. 










Рисунки 5.5, 5.6 – Схеми підключення датчику ТХ1004 до контролеру за необхідності контролю стану лінії і при відсутності контролю стану лінії.

5. Контроль швидкості руху та прослизання стрічки.

Для контролю швидкості руху стрічки конвеєра в системі УТАС використовують датчик NAMUR  (рисунок 5.7), який встановлюють на приводному барабані конвеєра.


Рисунок 5.7 – Схема підключення датчику NAMUR (на приводному барабані).

Для контролю прослизання стрічки використовують два датчики NAMUR (рисунок 5.8)


                                                                           датчик встановлено:

1- на приводному барабані

                                                                                   2 - на відомому барабані

Рисунок 5.8 – Схема підключення датчиків NAMUR для контролю прослизання стрічки.

6. Контроль вібрації механізмів

Для контролю вібрації механізмів (редуктор конвеєру, тощо) використовується датчик вібрації ТХ5636, ТХ5639, який підключають до аналогового модуля контролера. (Рисунок 5.9).

Рисунок 5.9 – Схема підключення датчику вібрації ТХ5636 до контролеру.

Контрольні питання:

1. Які елементи необхідні для забезпечення контролю температури 

     механізмів?

2. З якою метою використовують датчики переміщення об’єкту?
3. Які елементи необхідні для забезпечення контролю температури 

     механізмів?

4. З якою метою до схеми контролю включають дисплей?

5. Поясніть за схемою, яким чином підключається датчик ТХ6101 до 

   контролеру. 

6. З якою метою використовують датчик ДТА-1 або ДТА-2?

7. Чи можлива робота системи контролю струму двигуна за відсутності   

    дисплею?

8. Які існують варіанти підключення датчиків переміщення об’єкту до 

    контролеру?

9. З якою метою використовують датчики вібрації?
Лекція 6
Тема: Датчики аерогазового контролю в системі УТАС: метану, водню, кисню, окису вуглецю, сірководню, швидкості повітря, вологості.

Мета: вивчити призначення, конструкцію та принцип роботи датчиків аерогазового контролю в системі УТАС.
План лекції.

1. Датчики метану.

1.1 Датчик метану цифровий низьких концентрацій ТХ3261.01Ц

1.2 Датчик метану аналоговий високих концентрацій ТХ3263

2. Датчик водню.

3. Датчик кисню.

4. Датчик окису вуглецю.

5. Датчик сірководню.

6. Датчик швидкості повітря.

7. Датчик вологості.

1. Датчики метану.

1.1 Датчик метану цифровий низьких концентрацій ТХ3261.01Ц.

Датчик метану низьких концентрацій (4%) ТХ3261.01Ц (рисунок 6.1) з цифровим виходом застосовується для роботи в складі системи УТАС разом із контролером ТХ9042, цифровим дисплеєм ТХ3282.01 і здійснює в цій системі функцію контролю вмісту метану в навколишній атмосфері, діапазон виміру від 0 до 4%.
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Рисунок 6.1 – Датчик метану цифровий ТХ3261.01Ц (0-4%).

Датчик складається з наступних основних складових частин:

- голівки датчика з розміщеним у ній чутливим сенсором, що перетворює значення концентрації газу в електричний сигнал відповідного рівня. Зовні головка датчика має додатковий захисний козирок тарілчастої конструкції з отворами, що охороняє сенсор від механічних впливів.

- корпуса, у верхньому відсіку якого розташовується електронний блок для обробки інформації. Відсік закритий металевою задньою кришкою, що опломбована  етикетками. У нижній частині корпуса під кришкою клемного відсіку розташовуються клеми для підключення датчика.

Датчики ТХ3261.01Ц, ТХ3263 мають однакові клемні відсіки. 
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Рисунок 6.2 – Клемний відсік датчиків ТХ3261.01Ц, ТХ3263.

Гвинти у відсіку «зміщення» та «діапазон» призначені для налаштування датчика:

«зміщення» - для настройки показань нуля;

«діапазон» - настройка показань контрольної суміші ( близько 2%)

Принцип роботи.

Залежно від  концентрації газу універсальний сенсор датчика міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворить ці зміни в цифровий сигнал, що передається у закодованому виді на клеми 1, 2 клемного відсіку(рисунок 6.2) інформацію про величину обмірюваної концентрації газу. 

Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації величини концентрації метану на його дисплеї й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS485 у диспетчерську або іншу точку контролю. При необхідності контролю концентрації метану  в місці установки датчика ТХ3261.01Ц обов'язково використовується паралельне підключення до даного датчика цифрового дисплея ТХ3282.01 і кріплення останнього в зручному для контролю місці (на рівні очей обслуговуючого персоналу).

Монтаж та наладка.

При монтажі датчик повинен бути закріплений у покрівлі виробки і розташований щодо напрямку руху повітря таким чином, щоб струмінь повітря не впливав фронтально на чутливий елемент датчика. При підвищеній вологості над датчиком повинен бути встановлений козирок, що запобігає стіканню вологи або конденсату на його голівку з електрохімічним сенсором.

      Підключення датчику проводиться за схемою, що зображена на рисунку 6.3.
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Рисунок 6.3 – Схема підключення датчику ТХ3261.01Ц до контролеру.

При відстані між контролером і датчиком більше 150 м. використовується тільки наведена на рисунку чотирьохдротова схема підключення з перетином жил кабелю не менш 1,5 мм2, при меншій довжині допускається використання трьохдротової лінії. При цьому безпосередньо на контролері замикаються клеми СигН та 0В вхідного модуля, а загальні дроти живлення 0В и сигналу СигН, що йдуть до клеми 2 датчика й дисплея, заміняються одним дротом.

Для перевірки та настройки датчику після його монтажу в місці установки, використовують балон зі стисненим повітрям (0% метану) та подушку із контрольною сумішшю. (від 2% до 4% СН4).

Перевірку датчика проводять в 2 етапи:

1) Використовуючи подушку зі звичайним стисненим повітрям, подати його через  трубку на голівку датчика. Стиснене повітря на голівку подавати до стабілізації показань дисплея ТХ3282.01 (орієнтовно 30 с). При цьому показання дисплея повинні бути в межах (0-0,01)%. При невідповідності показань дисплея даному діапазону значень, використовуючи підстроєчний резистор "Зміщення" датчика, відрегулювати значення цифрового сигналу на виході датчика таким чином, щоб дисплей показував (0-0,01)%. Після перевірки припинити подачу газової суміші.

Використовуючи подушку з контрольною метаноповітряною сумішшю, подати  суміш на голівку датчика. Суміш на голівку подавати до стабілізації показань дисплея ТХ3282.01 (орієнтовно 1 хв.). Цифровим дисплеєм контролювати показання концентрації газу, що видаються датчиком.

Перевірити відповідність показань дисплея концентрації суміші.

При невідповідності показань дисплея вищезгаданим даним (з урахуванням допусків) більш ніж на 0,01% скорегувати вихідний сигнал датчика його резистором "Діапазон".

1.2 Датчик метану аналоговий високих концентрацій ТХ3263.

Датчик метану високих концентрацій ТХ3263 (рисунок 6.3) з аналоговим виходом разом із контролером ТХ9042  здійснює функцію безперервного контролю в навколишній атмосфері об'ємної частки метану більше 4%, на додаток до датчика метану ТХ3261, що контролює вміст метану при об'ємній частці до 4%. Діапазон виміру від   0 до 100%. Аналоговий сигнал на виході: 0,4-2В.
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       Рисунок 6.3 – Датчик метану високої концентрації ТХ3263 (0-100%).

Датчик складається з наступних основних складових частин:

- голівки датчика з розміщеним у ній чутливим сенсором, що перетворює значення концентрації газу в електричний сигнал відповідного рівня. Вугільний фільтр і захисна сітка, що охороняють сенсор від впливу пилу, кріпляться до голівки швидкоз’ємним стопорним кільцем.

 - корпуса, у верхньому відсіку якого розташовується електронний блок для обробки інформації. Відсік закритий металевою задньою кришкою, що опломбована  етикетками. У нижній частині корпуса під кришкою клемного відсіку розташовуються клеми для підключення датчика.

Принцип роботи.

Розташований у голівці датчика чутливий елемент шляхом термокаталітичного окислювання перетворює інформацію про концентрацію метану в атмосфері в електричний сигнал. Потім електронний блок перетворює  його у вихідний сигнал стандартного діапазону 0,4-2В, що знімається із клем 1, 2 клемного відсіку (рисунок 6.2). Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації величини концентрації метану на його дисплеї й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS-485 у диспетчерську або іншу крапку контролю.

Датчик ТХ3263 передає показання безпосередньо на дисплей контролеру.

Монтаж та наладка.

Монтаж та наладка датчику ТХ3263 відбувається аналогічно роботам по монтажу та наладці датчику низьких концентрацій ТХ3261.01Ц.  Різниця полягає в тому, що до датчику ТХ3263 (високих концентрацій) неможливо підключити дисплей для візуалізації показань в місці встановлення датчику. Для настройки датчику використовують вольтметр, за допомогою якого контролюють вихідний сигнал на клемах 1,2. (0,4-2В).
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Рисунок 6.4 – Схема підключення датчику ТХ3263 до контролера.
2. Датчик водню.

Датчик водню ТХ3241.041Ц  с цифровим виходом застосовується для роботи в складі системи УТАС у вугільних шахтах, разом із контролером ТХ9042, цифровим дисплеєм ТХ3282.01(0-1%) і здійснює в цій системі функцію контролю змісту водню в навколишній атмосфері, діапазон виміру (0 - 10000) ppm (0 - 1%).

Датчик експлуатується:

- разом з дисплеєм ТХ3282.01(0-1%) для візуалізації концентрації газу на екрані дисплея безпосередньо в місці установки датчика. При цьому використається паралельне підключення цифрового дисплея ТХ3282.01(0-1%) до даного датчика й кріплення останнього в зручному для контролю місці (на рівні очей обслуговуючого персоналу);

- разом з контролером ТХ9042 для візуалізації концентрації газу на екрані контролера й формування їм необхідних керуючих дій, а також для перетворення й передачі інформації в диспетчерську УТАС із метою візуального контролю й оцінки ситуації;

Конструкція.

Датчик водню ТХ3241.01Ц зображено на рисунку 6.5
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Рисунок 6.5 – Датчик водню ТХ3241.01Ц.

Датчик складається з наступних основних складових частин:

- захисної голівки датчика, що охороняє розміщений під отвором верхнього відсіку корпуса чутливий сенсор, який перетворює значення концентрації газу в електричний сигнал відповідного рівня;

- корпуса, у верхньому відсіку якого розташовується чутливий сенсор й електронний блок для обробки інформації. Відсік закритий металевою задньою кришкою, що опломбована  етикетками. У нижній частині корпуса під кришкою клемного відсіку розташовуються клеми для підключення датчика (рисунок  6.6).
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Рисунок 6.6 – Клемний відсік датчику водню ТХ3241.01Ц.

Принцип роботи.

Залежно від  концентрації газу електрохімічний сенсор датчика міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворює ці зміни в цифровий сигнал, що передається в закодованому виді на клеми 1, 2 клемного відсіку.

Монтаж та налагодження датчику водню проводиться аналогічно датчику метану ТХ3261.01Ц. Різниця полягає в тому, що контрольна суміш для настройки має вміст водню 0,2-0,6%.

Підключення датчику водню до контролера проводять за схемою (рисунок 6.7)
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Рисунок 6.7 – Схема підключення датчику водню до контролера.

     
При відстані між контролером і датчиком більше 150 м. використовується тільки наведена на рисунку чотирьохдротова схема підключення з перетином жил кабелю не менш 1,5 мм2, при меншій довжині допускається використання трьохдротової лінії. При цьому безпосередньо на контролері замикаються клеми СигН та 0В вхідного модуля, а загальні дроти живлення 0В и сигналу СигН, що йдуть до клеми 2 датчика й дисплея, заміняються одним дротом.

3. Датчик кисню.

Датчик кисню ТХ3264Ц (рисунок 6.8)призначений для використання як засіб контролю концентрації кисню в діапазоні від 0 до 25% та експлуатується: 

- разом із цифровим дисплеєм ТХ3282.01 (0-25 %) для візуалізації концентрації газу на екрані дисплея безпосередньо в місці установки датчика. При цьому використається паралельне підключення цифрового дисплея ТХ3282.01 (0-25 %) до даного датчика й кріплення останнього в зручному для контролю місці (на рівні очей обслуговуючого персоналу);

- разом з контролером ТХ9042 для візуалізації концентрації газу на екрані контролера й формування їм необхідних керуючих впливів, а також для перетворення й передачі інформації в диспетчерську УТАС із метою візуального контролю й оцінки ситуації.
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Рисунок 6.8 – Датчик кисню ТХ3264Ц.

Конструкція та принцип роботи датчику кисню аналогічні датчику водню ТХ3241.01Ц.
Схема підключення датчику кисню зображено на рисунку 6.9 (при відстані між датчиком та контролером до 150м).
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Рисунок 6.9 – Схема підключення датчику кисню ТХ3264Ц до контролера.

4. Датчик окису вуглецю ТХ3241Ц

Датчик оксиду вуглецю ТХ3241Ц с цифровим виходом (рисунок 6.10) застосовується для роботи в складі системи УТАС у вугільних шахтах, разом із контролером ТХ9042, цифровим дисплеєм ТХ3282.01 і здійснює в цій системі функцію контролю вмісту оксиду вуглецю в навколишній атмосфері в діапазоні виміру від 0 до 200 ррm (від 0 до 0,02 %).
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Рисунок 6.10 – Датчик окису вуглецю (СО) ТХ3241Ц.

Датчик складається з наступних основних складових частин:

- захисної голівки датчика, що охороняє розміщений під отвором верхнього відсіку корпуса чутливий сенсор, який перетворює значення концентрації газу в електричний сигнал відповідного рівня;

- корпуса, у верхньому відсіку якого розташовується чутливий сенсор й електронний блок для обробки інформації. відсік закритий металевої задньої кришкою, що опломбована  етикетками. У нижній частині корпуса під кришкою клемного відсіку розташовуються клеми для підключення датчика(рисунок  6.11)
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Рисунок 6.11 – Клемний відсік датчику водню ТХ3241 Ц.

Принцип роботи.

Залежно від  концентрації газу  електрохімічний сенсор датчика міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворює ці зміни в цифровий код, що знімається із клем 1, 2 клемного відсіку.

Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації на його дисплеї величини концентрації окису вуглецю й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS485 у диспетчерську або іншу крапку контролю. При необхідності контролю концентрації окису вуглецю в місці установки датчика ТХ3241Ц використовується паралельне підключення до даного датчика цифрового дисплея ТХ3282.01 (0-0,02%) і кріплення останнього в зручному для контролю місці (на рівні очей обслуговуючого персоналу).

Схема підключення датчику зображена на рисунку 6.12.
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      Рисунок 6.12 – Схема підключення датчику окису вуглецю (СО) до контролера.

Зображена схема підключення використовується в тих випадках, коли відстань між датчиком та контролером більше 150 м. У іншому випадку, може бути прийнята трьохдротова схема підключення, як було описано у матеріалі попередньої лекції.

Монтаж та налаштування датчику проводиться аналогічно датчику метану ТХ3261.01Ц.

5. Датчик сірководню ТХ3241.01Ц.

Датчик сірководню ТХ3241.01Ц с цифровим виходом застосовується для роботи в складі системи УТАС у вугільних шахтах, разом із контролером ТХ9042, цифровим дисплеєм ТХ3282.01 і здійснює в цій системі функцію контролю вмісту сірководню в навколишній атмосфері в діапазоні виміру від 0 до 25 ррm (від 0 до 0,0025 %).

Зовнішній вигляд датчику, його клемний відсік аналогічні раніш описаним датчику окису вуглецю.  Монтаж та налаштування також виконується аналогічно.

Схема підключення датчику сірководню (Н2S) ТХ3241.02Ц до контролера зображено на рисунку 6.13. (при відстані між датчиком та контролером до 150м).
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Рисунок 6.13 – Схема підключення датчику сірководню ТХ3241.02Ц до контролера.

6. Датчик швидкості повітря ТХ1322Ц.

Датчик потоку повітря ТХ1322Ц (рисунок 6.14) з цифровим виходом застосовується для роботи в складі системи УТАС разом із контролером ТХ9042 і здійснює в цій системі функцію контролю швидкості повітряного потоку у вентиляційних каналах, штреках, тунелях і витяжних трубах.
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Рисунок 6.14 – Датчик швидкості повітря ТХ1322Ц.

Конструкція.

Датчик складається з наступних основних складових частин:

- корпуса, у робочому відсіку якого розташовується електронний блок обробки інформації. Відсік закритий металевою задньою кришкою, що опломбована  етикетками. Попереду, під кришкою клемного відсіку розташовуються клеми для підключення датчика (рисунок 6.15);

- чутливого елемента, розташованого на з'єднаній з корпусом датчика подовжувальній трубі; чутливий елемент перетворює значення швидкості повітряного потоку в амплітудно-модульований електричний сигнал, що обробляється електронним блоком і перетворюється на виході в цифровий сигнал (закритий протокол), що надходить на вихідні клеми датчика.
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Рисунок 6.15 – Клемний відсік датчику ТХ1322Ц.

Принцип роботи.

Залежно від  швидкості потоку повітря, чутливий елемент датчика міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворює ці зміни в цифровий сигнал, який передається у закодованому виді на клеми 1, 2 клемного відсіку. 

Вихідний сигнал датчика передається на відповідний вхід контролера ТХ9042 для візуалізації величини швидкості потоку повітря на його дисплеї й передачі цієї інформації з інтерфейсу RS-485 у диспетчерську або іншу крапку контролю.

Монтаж та налагодження.

Для оптимальної експлуатації рекомендується встановлювати датчик на відстані мінімум у два метри від перешкод і не розташовувати чутливий елемент поруч зі стінками вибою або стінками повітроводів. Для точності показань варто контролювати ламінарний потік повітря.

Датчик може експлуатуватися:

- разом з контролером ТХ9042 для візуалізації швидкості повітряного потоку  на екрані контролера й формування їм необхідних керуючих впливів, а також для перетворення й передачі інформації в диспетчерську УТАС для візуального контролю і оцінки ситуації;

- разом з дисплеєм ТХ3282.01 для візуалізації швидкості повітряного потоку на екрані дисплея безпосередньо в місці установки датчика й з контролером ТХ9042, що забезпечує візуальний контроль швидкості повітряного потоку на його екрані й формуючий необхідний керуючий вплив, а також передає інформацію в диспетчерську УТАС для візуального контролю і оцінки ситуації.

Схема підключення датчику швидкості потоку зображено на рисунку 6.16.

[image: image61.emf]
Рисунок 6.16 – Схема підключення датчику ТХ1322Ц до контролера.

7. Датчик вологості ПМ-14.

Датчик вологості ПМ-14 (рисунок 6.17) із цифровим виходом призначений для контролю відносної вологості й температури навколишнього середовища. 
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Рисунок 6.17 – Датчик вологості ПМ-14.

Діапазон вимірювання абсолютної вологості: 0-100%.

Діапазон вимірювання температури навколишнього середовища: від  -20 до +60 С˚

Габаритні розміри датчику зображено на рисунку 6.18.
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Рисунок 6.18 – Габаритні розміри датчику ПМ-14.

Конструкція.

Датчик складається з наступних основних складових частин :

а)
чутливі елементи, що перебувають в захисній оболонці на лицьовій площині корпуса; чутливі елементи перетворюють значення вологості і температури повітря в комплексний електричний цифровий сигнал відповідного рівня;

б)
плата електронної обробки інформації, розташована в робочому обсязі корпуса датчика, перетворює сигнал чутливого елемента у вихідний цифровий сигнал датчика (закритий протокол);

в)
індикатор обмірюваних значень вологості і температури, запаяного в плату електронної обробки інформації й розташованого під склом на лицьовій площині корпуса. 

г) корпус, до якого кріпляться всі вищевказані вузли, а також сполучні клеми, задня кришка й кришка клемного відсіку.

Клемний відсік датчика зображено на рисунку 6.19
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Рисунок 6.19 – Клемний відсік датчику ПМ-14

Принцип роботи.

Залежно від  вологості і температури повітря чутливий елемент датчика міняє свої параметри, електронна схема датчика перетворює ці зміни в цифровий код, що знімається із клем клемного відсіку: 1, 2 - для відносної вологості й 4, 2 - для температури. Крім того, з електронної схеми на цифровий індикатор подаються сигнали для індикації обмірюваних величин відносної вологості і температури.

Підключення датчику до контролеру проводиться за схемою. (Рисунок 6.20).
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Рисунок 6.20 – Схема підключення датчику ПМ-14 до контролеру.

Контрольні питання:

1. Назвіть призначення датчиків ТХ3261.01Ц, ТХ3263.

2. Поясніть принцип роботи датчику метану ТХ3261.01Ц.

3. Як проводиться монтаж та наладка датчиків метану?

4. Поясніть призначення та принцип роботи датчику водню ТХ3241.01Ц.

5. Який діапазон вимірювань має датчик кисню ТХ3264Ц?

6. Назвіть призначення датчику ТХ3241Ц, опишіть його конструкцію.

7. Поясніть принцип роботи датчику окису вуглецю.

8. Як проводиться монтаж та наладка датчику сірководню ТХ3241.02Ц?

9. Поясніть призначення та принцип роботи датчику швидкості повітря 

    ТХ1322Ц.

10. Які особливості монтажу датчика швидкості повітря слід знати при 

     встановленні?

11. Поясніть за схемою, яким чином підключається датчик вологості ПМ-14 

      до контролеру.

Лекція 7
Тема: забезпечення АГЗ системою УТАС. Блок реле ПМ-15.

Мета: вивчити конструкцію та принцип роботи блоку реле ПМ-15; розглянути схему АГЗ, що забезпечується системою УТАС.

План лекції
1. Призначення та конструкція блоку реле ПМ-15.

2. Забезпечення АГЗ системою УТАС.

2.1 Спільно із апаратурою «Метан».

2.2 АГЗ з блоком реле ПМ-15.

1. Призначення та конструкція блоку реле ПМ-15.

Блок реле ПМ-15 призначений для  комутації іскробезпечних  та іскронебезпечних ланцюгів керування гірничо-шахтного устаткування іскробезпечною напругою із забезпеченням гальванічної розв'язки вхідних ланцюгів управління блоку реле від ланцюгів керованих пристроїв.

Зовнішній вигляд блоку реле зображено на рисунку 7.1.
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Рисунок 7.1 – Блок реле ПМ-15.

1 - клема заземлення; 2 - кабельні вводи (6 шт.); 3 - колодка клемна (керовані ланцюги); 4 - реле в зборі; 5 - колодка клемна (комутуючі ланцюги).

1.3.1
Блок реле представляє із себе металевий корпус із кришкою, що утворюють вибухобезпечну оболонку, всередині якої закріплено  корпус реле. До виводів реле підключені клемні колодки. 

1.3.2
На бічних стінках корпуса розташовані шість металевих гермоввідів, що забезпечують можливість уведення в оболонку до шести кабелів. Вибір діаметра застосовуваного кабелю повинен забезпечувати щільну посадку кабелю в гермоввід і герметизацію внутрішнього обсягу оболонки. На бічній стінці корпуса розташована клема заземлення. Корпус закривається металевою кришкою, що кріпиться десятьма болтами.

Для підключення кабелів до реле використовують клемні колодки. Схема підключення наведена на рисунку 7.2.
	Ланцюги керування (вхід)
	Х5
	Х6

	Х1
	Х2
	Х3
	Х4
	Вільні контакти

	+12В
	-12В
	+12В
	-12В
	

	К1
	К2
	

	
	
	

	Ланцюги комутації (вихід)
	

	Х9
	Х8
	Х7
	Х12
	Х11
	Х10
	Х13
	Х14


Рисунок 7.2 – Схема блоку реле ПМ-15.

2. Забезпечення АГЗ системою УТАС.

АГЗ системою УТАС може реалізуватись двома методами.

2.1 Спільно із апаратурою «Метан»

Згідно зі схемою (рисунок 7.3) сигнал про концентрацію метану з АС-9 потрапляє на аналоговий вхід контролера, а далі – по лінії зв’язку на пульт диспетчера.
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Рисунок 7.3 – АГЗ системи УТАС спільно із аналізатором АТ1-1.

2.2 АГЗ з блоком реле ПМ-15

Система УТАС забезпечує автоматичний газовий контроль та захист. Для забезпечення контролю використовують датчики метану ТХ3261.01Ц, 3263, які підключають до контролеру. Для захисту слід підключити до контролеру блок реле ПМ-15, який встановлюють поруч із електроапаратом, що підлягає відключенню при спрацюванні системи АГЗ (підстанція, фідерний автомат, КРУВ-6).  (Рисунок 7.4).
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Рисунок 7.4 – Схема АГЗ з блоком реле ПМ-15.
Існує також аналізатор для контролю вмісту метану у газовідвідних трубопроводах. (рисунок 7.5)
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Рисунок 7.5 – Схема аналізатору АМТГ.

Автоматичний аналізатор для контролю метану (АМТГ) у трубопроводах газовідсмоктуючих установок застосовується для автоматичного контролю концентрації метану в трубопроводах газовідсмоктуючих установок, видачі звукової, світлової сигналізації й командного сигналу на відключення електрообладнання при перевищенні гранично припустимої концентрації метану, а також для формування І передачі телеметричної інформації на поверхню.

Контрольні питання:

1. Для чого використовують ПМ-15? 

2. Поясніть конструкцію блоку реле ПМ-15. Назвіть основні елементи.

3. Поясніть, що таке ланцюги керування та ланцюги комутації блоку реле.

4. Накресліть схему АГЗ із використанням ПМ-15.

5. Поясніть, яким чином поєднують систему АГЗ на базі УТАС разом з 

     аналізатором АТ1-1.

6. Накресліть схему аналізатору АМТГ.

Лекція 8
Тема: апаратура контролю рівнів РКУ-1М. Апаратура контролю швидкості.  Склад, призначення та робота апаратури зв’язку АС-3СМ.
Мета: вивчити галузь використання, конструкцію та принцип роботи апаратури контролю рівнів, контролю швидкості та зв’язку, що використовується при автоматизації технологічних процесів на вугільних шахтах.
План лекції. 

1. Апаратура контролю рівнів.

2. Апаратура контролю швидкості.

2.1 Реле швидкості РСА.

2.2 Апарат КДК.

3. Призначення апаратури зв’язку АС-3СМ.

4. Склад комплекту зв’язку АС-3СМ.

5. Конструкція елементів апаратури. зв’язку АС-3СМ.

1. Апаратура контролю рівнів.

Реле контролю рівнів РКУ-1М і РКУ-Н призначені для іскробезпечного контролю одного або двох рівнів заповнення накопичувальних об'ємів (бункерів, водозбірників) струмопровідними сипкими матеріалами або рідинами, з використанням в них електродних, щіткових і інших контактних датчиків. При цьому реле РКУ-1М має виконання, відповідно умовам, небезпечним по газу або пилу, і допускає експлуатацію в шахтах; реле РКУ-Н розраховане для установки на поверхні шахт і збагачувальних фабрик в приміщеннях, не небезпечних по газу і пилу. Обидва апарати мають іскробезпечні ланцюги з'єднання з датчиками. Корпус реле РКУ-1М металічний, а РКУ-Н - пластмасовий. Електричні схеми апаратів аналогічні. На сьогоднішній день реле РКУ-Н не виготовляється, але знаходиться в експлуатації на деяких підприємствах галузі. Замість нього Дніпропетровським заводом шахтної автоматики виготовляє реле ИКС – іскробезпечного контролю опору.

До складу реле РКУ-1М входить датчик контролю рівня (ЕД, ДУ) та виконуючий пристрій – апарат РКУ. Апарат РКУ представляє собою вибухобезпечний корпус, всередині якого розташовано виймальну панель на салазках. 

У реле РКУ-1М на виймальній панелі змонтовані функціональні вузли: трансформатор, блок конденсаторів, блокувальний вимикач, електронний блок, електромагнітні і герконові реле, елементи управління і сигналізації. 

Реле може працювати в різних режимах: контроль рівня або лінії; контроль одного (бункер) або контроль двох (водозбірник)  рівнів струмопровідного середовища. 

При контролі двох рівнів (верхній та нижній) у водозбірнику розміщені два датчики ЕД, які підвішують на кабелі на відповідному рівні. Коли рідина досягає рівня підвищення верхнього датчику, датчик пропускає струм на «землю», що служить сигналом на апарат РКУ. Апарат РКУ подає живлення на котушку керування пускача насосу. Вмикається насос, починається відкачка води з водозбірника. Коли рівень води зменшується до нижнього датчику, ланцюг розривається і пускач насосу вимикається. 

При контролі лише верхнього рівня у бункері, при досягненні встановлення датчику реле РКУ вимикає конвеєр, що подає гірничу масу до бункеру. 

2. Апаратура контролю швидкості.

2.1 Реле швидкості РСА.

У схемах автоматизованого управління конвеєрними лініями, а також для контролю швидкості руху різних механізмів (лебідок, перевантажувачів, перекидачів, грохотів і ін.) застосовують реле швидкості РСА.
Реле РСА забезпечує:
- автоматичний почерговий запуск двигунів (у окремому випадку конвеєрів в порядку, зворотному напряму вантажопотоку);

- контроль часу пуску двигунів і витримку часу між пусками окремих приводів;

- автоматичне відключення двигуна при різкому зниженні швидкості або повній зупинці контрольованого органу;

- блокування, яке не допускає дистанційний повторний пуск приводу після аварійної зупинки.

До складу апаратури РСА входить датчик контролю швидкості (ДКС, ДМ-2М) та виконуючий пристрій – апарат РСА. Апарат РСА представляє собою вибухобезпечний корпус, всередині якого розташовано виймальну панель на салазках.

Принцип роботи реле полягає у безперервному контролі величини сигналу, що поступає від датчику швидкості. Датчик, при контакті із робочим органом конвеєру, виробляє Е.Д.С., величина якої прямо пропорційна швидкості руху. При недостатній швидкості (обрив стрічки, прослизання) реле РСА вимикає пускач конвеєру і він зупиняється. Аварійне блокування не дозволяє ввімкнути конвеєр дистанційно після аварійного зупинення. 

 2.2 Апарат КДК.

Апаратура КДК призначена для контролю руху і цілісності робочого органу двохланцюгових скребкових конвеєрів, при спільному використанні її з апаратурою АУК-1М. Вона забезпечує контроль: обриву однієї або обох тягових ланцюгів; відсутність окремих скребків або наявності поламаних і сильно зігнутих скребків; неправильної збірки, що викликає перекіс окремих скребків; проскакування одного з тягових ланцюгів на приводних зірочках конвеєра.
До складу апарату КДК входить електронний блок (вибухобезпечна оболонка із виймальною частиною) та два датчики ДМИ-1. 

Підчас роботи скребкового конвеєру обидва датчики виробляють однакові сигнали. У разі обриву ланцюга або перекосу скребків, датчики вироблятимуть різну за величиною Е.Д.С., порівняння якої відбувається в електронному блоці. В такому разі блок електронний вимикає привод конвеєру.

3.  Призначення апаратури АС-3СМ.

Апаратура АС-3СМ забезпечує двосторонній   симплексний   гучномовний   зв'язок   між абонентами очисного, прохідницького забою і штреку, а також подачу і контроль проходження попереджувального сигналу перед включенням забійних машин і механізмів. У апаратурі також передбачається відключення конвеєра з будь-якого поста абонента, відключення автомата фідера, діагностика несправностей в каналах зв'язку і управління.

4. Склад комплекту АС-3СМ.

У комплект апаратура входить: станція гучномовного зв'язку (СГС), 30 абонентських постів (ПА), блок стопових команд і діагностики| (БСКД) і кінцевий блок (БК).

5. Конструкція елементів апаратури АС-3СМ.

Станція СГС забезпечує виконання наступних|слідуючих| функцій:

- посилення  мовного  сигналу,   що поступає|надходить|  з   абонентських   постів;

- формування і посилення попереджувального|превентивного| сигналу;

- контроль проходження попереджувального|превентивного| сигналу;

- забезпечення живлення|харчування| абонентських постів і блоку стопових команд і діагностики;

- забезпечення аварійного живлення|харчування| від акумуляторного блоку при зникненні напруги|напруження| мережі|сіті|.

Конструктивно станція виконана в типовому вибухобезпечному корпусі, до нижньої підстави|заснування| якого приварений відсік для блоку акумуляторів (рисунок 8.1) Корпус розділений на камеру кабельних введень і а​паратну|. У апаратній камері розташовані|схильні| блокувальний роз’єднувач|, верхня виймальна панель і нижня|.
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Рисунок 8.1 – Станція СГС.

Верхня виймальна панель є сталевою підставою|заснуванням|, на якій встановлені|установлені| блок підсилювача потужності, блок генератора попереджувального|превентивного| сигналу, блок іскрозахисту|, радіатор з|із| вихідними тріод-пентодами|тріодами|, вихідний трансформатор підсилювача, ферорезонансний ста​білізатор| і ряд|низка| інших елементів.

Нижня виймальна панель має аналогічну підставу|заснування|, на якій розміщені силовий трансформатор, два блоки живлення|харчування| і інші допоміжні елементи. Нижня і верхня панелі зв'язані штеп​сельними| роз'ємами, колодками затисків і сполучені|з'єднані| з|із| камерою кабельних введень.

Пост|піст| абонентський ПА (рисунок 8.2) є пластмасовим корпусом, на передній стороні якого розміщені стопові кнопки, телефон​ний| ключ|джерело| мовного сигналу і жалюзі випромінювача. Усередині|всередині| корпусу встановлені|установлені| мікрофонний підсилювач, два випромінювачі і схема комутації|. Випромінювачі забезпечують відтворення попереджувального|превентивного| і мовного сигналів, а в режимі передачі виконують функції мікро​фона|.
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Рисунок 8.2 – Пост абонентський ПА.

Блок БСКД (рисунок 8.3) забезпечує реалізацію стопових команд і індикацію| посту, на якому затиснута кнопка відключення автомата фідера або місце обриву|урвища| лінії управління. Апаратура комплектуєтеся| блоком БСКД лише|тільки| по спеціальних замовленнях.

Блок кінцевий БК призначений для контролю проходження|надходження| попереджувального | сигналу на останній абонентський пост|піст| і контролю цілості лінії управління стопових команд.
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Рисунок 8.3 – Блок БСКД.

Контрольні питання:

1. Яка апаратура контролю рівнів вам відома?

2. Назвіть склад і призначення апаратури РКУ-1М.

3. Поясніть призначення та принцип роботи апарату КДК.

4. Що називають аварійним блокуванням при роботі конвеєра?

5. Назвіть призначення апаратури АС-3СМ.

6. З яких основних елементів складається апаратура АС-3СМ?

7. Опишіть конструкцію станції СГС. Для чого вона потрібна

8. Що таке пост ПА? Які функції він виконує?

Лекція 9
Тема: апаратура КУЗ: склад, призначення, принцип роботи.

Мета: вивчити склад, конструкцію елементів та принцип роботи апаратури гучномовного зв’язку та сигналізації в лаві КУЗ.
План лекції
1. Призначення комплекту

2. Модифікації комплекту

3. Склад та принцип роботи
1. Призначення комплекту

Комплекс пристроїв призначений для пуску і зупинки комбайна, конвеєра й маслостанцій з абонентських постів зв'язку, подачі й контролю проходження попереджувального сигналу перед включенням і початком їхнього переміщення, акустичного контролю роботи комбайна й двосторонній напівдуплексного гучномовного зв'язку між абонентами очисного вибою і штреку. 

Область застосування. 

Комплекс пристроїв розрахований на експлуатацію в умови підземних виробок шахт, небезпечних по газу і пилу в макрокліматичних районах з помірним, холодним і тропічним кліматом і виготовляється в кліматичному виконанні УХЛ і Т категорії 5. 

Комплекс пристроїв може експлуатуватися разом з апаратурою керування УМК й іншими аналогічного призначення, а також самостійно як  апаратура зв'язку. 

2. Модифікації комплекту

Виготовляється в трьох модифікаціях: 

 КУЗ.01 - оперативне дистанційне включення й вимикання з абонентських постів маслостанцій, відтворення попереджувального сигналу, двосторонній напівдуплексний зв'язок. 

 КУЗ.02 - оперативне дистанційне включення й вимикання з абонентських постів комбайна і конвеєра на викидонебезпечних пластах, акустичний контроль роботи комбайна, подача попереджувального сигналу, двосторонній напівдуплексний зв'язок. 

 КУЗ.03 - двосторонній напівдуплексний зв'язок між абонентами очисного вибою і штреку, або уздовж конвеєрних ліній у штреку.

3. Склад та принцип роботи

До складу комплекту КУЗ незалежно від модифікації входять наступні елементи:

- апарат живлення;

- апарат керування;

- пости абонентські (30 шт.)

- блок кінцевий.

Конструктивно апарат живлення виготовлений в типовому вибухобезпечному корпусі, до нижньої підстави|заснування| якого приварений відсік для блоку акумуляторів. Корпус роздільний на камеру кабельних введень і апаратну|. У апаратній камері розташовані|схильні| блокувальні роз’єднувач|, верхня виймальна панель і нижня|.

Верхня виймальна панель є сталевою підставою|заснуванням|, на якій встановлені|установлені| блок підсилювача потужності, блок генератора попереджувального|превентивного| сигналу, блок іскрозахисту|, радіатор з|із| вихідними тріод-пентодами|тріодами|, вихідний трансформатор підсилювача, ферорезонансний стабілізатор| і ряд|низка| інших елементів.

Нижня виймальна панель має аналогічну підставу|заснування|, на якій розміщені силовий трансформатор, два блоки живлення|харчування| і інші допоміжні елементи. Нижня і верхня панелі зв'язані штепсельними| роз'ємами, колодками затисків і сполучені|з'єднані| з|із| камерою кабельних введень.

Пост|піст| абонентський ПА (рисунок 9.1) є пластмасовим корпусом, на передній стороні якого розміщені стопові кнопки, телефон​ний| ключ|джерело| мовного сигналу і жалюзі випромінювача. Усередині|всередині| корпусу встановлені|установлені| мікрофонний підсилювач, два випромінювачі і схема комутації|. 
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Рисунок 9.1 – Пост абонентський

Випромінювачі забезпечують відтворення попереджувального|превентивного| і мовного сигналів, а в режимі передачі виконують функції мікро​фона|. В залежності від модифікації, пост абонентський може бути оснащений ключем для керування маслостанцією (КУЗ.01) та ключами для керування комбайном і конвеєром (КУЗ.02).

Апарат керування (рисунок 9.2) представляє собою металевий корпус із кришкою на зажимах. На передній панелі розташовані: прилад для індикації місця обриву ланцюга або пошуку ПА із нажатою кнопкою «СТОП»; кнопка «ПОШУК»; перемикач «КУЗ-МІСЦ».
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Рисунок 9.2 – Апарат керування КУЗ

Перед запуском комбайна або конвеєру генератор попереджувального сигналу генерує сигнал, який відтворюється через випромінювачі всіх ПА. 

Для здійснення розмови необхідно на ПА перевести ключ у положення «РОЗМОВА». При цьому головна команда від вказаного ПА буде підсилюватися у апараті живлення та відтворюватися по всіх інших ПА в лаві та на штреку.

Контрольні питання:
1. Назвіть призначення та область застосування апаратури КУЗ.

2. Які модифікації КУЗ випускаються та чим вони відрізняються?

3. Які основні елементи входять до комплекту КУЗ?

4. Описати конструкцію елементів апаратури КУЗ.

5. Як за допомогою апаратури КУЗ передати мовний сигнал по лаві?

Лекція 10
Тема: призначення комплексу «Метан» та його функції.  Аналізатори метану АТ1-1, АТ3-1: склад, призначення».  Метан-реле ТМРК.
Мета: вивчити склад та призначення комплексу «Метан», визначити конструкцію елементів комплекту та взаємозв’язок між ними на структурній схемі. Ознайомитись із проблемою газового захисту на шахті; вивчити задачі і засоби автоматичного газового захисту і контролю рудникового повітря; вивчити конструкцію та принцип роботи аналізаторів метану АТ1-1, АТ3-1, метан-реле ТМРК.

План лекції.
1. Призначення комплексу «Метан» та його функції.

2. Склад комплексу

3. Структурна схема апаратури «Метан»

4. Засоби АГЗ.

5. Метан реле ТМРК.

6. Принцип роботи аналізатору метану АТ1-1

7. Підготовка апаратури до спуску в шахту

8. Монтажні роботи і налагодження в шахті.

1. Призначення комплексу «Метан» та його функції.

Безперервний автоматичний контроль вмісту метану в шахтній атмосфері  забезпечується централізованою системою газового захисту «Метан», що є мережею датчиків метану, пов'язаних із стійкою приймачів телевимірювання, шахти, що розташовується у диспетчерському пункті та діють безперервно. Апаратура «Метан» забезпечує: безперервний контроль змісту| метану в місцях установки датчиків; автоматичне відключення електричного живлення|харчування| забійного устаткування|обладнання| при межево допусти​мій| концентрації метану в шахтній атмосфері (0,5; 0,7; 1,0; 1,5 або 2%); передачу безперервної інформації про вміст|зміст| метану на відстані до 10 км. і реєстрація її самописними приладами; місцеву| і централізовану звукову і світлову сигналізацію.
Апаратура «Метан» дозволяє вводити|запроваджувати| безперервну інформацію про склад|стан| атмосфери шахти безпосередньо в електронно-обчислювальну| машину для обробки її і видачі сигналів управління вен​тиляційними| пристроями|устроями| в рамках|у рамках| автоматизованої системи управління провітрюванням шахти.
2. Склад комплексу

Промисловістю випускаються комплекти апаратури «Метан» трьох типів: АТ1-1, АТЗ-1 і АТВЗ.
До складу апаратури «Метан» входять термокаталітичні датчики метану ДМТ-4 або ДМТ-5, апарати сигналізації АС-5, АС-6, і стійка прийому інформації СПИ-1.

Комплект АТ1-1 містить|утримує| апарат сигналізації| АС-5 і датчик метану ДМТ-4. Комплект АТЗ-1 складається з апарата| сигналізації АС-6, до якого підключаються три датчики метану ДМТ-4, що дозволяє контролювати вміст метану в трьох точках ділянки.

Стійка|стойка| прийому інформації СПИ-1 встановлюється у диспетчерському| пункті. На стійці|стойці| розміщені багатоканальні самописні прилади, реєструючи вміст метану в атмосфері, у відповідності з|із| інформацією від датчиків, що передається|одержувати| по вільних лініях телефонного зв’язку.
3. Структурна схема апаратури «Метан» (рисунок 10.1)
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Рисунок 10.1 – Структурна схема комплексу «Метан»
4. Засоби АГЗ.

 У вугільній промисловості для контролю вмісту|змісту| метану застосовують три види апаратури: вбудовану в гірські машини і механізми (ТМРК-3); переносну (СММ-1, СМС-1, ІМС-1) і стаціонарну (комплекс «Метан»). При цьому в апаратурі використовують термоелектричний принцип газового аналізу із застосуванням низькотемпературних каталізаторів.
5. Метан реле ТМРК.

Метан-реле комбайнове ТМРК-3.1М призначене для автоматичного контролю вмісту метану в зоні роботи очисної або прохідницької машини. 
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Рисунок 10.2 – Метан реле ТМРК-3.1М

До складу ТМРК-3.1М входять наступні елементи:

- головка метан реле МРГ-2;

Конструктивно головка складається з корпусу, кришки, датчику і плат. Головка з’єднується із блоком живлення за допомогою штепсельного роз’єму.

- блок живлення БПИ-2;

Складається з корпусу, кришки та іскробезпечних акумуляторів для живлення головки МРГ-2.

- кожух захисний КЗМ: призначений для встановлення у ньому зі стикованих між собою блоку живлення та головки реле. Виготовлений з чавуну.

Принцип роботи метан-реле засновано на переробці електричних сигналів, що поступають від датчика метану та видачі відповідно звукового та візуального сигналу а також сигналу на відключення машини.

6. Принцип роботи аналізатору метану АТ1-1

Аналізатор метану АТ1-1 працює наступним чином: (рисунок 10.3).

          Рисунок 10.3 - Принципова схема АТ1-1.
При включенні апарату сигналізації напруги -36, 100, 127, 380 або 660 В змінного струму через контакти блокувального вимикача S і запобіжник F поступає на вхід трансформатора Т. З вторинної обмотки трансформатора напруга 110 В поступає на вхід ферорезонансного стабілізатора СТ, стабілізована напруга 52 В подається на клеми а8 і Ь8 роз'єму XI і служить для живлення датчика.

Напруга 24 В з обмотки трансформатора Т поступає на блок живлення сирени БПС, через діоди VI — V4 на лампи HL1 і HL2, реле К1, мультивібратор і генератор сигналів G.
Зв'язок датчика з|із| апаратом здійснюється чотирижильним телефонним| кабелем. По одній парі жил подається напруга|напруження| на датчик і здійснюється аварійна сигналізація, по іншій парі передається телеметрична інформація про вміст|зміст| метану і телефонний зв'язок. Живлення|харчування| датчика — змінним струмом|током| частотою 50 Гц, аварійна сигналізація| здійснюється по цій же лінії.

Вимірювальний міст датчика складається з чотирьох резисторів Rр — робочого елементу, Rcp — порівняльного елементу і плечових резисторів R10 і R11. Порівняльний елемент Rср ввімкнено у схему вимірювального моста для компенсації впливу оточуючого середовища (температури, волога і т. д.). Горіння метану на ньому не відбувається.

7. Підготовка апаратури до спуску в шахту

Перед спуском комплексу в шахту всі його вироби мають бути випробувані з|із| перевіркою їх працездатності і опломбовані. Апарати АС-5 і АС-6 пломбують навісною пломбою лише|тільки| після|потім| підключення до мережі|сіті| в шахті.
Перед установкою в шахті і після ремонту вироби комплексу повинні пройти приробку і перевірку. Для приробки вироби комплексу сполучають за схемою і витримують у включеному стані протягом двох діб при нульовій концентрації метану, а потім протягом двох діб при концентрації метану від 1,5 до 2,2 %. При цьому метаноповітряна суміш в камері обмінюється не рідше чим через 4 години, і при кожному обміні концентрації камеру провітрюють протягом 10—20 хв. В кінці четвертої доби камеру провітрюють протягом 1 години, потім в ній створюється концентрація метану від 1,5 до 2,2 % і визначається абсолютна погрішність виміру.

Для перевірки погрішності спрацьовування в камері створюється концентрація метану, що перевищує величину уставки не більше ніж на 30 %. При цьому з витримкою часу від 10 до 20 хв. повинні включитися лампи «Метан» на датчику і апараті сигналізації. Після провітрювання в камері створюється концентрація метану, що перевищує величину уставки більш ніж на 30 %. При цьому включення ламп повинне статися миттєво.
8. Монтажні роботи і налагодження в шахті.

Датчики метану встановлюють в місцях, де правилами безпеки передбачений безперервний автоматичний конт​роль| вмісту|зміст| метану стаціонарною апаратурою. У місці установки датчик кріплять|зміцнюють| вертикально до кріплення| за допомогою ланцюгової підвіски так, щоб повітряний потік підходив|пасував| до датчика із|із| сто​рони| протилежної лицьової панелі або збоку.

Апарат сигналізації встановлюють на розподільному пункті лави або підземної підстанції в місці, зручному для нагляду| за приладом.

Сирену іскробезпечну СІ-1 встановлюють на розподільчому| пункті або в місці, де вірогідність|ймовірність| знаходження людей найбільша, наприклад на вантажному пункті.

Стійку приймача інформації СПИ-1 встановлюють в приміщенні гірничого  диспетчера, в зручному для спостереження місці.

Монтаж аналізатору проводиться згідно зі схемою (рисунок 10.4).
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Рисунок 10.4 - Схема монтажу АТ1-1.
Апарат АС-5 має шість кабельних введень. Апарат АС-5 з джерелом живлення напругою 36, 100, 127, 380 або 660 В змінного струму сполучають кабелем, який підключають в апараті до затисків 12, 13. Останні з'єднання видно на схемі підключення.

Правильність роботи системи відключення перевіряється натисканням| кнопки «Контроль» на датчику.

Один раз в добу необхідно| проводити|виробляти| перевірку правильності роботи системи відклю​чення| живлення|харчування| контрольованого об'єкту натисненням кнопки «Конт​роль» на передній кришці датчика, при цьому в датчику і апараті повинні включитися світлові сигнали «Метан» і сирена, а також відключитися    напруга|напруження|   живлення|харчування|    контрольованого   об'єкту.

Один раз в тиждень проводять перевірку правильності показань і нуля. Для цього слід камеру згорання датчика прокачати спочатку чистим повітрям, а потім метаноповітряною сумішшю. Якщо відхилення від нульової відмітки або показники відрізняються від перевірочної суміші більш ніж на 0,2 % Сн4, то слід зробити коректування.
Контрольні питання:

1. Назвіть призначення комплексу «Метан».

2. Що таке аналізатор термокатолітичний?

3. У чому різниця між АТ1-1 та АТ3-1?

4. Пояснити зв’язок між елементами апаратури на структурній схемі.

5. У чому полягає задача служби АГЗ шахти?

6. Які групи засобів АГЗ вам відомі?

7. Для чого використовують ТМРК?

8. Назвіть склад метан-реле ТМРК-3.1М.

9. Пояснити конструкцію та призначення елементів ТМРК3.1М: головка 
    МРГ-2, кожух захисний КЗМ; блок живлення БПИ-2.
10. Пояснити принцип роботи аналізатору за принциповою схемою.

11. Для чого в схемі датчика застосовують елемент Rср?

12. Які види робіт проводять перед спуском аналізатору в шахту?

13. Де встановлюють датчик метану і апарат сигналізації?

14. Як проводять щодобову перевірку роботи аналізатору?

Лекція 11
Тема: комплекс аерогазовий інформаційний КАГІ: призначення, склад, основні вимоги до експлуатації.

Мета: вивчити призначення та функціональні можливості комплексу КАГІ, склад комплексу та принцип роботи за структурною схемою; визначити основні вимоги до монтажу і експлуатації апаратури.

План лекції.
1. Призначення комплексу КАГІ та його функції.
2. Основні складові частини комплексу.
3. Принцип роботи КАГІ.

4. Монтаж та налагодження комплекту

1. Призначення комплексу КАГІ.

Комплекс аерогазовий інформаційний КАГІ  призначений для використання в системах аэрогазового контролю вугільних шахт для прийому, перетворення, подання оператору АГЗ, обробки, видачі і зберігання на поверхні інформації від апаратури автоматичного контролю вмісту метану - аналізаторів метану АТ1-1, АТЗ-1, АТЗ, вимірників швидкості і напрямку руху повітря ИСНВ, пристроїв телекерування та телесигналізації ТУ-ТС «Вітер-1М» разом з апаратурами контролю провітрювання тупикових виробок АПТВ, а також для керування вентиляторами місцевого провітрювання і групових апаратів. Комплекс може бути використаний у комплекті з іншими вимірювальними апаратурами (контроль змісту оксиду вуглецю й інших газів, запиленості рудничного повітря, температури рудничного повітря й т.п.), що має уніфікований вихід 0...5 мА, а разом із пристроями ТУ-ТС «Вітер-1М» - для автоматизації контролю й керування іншим устаткуванням.

Основні виконувані функції:


- Забезпечення безперервного контролю аерогазової обстановки в гірничих виробках вугільних шахт.


- Виявлення несправностей (здійснення технічної діагностики) апаратур аерогазового контролю (АГК), апаратури контролю надходження повітря в тупикові виробки (АПТВ) і пристроїв телекерування і телесигналізації ТУ-ТС "Вітер-1М", застосовуваних у системах місцевого провітрювання й іншого контрольованого устаткування.


- Виявлення небезпечних змін аерогазової обстановки, порушень провітрювання і загазувань гірничих виробок.


 - Здійснення контролю та керування вентиляторами місцевого провітрювання, груповими апаратами і іншими пристроями в міру розвитку функціональних можливостей комплексу, блокування неправильних дій оператора.


- Зберігання і подання оперативної і ретроспективної інформації про стан аерогазової обстановки та устаткування на контрольованих об'єктах, підтримування діалогу з оператором системи.


- Реалізація функцій "чорного ящика" системи контролю й керування.

2. Основні складові частини комплексу.

У базовий склад комплексу входять:

- пристрій прийому й перетворення інформації (УПИ);
- автономний пульт індикації (АПИ);
- телефонний апарат, слухавки  і зарядний пристрій;
- персональна ЕОМ у комплекті із принтером;
- джерело безперебійного живлення.
Розташування основних складових частин комплексу КАГИ наведене на структурній схемі (рисунок 11.1)
У зразках комплексу, що випускались до 2002 р. застосовувався мікропроцесорний субкомплекс контролю і керування. У зразках що випускають із 2002 р. установлюється контролер обробки вступної інформації КОПІ. Склад комплексу може змінюватися залежно від  виконання.
3. Принцип роботи КАГІ.
Принцип дії комплексу КАГІ полягає в безперервному прийомі по фізичних провідних парах електричних сигналів, що містять інформацію про стан рудничної атмосфери в гірничих виробках вугільних шахт від апаратур автоматичного контролю змісту метану, витрати повітря й т.д. Прийнята інформація перетворюється, представляється операторові АГК, обробляється й зберігається в оперативній і довгостроковій пам'яті ПЕОМ на магнітних носіях.
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Рисунок 11.1 – Структурна схема КАГІ.

1 - касети функціональних блоків, що містять по 14 повнофункціональних блоків ПФ (1А-4А);

2- касета функціональних двухканальних блоків, що містить 14 двоканальних блоків 2К (5А);

3 - блок індикації і блок перехідних рознімань, розташовані на одному поверсі стійки УПИ (6А);

4 - контролер обробки інформації,  що надходить КОПІ (7А);

5 - касета функціональних блоків, що має у своєму складі 4 трьохканальних блоки ЗК й 7 блоків розв'язки БР (8А);

6 - блок живлення. (9А).
4. Монтаж та налагодження комплекту.
При огляді складових елементів комплексу КАГИ проводиться перевірка комплектності кожної складової частини комплексу по формуляру або паспорту цього пристрою.

При проведенні контрольного огляду складових частин комплексу КАГИ необхідно:

-
провести перевірку наявності цілісності табличок заводу-виробника, маркування рівня та виду (видів) вибухозахисту;

-
перевірити цілісність корпусів, рознімань, кабелів, дисплеїв і т.п.;

-
перевірити наявність заземлюючих шпильок на металевих блоках комплексу.

Місця установки складових частин комплексу повинні задовольняти вимогам технічної документації.

Комплекс КАГИ повинен розміщатися в приміщенні оператора АГК або гірничого диспетчера, де є іскробезпечний  крос.

УПИ встановлюється в приміщенні оператора АГК або в приміщенні диспетчера на спеціальну підставку над кабельним каналом. Для кріплення пристрою в підставі каркаса є отвори для кріпильних болтів.

УПИ може встановлюватися як поруч зі стійками прийому інформації СПИ-1, так й окремо від них. В останньому випадку необхідно передбачити прокладку до УПИ спеціальних кабельних каналів для підведення до пристрою живильних і сигнальних кабелів.

Задня сторона УПИ закривається спеціальними дверима. При установці пристрою повинне бути витримане відстань між УПИ й стіною або іншим устаткуванням, що дозволяє проводити огляди й обслуговування пристрою.

ПЕОМ, принтер, автономний пульт індикації й телефонний апарат, як правило, установлюються на робочому столі оператора АГК.

УПИ і ПЕОМ підключається до джерела безперебійного живлення, а принтер і АПИ безпосередньо до мережі змінного струму напругою 220 В.
Контрольні питання:
1. Назвіть призначення комплексу КАГІ.

2. Які функції виконує комплекс КАГІ?

3. Яке обладнання АГК краще на вашу думку: СПИ-1 чи КАГІ? Відповідь обґрунтуйте.

4. У чому полягає принцип роботи комплексу КАГІ?

5. Поясніть зв’язок між елементами комплексу КАГІ за структурною схемою.

6. Назвіть основні положення монтажу і налагодження комплексу КАГІ.

Лекція 12

Тема: апаратура керування механізмами очисного комплексу УМК: устрій та робота, перевірка апарату керування. Апаратура автоматизації та управління комбайнами  КУАК: призначення, устрій. Апаратура автоматизації та керування комбайнами КД-А: призначення, функції, склад, підготовка до роботи.

Мета: вивчити призначення та устрій апаратури керування комбайнами УМК та КУАК; вивчити призначення, склад, конструкцію та призначення блоків апаратури КД-А; визначити види робіт з підготовки апарату до експлуатації.

План лекції.

1. Апаратура УМК.

1.1 Призначення та функції.

1.2 Склад апаратури і конструкція елементів.

1.3 Електропостачання апаратури.

2. Апаратура КУАК.

3. Призначення КД-А і її функції.

3.1 Склад апаратури та конструкція елементів.

3.2 Блоки апаратури, їх конструкція та робота.

3.3 Підготовка апарату до роботи.

1. Апаратура УМК.

1.1 Призначення та функції.

Для керування механізмами очисних комплексів з комбайнами із вбудованою системою пересування для 1140 В. створена апаратура УМК. Апаратура УМК призначена для керування механізмами очисного комплексу двома способами - по допоміжних жилах силового кабелю комбайна і з використанням додаткового кабелю, прокладеного по лаві від комбайна на штрек.

Функціональні можливості апаратури:

По керуванню - дистанційне керування пускачами комбайна, конвеєра, запобіжної лебідки з пульта машиніста комбайна по допоміжних жилах силового кабелю; 

- аварійне двухстадійне відключення автоматичних вимикачів з пульта машиніста комбайна й з абонентських постів зв'язку по лаві й безпосереднє дистанційне відключення автоматичних вимикачів з апарата керування;

- дистанційне керування пускачами конвеєра з постів керування на приводах конвеєра й відключення з абонентських постів зв'язку по лаві; 

- реверс конвеєра з апарата керування; вибір пункту керування конвеєром - пульт машиніста комбайна, верхній привід, нижній привід; 

- роздільне або спільне (з витримкою часу не більше 3 с.) включення приводів конвеєра;

- спільне (з витримкою часу не більше 3 с.) включення приводів комбайна; дистанційне керування пускачами насосних станцій; 

- місцеве керування пускачем запобіжної лебідки;

- автоматичне включення попереджувального сигналу на комбайні або по лаві перед включенням приводу виконавчих органів (пускачів комбайна);

- автоматичне включення попереджувального сигналу по лаві перед включенням пускача лебідки й початком руху конвеєра;

- автоматичне включення пускачів насоса зрошення і станції тиристорного перетворювача при включенні комбайна.
За захистами і блокуваннями - блокування попереджувального сигналу при включенні механізмів лави після зупинок, що не перевищують 5 с.; блокування, що повертає схему керування у вихідний відключений стан при будь-якому відключенні або невключенні комбайна, конвеєра, запобіжної лебідки, а також при відсутності попереджувального сигналу; нульовий захист і захист від втрати керованості при ушкодженнях у ланцюгах керування; контроль що допускає, не більше 50 Ом, опору ланцюга заземлення (корпуса комбайна); контроль ланцюгів керування.

Апаратури УМК здійснює оперативну (світлову) індикацію про включення і роботу механізмів, аварійному відключенні автоматичних вимикачів, справності елементів, блоків і ланцюгів керування.

1.2 Склад апаратури і конструкція елементів.

До складу УМК входять наступні функціональні блоки і вузли: блок штрековий - 1, блок кінцевий - 7, коробки клемні, перемичка - 1.

Штрековий блок складається з рами, на якій закріплені апарат керування АУ, джерело живлення, блок живлення, з'єднані між собою кабельними перемичками.

Корпус апарата керування складається із двох частин, з'єднаних болтами через гумову прокладку. Верхня частина корпуса апарата керування закрита відкидною лицевою панеллю (рисунок 12.1), на якій розташовані органи керування й індикації. Органи допоміжного керування й ремонтної індикації перебувають на контрольній панелі (рисунок 12.1), що закривається відкидною кришкою. Усередині верхньої частини корпуса розташована виймальна панель керування, на якій на роз’ємах установлені блоки апаратури.
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Рисунок 12.1 – Лицева та контрольна панелі апарату керування УМК.

Блоки, що розміщені всередині оболонки апарату керування, мають наступне призначення:

- Блок фідерних автоматів (БФА). Призначення - контроль стану магнітних пускачів, безпосереднє або двухстадійне (з попереднім відключенням магнітних пускачів) відключення автоматичних фідерних вимикачів АФВ із пульта машиніста комбайна або з абонентських постів гучномовного зв'язку. Пристрій - два реле попереднього відключення (ДО1 і КЗ), виконавче реле ДО2 з витримкою часу на відключення.

Блок попереджувального сигналу (БПС). Призначення - подача звукового сигналу змінного струму на комбайн перед включенням його електродвигунів. Пристрій-генератор звукової частоти (1-2 кГц) і генератор частоти 1 Гц, реле контролю сигналу.

Блок керування (БУ). Призначення - керування магнітними пускачами комбайна, запобіжної лебідки й конвеєра з подачею попереджувального сигналу та без нього. Пристрій - транзисторний ключ і три електронних реле часу К1, К2, КЗ, що виконують функції: К1 - реле-повторювач; К2 - реле часу; КЗ - реле відключення.

Блок реле часу (БРВ). Призначення - формування регульованих витримок часу від 0 до 3 с. Пристрій - три автономних електронних реле часу. На кришці блоку є три підстроєчні резистори для регулювання витримки часу.

Блок контролю лінії (БКЛ). Призначення - здійснення селективного відключення устаткування комплексу залежно від  опору контрольованої лінії, а також контроль опору ланцюга заземлення і аварійного відключення. Пристрій - електронно-релейні вузли: мости змінного струму, компаратори, ключі транзисторні, реле виконавчі з іскробезпечними шунтами.

Робота блоку полягає в порівнянні компараторами зразкових напруг, що подаються з одного плеча з моста на входи з напругами в контрольованій лінії, що утворить друге плече вищезгаданого моста. У випадку розбалансу моста (перевищення контрольованого опору) компаратори переходять із динамічного режиму (формування імпульсів 50 Гц) у статичний (постійна напруга "+" або "-" 10 В). При цьому виконавчі реле відключаються.

Блок блокування конвеєра (ББК). Призначення - відключення приводу конвеєра при швидкості скребкового ланцюга нижче заданої і при перекосі скребків. Устрій-блок реле швидкості, електронне реле часу.

1.3 Електропостачання апаратури.

Напруга 127 В. на джерела живлення штрекового блоку подається від пускового агрегату АП. Клеми джерела живлення 01 і блоку живлення 02 з'єднані кабельною перемичкою.

Напруга 127 В. подається на джерело при включенні пускового агрегату АП. Якщо буде потреба розкрити блок споживання або джерело живлення, пусковий агрегат АП попередньо повинен бути відключений. При подачі живлення на лицевій панелі апарата керування повинні світитися індикатори Н1, Н2, НЗ джерел постійного й Н5 - джерела змінного струму. Для подачі напруги на пускачі механізмів  комплексу необхідно включити автоматичний вимикач АВ.

2. Апаратура КУАК.

Комплекс пристроїв автоматизації комбайнів (КУАК) призначений для керування, регулювання, контролю роботи, а також для захисту від аварійних режимів очисних комбайнів уніфікованого ряду РКУ з гідравлічним приводом механізму подачі. КУАК розрахований на застосування пристрою керування механізмами комплексу УМК у сполученні із силовим комбайновим кабелем з п'ятьма контрольними (допоміжними) жилами, що дозволяє управляти комбайном у двох режимах: з пульта, установленого на комбайні, і дистанційно з  виносного пульта.

Виносний пульт забезпечує керування комбайном з відстані до 15 м. без кабельної перемички. Керування здійснюється з використанням інфрачервоного (ИК) випромінювання. Випускається КУАК у декількох модифікаціях: для комбайнів з одним приводним електродвигуном, із двома двигунами, зі скороченим числом виконуваних функцій і т.д.  

Конструкція КУАК допускає встроювая додаткових пристроїв, що розширюють функції апаратури: вузлів апаратури КРОК (для передачі інформації про роботу комбайна в шахтну АСУТП), комбайнового метан-реле ТМРК, автоматичного регулятора положення виконавчих органів і т.д.

3. Призначення КД-А і її функції.

Апаратура керування і автоматизації КД-А призначена для керування механізмами видобувних комплексів КД-80, КМ103 і винесеної системи подачі (ВСП) комбайнів КА80, К10З, що працюють на тонких пластах потужністю від 0,65 до 1,2 м. В апаратурі КД-А застосовується телемеханічна система передачі команд із пульта машиніста комбайна (ПМК) на штрек, регулятор навантаження і швидкості, система технічної діагностики підсистем апаратури.

Апаратура керування і автоматизації КД-А забезпечує:

- телемеханічне керування пускачами (контакторами) комбайна, конвеєра, ВСП, запобіжної лебідки, з пульта машиніста комбайна по додаткових жилах силового кабелю;

- керування швидкістю подачі з пульта машиніста комбайна зі стабілізацією заданої швидкості і навантаження електродвигунів комбайна й ВСП в автоматичному режимі роботи РНС;

- аварійне двухстадійне вимикання всіх механізмів вибою із ПМК і з абонентських постів зв'язку по лаві; 

-автоматичну подачу попереджувального сигналу - на комбайні або по лаві перед натягом тягового ланцюга комбайна, початком переміщення комбайна і руху конвеєра; 

- дистанційне керування пускачами насосних станцій;

- реверс конвеєра, вибір пункту керування конвеєром, роздільне або спільне включення його приводів; 

- захист від небезпечних режимів, технологічні блокування, світлову індикацію включення механізмів і відключення фідерного автомата; 

-нульовий захист і захист від втрати керованості при ушкодженнях у ланцюгах керування, контроль припустимого (не більше 100 Ом) опору ланцюга заземлення корпуса комбайна;

- захист від витоків струму на землю в ланцюгах живлення електромагнітних муфт ковзання.

3.1 Склад апаратури та конструкція елементів.

Апаратура складається зі штрекового комплексу і комплексу пристроїв комбайна. До складу штрекового комплексу входять: блок штрековий, регулятор навантаження і швидкості, блок контролю двигунів комбайна, блок контролю двигунів подачі, дві клемні коробки, коробка клемна і кабельна перемички для монтажу апаратури на штреку.

До складу комплексу пристроїв комбайна входять: пульт машиніста комбайна, випромінювач акустичний, тахогенератори (датчики швидкості), кабельні перемички для монтажу апаратури на комбайні.

До системи керування відноситься: комбайнова частина з пультом машиніста комбайна; випромінювач акустичний; реле тиску і блок штрековий, розміщені на енергопоїзді. У режимі телемеханічного керування як  канал зв'язку між пультом машиніста комбайна і штрековим блоком використаються дві допоміжні жили силового кабелю комбайна, а в режимі дистанційного керування - додатково шість жил допоміжного кабелю.

Пульт машиніста комбайна служить кришкою камери пульта комбайна. На ньому є органи керування і індикатори. Кнопки "Стоп" фіксуються поворотом після натиску. Пульт випускається підготовленим для роботи в режимі телекерування: у ньому встановлений блок телекерування (БТУ), тумблер перебуває в положенні "ТУ", Для перекладу пульта в режим дистанційного керування необхідно встановити в ньому блок дистанційного керування (БДУ) замість БТУ, а тумблер перемкнути в положення "ДУ". У схему комбайна пульт підключено за допомогою рознімання. Пульт постачений магнітним блокувальним ключем. Коли ключ витягається, розмикаються контакти герконів у ланцюгах включення машин комплексу при проведенні профілактичних  робіт на комбайні.

Акустичний випромінювач подає попереджувальний сигнал на комбайні перед запуском його двигунів. У пластмасовому корпусі розташовуються викличні прилади і елементи іскрозахисту. Штрековий блок складається з рами, на якій закріплені апарат керування (АУ), джерело живлення, блок живлення БП.02-3, з'єднані між собою кабельними перемичками.

Корпус АУ складається із двох частин (рисунок 12.2). Верхня частина корпуса закрита лицевою панеллю 1, на якій розташовані органи керування і індикації. Органи допоміжного керування і ремонтної індикації перебувають на контрольній панелі 2, закритою відкидною кришкою. На внутрішній стороні кришки контрольної панелі закріплена табличка з коротким описом порядку перевірки каналів керування комбайном, конвеєром, подачею й рухом.

3.2. Блоки апаратури, їх конструкція та робота.

Всередині верхньої частини корпуса апарата керування розташована панель керування, на якій установлені: чотири блоки керування БУ1 - БУ4; три блоки реле РЭС-32И-БР1, БР2, БР7; блок реле часу (БРВ), блок фідерного автомата (БФА), два блоки реле РКН-БРЗ і БР4, блок реле БР5, блок попереджувальної сигналізації (БПС) і блок реле РЭС-10И - БР8.
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Рисунок 12.2– Апарат керування КД-А.

У нижній частині корпуса АУ розташований клемник, блок прийомний БПР і кабельні уведення. На кришці нижньої частини корпуси АУ розташовані індикатори споживання проміжних реле пускачів (контакторів) 3. На внутрішній стороні кришки нижньої частини корпуса АУ закріплена табличка зі схемою розведення ланцюгів по клемникам і підключення кабелів до АУ. Номера в дужках позначають номери клем. Наприклад, запис (Х15, 21)310 означає, що ланцюг 310 виведений на 21-й контакт клемника Х15. Більша частина блоків апарата керування БУ1-БУ4, БРЗ, БР4 і БР8-уніфікована і застосовується в апаратурах ЦПУ й УМК.

Для передачі команд із пульта машиніста комбайна в телемеханічному режимі використовується триканальна телемеханічна система, що складається із блоку телемеханічного керування - БТУ і блоку прийомного - БПР. Передача команд здійснюється на високих частотах. Несуча частота основного каналу дорівнює 125 кГц, а двох додаткових каналів, що служать для блокування пускових ланцюгів комбайна і конвеєра, - відповідно 15,63 і 31,25 кГц.

Блок телемеханічного керування (БТУ) призначається для формування і передачі на штрек команд керування. БТУ складається із шифратора і трьох вихідних генераторів. Коли натискається кнопка "Пуск" на ПМК, шифратор формує сигнали керування генератором "125 кГц", які розшифровуються прийомним блоком. Коли натискаються кнопки "Стоп" конвеєра, комбайна і подачі, вимикаються відповідні генератори. Це сприймається прийомним блоком як команда "Стоп" відповідного механізму.

Кожна із кнопок "Стоп"" на ПМК може бути зафіксована, при цьому зберігається можливість передачі команд "Пуск" і "Стоп" по іншим механізмам. Кнопки "Стоп АФВ", розташовані на акустичних випромінювачах по кінцях комбайна, у режимі ТУ включаються в ланцюг споживання БТУ. При натисканні цих кнопок блокується включення комбайна, конвеєра і подачі; індикатор "Контроль каналу" на дешифраторі прийомного блоку перестає світитися.

Органи управління пульта машиніста комбайна в телемеханічному режимі з'єднуються за схемою, при якій команди "Стоп" комбайна, конвеєра і подачі мають перевагу перед іншими командами. Наявність основних і двох допоміжних каналів дозволяє незалежно друг від друга здійснювати блокування пускових ланцюгів комбайна, конвеєра й подачі.

Блок прийомний (БПР) призначений для прийому й розшифровки високочастотних сигналів у БТУ. Блок БПР складається з: приймача - ПР; дешифратора - ДШ; блоку керування комбайном і конвеєром - БУКК; блоку керування механізмом подачі - БУМП; двох блоків вихідних реле- БВР1 і БВР2; блока реле швидкості - БРС. Живлення БПР здійснюється від окремого джерела З24/06, розташованого в блоці живлення  БП.

Приймач приймає і перетворює частотні сигнали, що надходять із комбайна по допоміжних жилах силового кабелю, у кодові сигнали. Дешифратор призначений для перетворення кодових сигналів, що надходять із приймача, у сигнали керування відповідними виконавчими реле. Дешифратор обладнаний світлодіодним індикатором контролю проходження команд керування.

3.3 Підготовка апарату до роботи.

Блок штрековий (АУ, ИП, БП), клемна коробка і СГС установлюються на штреку разом з апаратами розподільного пункту біля коробок уведення СУВ-350А таким чином, щоб можна було відкривати кришки для приєднання кабелів (АУ може працювати й із групою пускачів). Живлення ИП, БП, РНС, СГС напругою 127 В здійснюється від пускового апарата типу АПШ. У пульті машиніста комбайна встановлюється блок БДУ або БТУ залежно від  обраного режиму керування. Кнопковий пост керування запобіжною лебідкою (у комплексі КД-80) розташовується у відповідного приводу. Кнопкові пости керування конвеєром ("Верхній" й "Нижній") монтуються в кнопкових постах КУ-93РВ і розташовуються в приводів конвеєра лави. У кнопкових постах замість однієї з пускових кнопок розміщаються блоки БЗ (БК1 і БК2). "Нижній" підключається до АУ через додаткові жили силового кабелю "Нижнього" приводу конвеєра, а "Верхній" - окремим чотирьохжильним кабелем.

При монтажі апаратури кабелі необхідно підключати відповідно до схеми електричних з'єднань електроустаткування комбайна або комплексу. Жили кабелів маркіруються за допомогою полівінілхлоридних трубок, на які нанесені номери ланцюгів. Блоки контролю двигунів з'єднуються між собою перемичкою. У блок контролю двигуна комбайна вводяться силовий кабель комбайна і перемичка від регулятора, а в блок контролю двигунів подачі вводяться силовий кабель подачі, два кабелі типу ГРШЕ до двигунів подачі. У регулятор навантаження і швидкості вводяться два кабелі, що йдуть до електромагнітних муфт ковзання; кабель, що йде до агрегату пускового; перемичка "РНС-АУ"; перемичка "РНС-БКД"; кабель на додатковий заземлювач блоку контролю і захисту БЗК; підключається кнопка включення АП.

Контрольні питання:

1. Назвіть призначення апаратури УМК/КУАК.

2. Які елементи входять до складу комплекту УМК?

3. Які блоки знаходяться у середині апарату керування АУ? 

4. Назвати призначення блоків АУ.

5. Назвіть призначення апаратури КУАК та її основні елементи.

6. Розкажіть про особливості електропостачання апаратури УМК.

7. Пояснити призначення апаратури КД-А, назвати функції апаратури.

8. Які елементи входять до складу КД-А?

9. Опишіть конструкцію апарату керування АУ.

10. Що знаходиться на передній панелі апарату керування?

11. Як проводять підготовку апаратури КД-А до роботи в шахті?

12. Яку напругу живлення слід підводити до джерела живлення ИП в 

     комплекті   КД-А?

Лекція 13

Тема: апарат керування забійними машинами АУЗМ: устрій апарату, принцип роботи, підготовка апарату до роботи.
Мета: вивчити призначення та функції апарату АУЗМ, принцип роботи; дізнатись, як проводиться підготовка апарату до роботи та основні настройки.

План лекції.

1. Призначення апарату АУЗМ та його функції.
2. Конструкція апарату АУЗМ та настройка.

3. Принцип роботи апарату.
4. Перевірка та налагодження.

1. Призначення апарату АУЗМ та функції

Апарат АУЗМ призначений для дистанційного керування| пускачами комбайна, конвеєра, запобіжною ле​бідки| із|із| забезпеченням аварійного відключення автоматичного вимикача фідера і необхідних технологічних захистів|, блокувань, а також контролю за допомогою світлової індикації стану|стану| керованих об'єктів і самого апарату.

Функції апарату АУЗМ:

- управління з пульта|пульт-панелі| машиніста комбайна ПМК пускачами| комбайна, конвеєра, запобіжної лебідки;

- дистанційне (двохстадійне) аварійне відключення ав​томатичного| вимикача з пульта|пульт-панелі| машиніста комбайна і з абонентських постів в лаві;

- відключення конвеєра з абонентських постів по лаві;

- вибір пункту управління конвеєром (з пульта|пульт-панелі| машиніста комбайна, з постів управління, в|біля| кінцевих частин|часток| конвеєра);

- подачу попереджувального|превентивного| сигналу перед включенням|приєднанням| ком​байна, конвеєра та лебідки.

- можливість|спроможність| роботи з|із| системою САУК-М| і регулювальником|регулятором| на​грузки| УРАН;
2. Конструкція апарату АУЗМ та настройка.

Склад апарату АУЗМ. 

До складу апарату входять наступні функціональні блоки: ІП - джерело живлення; БВО- блок допоміжних операцій; БКЗ — блок контролю заземлення; БП1 — БП8 — блоки приймальні; БУ1, БУ2, БУЗ — блоки  управління відповідно комбайном, лебідкою, конвеєром; БПС — блок попереджувальної сигналізації;  БР1, БР2 - блоки  реле.

На передній пенелі апарату керування (рисунок 13.1) розміщені світлодіоди для індикації роботи:

Н1-Н4 – індикатори готовності пускачів; Н1- «Комбайн», Н2 – «Лебідка»,  Н3 – «конвеєр 1», Н4 – «Конвеєр 2». Світіння цих світлодіодів означає, що пускач під напругою та готовий до роботи.
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Рисунок 13.1  – Апарат керування АУЗМ.
Н5 - індикатор "Сеть". Розташований на кришці у верхньому ряді. Його світіння свідчить про наявність постійної напруги 24 В, що живить функціональні блоки апарата.
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Рисунок 13.2 – Індикатори на панелі АУЗМ.
Н6, Н7, Н8 - індикатори стану блок-контактів контакторів пускачів. Розташовані на  кришці, що відкидається, у середньому ряді: Н6- "Комбайн БК", Н7 - "Лебідка БК", Н8 - "Конвеєр БК". Світіння індикатора - доказ замкнутого стану блока-контакту пускача відповідного механізму. Світіння індикатора стану контакту і погаслий індикатор готовності пускача позначають, що пускач механізму включений.

Н9 - індикатор "РКС". Розташований на кришці у верхньому ряді. Світіння індикатора сигналізує про включення реле-повторювача РКС (реле контролю сигналу). 

Н10, Н13-Н16 - індикатори керування. Розташовані на кришці в нижньому ряді: Н10 - "Конвеєр Стоп із ПМК", Н13 - "Конвеєр Стоп 1", Н14 - "Конвеєр Стоп 2", Н15 - "Конвеєр Стоп з лави", Н16 - "Комбайн стоп". Індикатор, що світиться сигналізує про натискання кнопки "Стоп" або про наявність несправності в ланцюзі дистанційного керування. Наприклад: світиться індикатор ланцюга керування Н10 "Конвеєр Стоп із ПМК" - натиснута кнопка "Стоп конвеєру" на пульті машиніста комбайна ПМК, або відбувся обрив (коротке замикання) ланцюга дистанційного керування, або несправний блок прийомний БПЗ.

Одночасне світіння індикаторів ланцюгів керування Н10 "Конвеєр Стоп із ПМК" і Н16 "Комбайн Стоп" сигналізує про те, що на ПМК натиснута кнопка "Стоп аварійний".

Н11 - індикатор "Земля". Розташований на кришці в нижньому ряді. Починає світитися при збільшенні опору ланцюга заземлення понад 100 Ом, при обриві або короткому замиканні ланцюга дистанційного керування комбайном, при натиснутій кнопці "Стоп комбайн" на ПМК.

Н12 - індикатор ""КДК", розташовується на кришці в нижньому ряді. Світиться, коли спрацьовує апаратура КДК.

Н17 - індикатор "АВ". Встановлюється на кришці у верхньому ряді. Його світіння показує, що натиснуто кнопку "Стоп АВ" на абонентському пості зв'язку по лаві.

3. Принцип роботи апарату

Перемикач вибору пункту керування конвеєром S2 "Пункт керування конвеєром", перемикач реверса конвеєра S1 "Реверс" і кнопка перевірки апарата S3 "Перевірка" розташовуються на  кришці, що відкидається, апаратної камери. Включення конвеєра можна робити з одного із трьох пунктів керування залежно від  положення перемикача S2. Для керування конвеєром з пульта машиніста комбайна перемикач S2 повинен бути встановлений у положення "ПМК". При керуванні із кнопкового поста 1 перемикач S2 повинен бути встановлений у положення "Пост 1", із кнопкового поста 2 - у положення "Пост 2".

Зупинити конвеєр можна кнопкою "Стоп" з будь-якого поста керування конвеєром, незалежно від положення перемикача S2. Перемикач S2 має п'ять положень: перші три - це пункти керування конвеєром, четверте і п'яте положення перемикача S2 разом із кнопкою S3 "Перевірка" забезпечують перевірку каналів комбайна і конвеєра в апарату. Кнопка S3 служить для того, щоб зняти блокування після спрацьовування апаратури  контролю двохлацюгового конвеєра КДК.

Апарат варто розташовувати на ділянці енергопоїзду поруч із пускачами і станцією гучномовного зв'язку так, щоб був забезпечений вільний доступ до оглядових вікон апарата і рукоятки роз'єднувача і щоб можна було відкривати кришки з боку кабельних уведень. Підключаючи кабелі до контактних затисків, необхідно ретельно стежити за правильністю з'єднань і надійним затягуванням кріпильних елементів контактних затисків. Невикористані отворі кабельних уведень повинні бути закриті металевими заглушками і гумовими кільцями.

4. Перевірка та налагодження.

Перевірка правильності монтажу і функціонування апарата здійснюється так: при включенні автоматичного вимикача і блокувального роз'єднувача на апарату повинні засвітитися індикатор "Мережа" і індикатор готовності всіх пускачів, що свідчить про наявність напруги. Якщо при включенні роз'єднувача відразу звучить сигнал, світиться індикатор "РКС" і який-небудь із індикаторів "Стоп", то у відповідному кнопковому пості або на пульті машиніста комбайна потрібно змінити полярність кінцевих діодів.

Для перевірки справності ланцюгів дистанційного керування необхідно послідовно натискати кнопки "Стоп" комбайна й "Стоп" конвеєра на пульті машиніста, а також на кнопкових постах у кінцевих частин конвеєра і кнопку "Стоп" конвеєра на одному з абонентських постів. При цьому повинні включатися відповідні індикатори. Для перевірки каналу керування конвеєром перемикач S2 "Пункт керування конвеєром" переводиться в положення "Перевірка конвеєра". Натискається кнопка S3 "Перевірка", при цьому повинен звучати попереджувальний сигнал, через 6-15 з індикатор НЗ "Пускач конвеєра" повинен відключитися.

Перевіряючи канал керування комбайном, той же перемикач переводиться в положення "Перевірка комбайна" і натискається кнопка "Перевірка". При цьому повинен включитися попереджувальний сигнал. Описані вище операції повинні повторитися цього разу  з індикатором "Пускач комбайна". Включення кожного механізму повинне супроводжуватися світінням відповідного індикатора "БДО".

Особливу увагу варто звернути на безвідмовність роботи апарата відносно  аварійного відключення. Для цього після запуску механізмів ділянки виконується перевірка аварійного відключення з пульта машиніста комбайна і з одного з абонентських постів. При наявності перемички 4-451 на клемникі виймального блоку апарата аварійне відключення не повинне приводити до відключення автоматичного вимикача, а при знятій перемичці натискання кожної із кнопок аварійного відключення повинне супроводжуватися відключенням автоматичного вимикача.

Контрольні питання:

1. Назвіть призначення та функції апарату АУЗМ.

2. Які блоки входять до складу апарату АУЗМ?

3. Які світлодіоди розташовані на передній панелі апарату АУЗМ?

4. Поясніть призначення світлодіодів Н1-Н16.

5. Як виконують перевірку ланцюгів керування комбайном\конвеєром в апараті АУЗМ?

                                                    Лекція 14
Тема: апаратура автоматизації та керування струговими установками БАУС, МИУС, АРУС-1М.
Мета: ознайомити студентів з призначенням, функціями та складом апаратури автоматизації стругових установок.

План лекції.

1. Призначення та функціональні можливості  БАУС

2. Призначення та функціональні можливості  МИУС.

3. Призначення та функціональні можливості  АРУС.

1. Призначення та функціональні можливості  БАУС.
Апаратура управління БАУС призначена для управління| електроустаткуванням|електроноустаткуванням| стругових установок (комплексів) статичної дії з|із| ланцюговим тяговим органом. До складу апаратури входять: пульт|пульт-панель| управління, блок дистанційного керування|, два датчики положення|становища| струга, блок стабілізаторів.

Апаратура може використовуватися спільно з|із| магнітними пускачами або станціями управління, з|із| апаратурою сигналізації| і гучномовному зв'язку (АС-ЗС, АУС і ін.).

На лицевій панелі пульта|пульт-панелі| управління розміщені:

- перемикач «Режим роботи» для вибору режиму роботи приводів стругової установки (робота лише|тільки| дальнім|дальнім| або лише|тільки| ближнім|близьким| приводом або спільно обома в положе​нні| «Робочій|робітник-трелювальник|»). Режим роботи вибирають одними перемикачем| для приводів, струга і конвеєра;

- кнопки управління стругом («Вперед», «Назад», «Стоп»), конвеєром («Вперед», «Назад», «Стоп»), насосними станціями| № 1—№| 4 (для кожної насосної станції кнопки «Пуск» і «Стоп»); кнопка «Стоп аварія» для аварійного відключення автоматичного вимикача фідера;

- індикатори: «Вперед», «Назад» струга, «Вперед», «Назад» конвеєра, «Пуск» насосних станцій, «Відкл. лава» (що сигналізує про натиснення кнопки «Аварія» на абонентських станціях по лаві або кнопки «Стоп загальний|загальний|» на допоміжному пульті|пульт-панелі|).

Функції керування апаратури:

-  автоматичне включення|приєднання| попереджувальної|превентивної| сигналізації перед пуском приводів струга і конвеєра; 

- управління двома приводами струга або конвеєра спільно або окремо; 

- витримка| часу між включенням|приєднанням| ближнього|близького| і дальнього|дальнього| при​водів| струга (конвеєра); 

- відключення приводів струга і кон​веєра| з пульта|пульт-панелі| управління, пульта|пульт-панелі| допоміжного, а також кнопками абонентських станцій;

-  автоматичне відключення при​водів| струга при підході виконавчого органу до кінцевих|скінченних| точок лави за допомогою датчиків положення|становища| струга; 

Функції сигналізації та блокування:

- контроль роботи| (вкл|., відкл|.) приводів струга (конвеєра), допоміжного | устаткування|обладнання| і відключення приводів струга (конвеєра), якщо з якої-небудь причини відключиться один з них; індикація| стану|стани| (вкл|., відкл|.) основного і допоміжного обладнання|; 

- контроль і індикація стану|стану| зовнішніх ланцюгів|цепів| управління; 

- блокування, що не допускає пуск (роботу) струга (конвеєра) за відсутності зрошування; 

- блокування, що повертає | схему у попередній|початковий| (відключене) стан при пуску (реверсі), що не відбувся;

-  блокування, що повертає схему у попередній| (відключене) стан|стан| за відсутності попереджувального| сигналу; 

2. Призначення та функціональні можливості  МИУС.

 Апаратура МИУС призначена для автоматичного контролю місцезнаходження виконавчого  органу струга, автоматичного | реверсу приводу струга на заданій ділянці лави, автоматичного управління засобами|коштами| секційного зрошування в зоні роботи струга, а також контролю навантаження приводів. 

Апаратура забезпечує:

-  постійний дистанційний конт​роль| і цифрову індикацію місцезнаходження виконавчого  органу струга з|із| вказівкою напряму|направлення| його руху; автома​тичне| реверсування приводу струга на заданій ділянці лави, у тому числі в кінцевих|скінченних| точках лави; 

- автоматичне | управління системою секційного зрошування за наявності відповідного устаткування|обладнання| і засобів|коштів| секційного| зрошення|; 

- контроль робочого струму|току| навантаження електродвигунів| двох приводів струга з|із| виходом на індикаторні прилади;

-  автоматичний, напівавтоматичний і ручний ре​жими| управління стругом; 

Покажчиком місцезнаходження струга є сталевий корпус прямокутної форми, в якому змонтовано| елементи електричної схеми. Кришка камери джерела|| живлення|харчування| блокується з|із| роз’єднувачем|, що не дозволяє її розкрити|розтинати|, не відключивши живлення|харчування|. Покажчик має елементи завдання|задавання| режимів роботи стругової установки, засоби|кошти| візуального| контролю роботи установки і елементи коректування свідчень|показань| цифрового індикатора.

 3. Призначення та функціональні можливості  АРУС.

 Апаратура АРУС – апарат регулювання та автоматичного керування стругом.

Призначена для керування| електроустаткуванням|електроноустаткуванням| стругових установок (комплексів) статичної дії з|із| ланцюговим тяговим органом. До складу апаратури входять: пульт|пульт-панель| управління, блок дистанційного керування|, два датчики положення|становища| струга, блок стабілізаторів.

Апаратура може використовуватися спільно з|із| магнітними пускачами або станціями управління, з|із| апаратурою сигналізації| і гучномовному зв'язку (АС-ЗС, АУС і ін.).

На лицьовій панелі пульта|пульт-панелі| управління розміщені:

- перемикач «Режим роботи» для вибору режиму роботи приводів стругової установки (робота лише|тільки| дальнім|дальнім| або лише|тільки| ближнім|близьким| приводом або спільно обома в положенні| «Робочій|робітник-трелювальник|»). Режим роботи вибирають одними перемикачем| для приводів, струга і конвеєра;

- кнопки управління стругом («Вперед», «Назад», «Стоп»), конвеєром («Вперед», «Назад», «Стоп»), насосними станціями| № 1—№| 4 (для кожної насосної станції кнопки «Пуск» і «Стоп»); кнопка «Стоп аварія» для аварійного відключення автоматичного вимикача фідера;

- індикатори: «Вперед», «Назад» струга, «Вперед», «Назад» конвеєра, «Пуск» насосних станцій, «Відкл. лава» (що сигналізує про натиснення кнопки «Аварія» на абонентських станціях по лаві або кнопки «Стоп загальний|загальний|» на допоміжному пульті|пульт-панелі|).

Функції керування апаратури:

-  автоматичне включення|приєднання| попереджувальної|превентивної| сигналізації перед пуском приводів струга і конвеєра; 

- управління двома приводами струга або конвеєра спільно або окремо; 

- витримка| часу між включенням|приєднанням| ближнього|близького| і далекого|дальнього| при​водів| струга (конвеєра); 

- відключення приводів струга і кон​веєру| з пульта|пульт-панелі| управління, пульта|пульт-панелі| допоміжного, а також кнопками абонентських станцій;

-  автоматичне відключення при​водів| струга при підході виконавчого органу до кінцевих|скінченних| точок лави за допомогою датчиків положення|становища| струга; 

Функції сигналізації та блокування:

- контроль ро​боти| (вкл|., відкл|.) приводів струга (конвеєра), допоміжного | устаткування|обладнання| і відключення приводів струга (конвеєра), якщо з якої-небудь причини відключиться один з них; індикація| стану|стани| (вкл|., відкл|.) основного і допоміжного обладнання|; 

- контроль і індикація стану|стану| зовнішніх ланцюгів|цепів| управління; 

- блокування, що не допускає пуск (роботу) струга (конвеєра) за відсутності зрошування; 

- блокування, що повертає | схему у попередній |початковий| (відключене) стан при пуску (реверсі), що не відбувся;

-  блокування, що повертає схему в попередній| (відключене) стан|стан| за відсутності попереджувального| сигналу; 

Контрольні питання:
1. Назвіть призначення склад та функції апаратури БАУС/МИУС.

2. Описати конструкцію апарату керування в комплекті АРУС.

3. Назвіть функції керування апаратури АРУС.

 Лекція 15
Тема: апаратура автоматизації та керування гідравлічним кріпленням.
Мета: ознайомити студентів з призначенням, функціями та складом апаратури автоматизації гідравлічного кріплення.
План лекції.
1. Апаратура автоматизації кріплення М-87ДГА

2. Апаратура автоматизації кріплення КГУ-Д.

1. Апаратура автоматизації кріплення М-87ДГА.
Апаратура М-87ДГА призначена для автоматизації керування гідравлічним кріпленням.

Функції апаратури М-87ДГА:

- автоматичне пересування секцій кріплення в межах заданої групи;

- дистанційне керування сусідньою секцією і місцеве включення будь-якої секції кріплення;

До складу апаратури входить (на лаву, довж.200м):

- джерело живлення ИП-27В, блок контролю, пости керування (210шт), датчик переднього положення ДП6(210 шт), електрогідроклапани (210шт).

Блок контролю конструктивно уявляє собою сталевий корпус пилозахисного виконання, в якому змонтовані елементи електричної схеми. Блок контролю призначений для вибору режиму роботи, вимірювання параметрів апаратури, напруги і току джерела живлення. Блок контролю має 4 режими роботи:

- «раб»- робота апаратури з підключеним вузлом контролю обриву ланцюга і блокуванням роботи насосних станцій.

-«рем»- ремонтний режим, відсутність тиску в напірній магістралі.

-«пр.+» перевірка опору ізоляції ланцюгів на корпус при заземленому негативному полюсі джерела живлення.

-«пр.-»- перевірка опору ізоляції ланцюгів на корпус при заземленому позитивному полюсі джерела живлення.

Пост керування конструктивно виконаний у сталевому корпусі пилозахисного  виконання, у якому розміщені елементи електричної схеми. На кришці поста керування розташовані дві кнопки "Пуск", під якими є стрілки, що вказують напрямки ("Уверх - S3, "Вниз" - S2) пересувки, кнопка "Стоп" S1 і світловий індикатор Н с написом "Клапан", що служить  для контролю подачі напруги на електрогідроклапан ЭКУ.

У середині корпусу поста керування розміщені елементи електричної схеми у вигляді нерозбірного блоку, змінний резистор реле часу і клемник для приєднання кабелів датчика положення і електрогідроклапана.

2. Апаратура автоматизації кріплення КГУ-Д.

 Апаратура автоматизації кріплення| КГУ-Д призначена для управління кріпленням | в автоматичному і дистанційному режи​мах|, а також для збору|збирання| і відображення на пульті|пульт-панелі| управління інформації про стан|стан| кріплення| і комбайна.

Апаратура забезпечує: 

- автоматичне управління послідовним | пересуванням секції з пульта|пульт-панелі|, розташованого|схильного| на штреку;

-  індикацію номера секції кріплення|, що пересувається, на пульті|пульт-панелі| управління; 

- контроль положення|становища| і розпору секцій кріплення|, положення|становища| базової балки; 

- визначення місцезнаходження комбайну в лаві відносно|щодо| нижньої кінцевої секції кріплення| з|із| цифровою індикацією відстані; 

- контроль замикання жил лінії зв'язку і електричних ланцюгів|цепів| датчиків на «землю», а також контроль струму|току| витоку при пошкодженні|ушкодженні| ізоляції елек​тричних| ланцюгів|цепів| з|із| вказівкою місця пошкодження|ушкодження|.

У комплект апаратура входить:

на штреку — пульт|пульт-панель| управління, джерело живлення|харчування|, датчик місцезнаходження комбайна ДМК, електрогідроклапан ЕКУ розпору секції;

у лаві — електроблок (на кожній секції), електрогідроклапан| ЕКУ (на кожній секції), реле тиску|тиснення| СД-5Б (на кожної| секції), датчик положення|становища| секції кріплення| (у кожному дом​краті|).

Пульт|пульт-панель| управління виконаний на друкарських|друкованих| платах з|із| роз'є​мами|. На лицеву панель винесені ручки управління і інформації| про положення|стан| кріплення| і комбайна у лаві.

У секційних електроблоках розміщені уніфіковані електронні блоки. Пульт|пульт-панель| сполучений|з'єднаний| з|із| електроблоками за допомогою|із|а а  кабельних перемичок з|із| роз'ємами.
Контрольні питання:

1. Назвіть призначення апаратури М-87ДГА, КГУ-Д.
2. Які функції виконує апаратура М-87ДГА?

3. Опишіть конструкцію апарату керування апаратури М-87ДГА.

4. Що входить до складу комплекту КГУ-Д?

                                                  Лекція 16
Тема: апаратура автоматизації та керування прохідницькими комбайнами.
Мета: ознайомитись з основними задачами автоматизації прохідницьких комбайнів; вивчити призначення та конструкцію комплектної апаратури АДУ-33.
План лекції.

1. Загальні відомості та задачі автоматизації прохідницьких комбайнів.

2. Апаратура АДУ-33.

1. Загальні відомості та задачі автоматизації прохідницьких комбайнів 

Для забезпечення високої якості, швидкості і точності проведення підготовчих виробок системи автоматизації прохідницьких комбайнів повинні включити в себе підсистеми: 

Підсистема автоматичного програмного керування ріжучим органом - повинна забезпечувати високу якість відпрацьовування заданого перетину прохідницької виробки зі здійсненням роздільної виїмки вугілля і породи і руху ріжучого органу по будь-якій програмі в автоматичному режимі. 

Підсистема підтримки оптимального режиму приводу ріжучого органу - повинна забезпечувати автоматичне  регулювання навантаження для того, щоб використання приводу ріжучого органу по потужності було найбільш повним. Використовувані для цієї мети автоматичні регулятори забезпечують стабілізацію навантаження приводу ріжучого органу за рахунок зміни швидкості подачі його на вибій і захист двигунів приводу ріжучого органу від перекидання при технологічних перевантаженнях.

Підсистема автоматичного керування направленим рухом - повинна забезпечувати автоматичний контроль положення комбайна у вертикальній і горизонтальній площинах щодо заданого напрямку.

2. Апаратура АДУ-33

Апаратура автоматизації прохідницького комбайна АДУ-33 призначена для дистанційного і програмного|програмового| керування переміщенням виконавчих механізмів комбайнів серії КСП|, а також автоматичного регулювання навантаження електродвигуна|    виконавчого органу.

Апаратура спільно з|із| електрогідравлічною системою і станцією управління комбайном забезпечує:

- дистанційне керування з переносного пульта|пульт-панелі| (переміщенням| виконавчого органу комбайна — «Вправо|вправо|», «Вліво», «Вгору|угору|», «Вниз», переміщенням столу живильника комбайна, хо​дом| комбайна — «Вперед», «Назад», розворотом комбайна — «Вліво», «Вправо|вправо|», телескопічним переміщенням виконавчого| органу — «Вперед», «Назад», управлінням домкра​тами| роторного пристрою|устрою|, поворотом конвеєра хвостової частини|частки| комбайна — «Вліво», «Управо|вправо|», пускачем комбайна — відключення з|із| фіксацією, режимом роботи комбайна — дистанційний|, автоматичний, включенням|приєднанням| апаратури і установ​кою| системи програмного|програмового| управління у первинне|початкове| положення|становище|);

- автоматичний запис програми переміщень виконавчого| органу в горизонтальній і вертикальній площині.

- автоматичне відтворення виконавчим органом і столом живильника комбайна програми переміщень, заданих машиністом в процесі виконання ним зразкового («навчаючого|») циклу управління;

- автоматичну стабілізацію заданого навантаження електродвигуна| виконавчого органу;

- автоматичний захист електродвигуна виконавчого органу від перекидання (автоматичне відключення подачі виконавчого органу при неприпустимих|недопустимих| перевантаженнях його електродвигуна).
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Рисунок 16.1 - Структурна схема роботи апаратури АДУ-33.
Основними елементами схеми є:
- пульт дистанційного керування ПДУ для подачі електричних сигналів — команд по вибору режиму управління комбайном — на управління переміщенням його виконавчого механізму і аварійного відключення;

- блок автоматичного управління БАУ, що складається з блоку дистанційного керування БДУ, електронного блоку БЕ, блоку пам'яті БП і пульта місцевого управління ПМУ, за допомогою якого здійснюють режим ручного управління при виконанні машиністом зразкового циклу, встановлюють режим автоматичної роботи системи програмного управління і контролюють роботу основних ланок апаратури. Перераховані блоки здійснюють прийом, запам'ятовування, логічну обробку електричних сигналів і вироблення — видачу електричних сигналів — команд при управлінні (дистанційному, програмному) комбайном;

- електрогідроблок ЕГБ, що складається з електрогідроклапанів ЕКУ і що забезпечує перетворення електричних сигналів в гідравлічні, за допомогою яких управляють гідравлічним розподільником комбайна;

- датчики переміщень Е1-Е3, що дають інформацію про кутові переміщення виконавчого органу в горизонтальній і вертикальній площині і переміщеннях столу живильника в горизонтальній площині і що перетворюють цю інформацію в цифровий циклічний код для подальшої передачі в БДУ;
- автоматичний регулювальник АР, що забезпечує зміну швидкості переміщення виконавчого органу шляхом зміни кількості робочої рідині, що подається в гідроциліндри, в одиницю часу;

- регулювальник навантаження РН з датчиком струму (на малюнку не показаний) і потенціометром Е4, робочого для завдання уставки по струму і виміру фактичного струму статора електродвигуна виконавчого органу, здобуття різниці цих струмів і вироблення відповідно до розузгодження таких сигналів управління на привід переміщення виконавчого органу, при яких це розузгодження за рахунок зміни швидкості подачі на забій стримуватиметься в допустимих межах незалежно від міцності руйнованих порід. При виникненні неприпустимих перевантажень електродвигуна подається команда на відключення подачі виконавчого органу на забій.
Контрольні питання:
1. Назвіть підсистеми автоматичного керування прохідницьким комбайном.

2. Назвати призначення апаратури АДУ-33.

3. Які функції виконує апаратура АДУ-33?

4 . Поясніть принцип роботи АДУ-33 за структурною схемою.
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Рисунок 3.1 – Типова структура системи УТАС





 АСКУ  № 2





АСКУ   №N 





~ 127/220/380/500/660 В,  50 Гц





К   ПВК





 БП





12/13,5 В,  постоянный  ток





Интерфейс  RS-485





Дискретные


сигнализаторы





























Датчики


























Контроллер №1














Исполнительные


устройства











К  другим   АСКУ





Репитер





























Дискретные


сигнализаторы





























Датчики


























Контроллер № N














Исполнительные


устройства











ТХ9042


Р5423.133 (Mode 2)








ТХ9042


Р5423.133 (Mode 2) 








 A3





 A4





 A1





 A2





 A3





 A4





 A1





 A2





 A4





 А6





 А4





 А6





 A4





 А5





 А4





 А5





ТХ1004





ТХ1004





ТХ1004





ТХ1004





L





L





L





L





Магнит             


ТХ1080








Магнит             


ТХ1080








Магнит             


ТХ1080








Магнит             


ТХ1080








ТХ9042


Р5423.66








 A1





 A2





ТХ1004





 A3





 A4





 А1





 А3





 A1





 А3





ТХ1004





Магніт             


ТХ1080








Магніт             


ТХ1080








L





L





ТХ9042


Р5423.66 








 A1





 A2





ТХ1004





 A3





 A4





 А1





 А2





 A1





 А2





ТХ1004





Магніт             


ТХ1080








Магніт             


ТХ1080








L





L





ТХ9042


Р5423.66 (digital)








 A1





 A2





 A3





 A4





 





+ Живлення





Сигнал





ТХ9042


Р5423.66 (digital)








 A1





 A2





 A3





 A4





 





+ Питания





Сигнал 1





1





2





Сигнал 2





ТХ9042


Р5423.62 (4÷20 мА)








 A1





 A2





 A3





 A4





 





+ Живлення





Сигнал





ТХ5636, 


ТХ5639





�EMBED AutoCAD.Drawing.15���


�EMBED AutoCAD.Drawing.15���





2
13

_1548328871.dwg

_1548328873.dwg

_1535693527.vsd

