Поняття про телемеханічні системи (ТМС) та комплекси (ТМК)

Задачі диспетчеризації, керування віддаленими об’єктами, збору та передачі інформації з віддалених об’єктів є задачами телемеханіки і реалізуються розподіленими АСУ.

Термін телемеханіка (1905р., з франц.) – область науки і техніки, що займається керуванням на відстані механізмами та машинами.

На даний час, телемеханіка (ТМ) – це область науки і техніки, що охоплює теорію і технічні засоби автоматичної передачі на відстань інформації про стан об’єктів та команд керування.

Обмін інформацією здійснюється між об’єктами контролю та оператором (диспетчером) або між об’єктами та керуючою ЕОМ.

Засоби ТМрозв’язують 2 основні задачі:

1) передачу технологічної повідомляючої та командної інформації (вимірювання поточних та інтегральних значень контрольованих параметрів, сигналізація стану обладнання, алфавітно-цифрові та графічні повідомлення про хід процесів, команди керування та регулювання).

2) передачу виробничо-статистичної інформації для цілей планування та керування роботою промислових та торгівельних підприємств (продаж білетов, бронювання місць в готелях, інформаційні табло – на зупинках, вокзалах, стадіонах, рекламних щитах тощо).

Таким чином, засоби ТМ, з однієї сторони, є частковим випадком, розподілених АСУ – одним із варіантів реалізації їх можливої архітектури, а з іншої сторони, – охоплюють більший клас задач, наж АСУ, – тобто, крім технологічного керування, реалізують задачі керування різного роду технічними об’ктами (не обов’язково технологічними), виконують задачі контролю (вимірювання) або реалізують функцію видачі інформаційних повідомлень тощо.

Передача інформації в АСУ та ТМС

Передача інформації може виконуватися за двома принципами (базуються на тому, що інформацію несе як передачі нових значень, так і підтвердження відсутності зміни параметрів):

– спорадична передача – передача лише у випадку зміни стану об’єкта або зміни вимірюваного параметру на задану величину (похибку вимірювання);

– циклічна передача – неперервна передача ряду повідомлень розділеними в часі циклами не залежно від зміни стану обо значень вимірюваних параметрів.

Кожен варіант має переваги та недоліки:

– спорадична передача:

переваги – меньший потік (трафік) інформації,

недоліки – недоставлення повідомлення вносить помилку (спотворює картину) у визначений (виміряний) чи необхідний стан об’кта.

Висновок – при такому способі необхідним є підтвердження доставки повідомлень (“квитування” – від вислову “видача квитанції”)

– циклічна передача:

переваги – суттєве збільшення імовірності правильної доставки інформації про змінений стан об’єкта (чи команди про необхідний стан) за рахунок багатократних повторень однієї і тієї самої передачі інформації (у вигляді інформаційного повідомлення / посилки),

недоліки – набагато більший потік (трафік) інформації

Висновок – при такому способі підтвердження доставки повідомлень не є необхідним (є опціональним).

Засоби передачі інформації (носії інформації) в АСУ та ТМС

Зміна параметру носія повідомлення у відповідності зі змістом останнього називається модуляцією. Як відомо, є багато видів модуляції (в залежності від виду сигналу-носія):

– синусоїдальні коливання:

–амплітудна (АМ), 

– частотна (ЧМ)

– фазова (ФМ)

– імпульсні коливання:

– амлітудо-імпульсна (АІМ)

– частотно-імпульсна (ЧІМ)

– часо-імпульсна

– широтно-імпульсна (ШІМ)

– кодо-імпульсна (КІМ) тощо

Процес перетворення повідомлень в дискретні сигнали називається кодуванням.

Телемеханічний сигнал утворюється на виході модулюючого або кодуючого пристрою та слугує для передачі повідомлень по каналам (лініям) зв’язку.

Лінія зв’язку (ЛЗ) – фізичне тіло (середовище – наприклад, електромагнітне поле), що зє’днуєпередавач та приймач сигналу.

На одній ЛЗ може бути утворено декілька каналів зв’язку будь-яким методом розділення (комутації).

Канал зв’язку (КЗ) – сукупність засобів, що включає в себе пристрої та фізичне середовище, та забезпечує передачу попередньо сформованих елементарних сигналів.

Поняття та складові ТМС та ТМК

Пристрій ТМ – це сукупність апаратів (приладів) та блоків пункту управління (ПУ) або контрольованого пункту (КП), що виконують характерну для засобів ТМ функцію.

Сукупність пристроїв для обміну через КЗ інформацією між ПУ та КП утворює комплекс пристроїв телемеханіки (або телемеханічний комплекс – ТМК).

Телемеханічна система (ТМС) – обладнання комплексу засобів ТМ, датчиків, засобів обробки інформації, диспетчерського обладнання та каналів зв’язку, що виконує закінчену задачу телемеханізації виробничого процесу.

Класифікація ТМС

ТМС класифікуються за:

– виконуваними функціями

– видом та розташуванням об’єктів керування (ОК) та контролю

– структурою ЛЗ

– характером та способом передачі повідомлень.

Під функціями ТМС розуміється виконання різних категорій інформаційних повідомлень:

– телесигналізація (ТС) – передача дискретної інформації про положення або стан контрольованих об’єктів;

– телевимірювання поточних значень параметрів (ТВП/ТІТ) – передача неперервних або дискретних значень вимірюваного параметру з метою відновлення на приймальній стороні ходу зміни його в часі (миттєве значення, амплітудне, діюче значення за період, поточне середнє значення тощо);

– телевимірювання інтегральних значень параметрів (ТВІ/ТІІ) – передача дискретних значень, які є накопиченням окремих поточних значень – споживання енергії чи витрати продукту за певні часові інтервали (проміжки часу), накопичений (сумарний) кут обертання валу двигуна тощо. Отримання таких значень може виконуватися підсумовуванням окремих миттєвих сигналів (імпульсів від енкодерів, лічильників тощо);

– телеуправління (ТУ) – передача дискретних команд, щор діють на виконавчі органи контрольованих об’єктів з дискретними станами;

– телерегулювання (ТР) – передача дискретних чи неперервних команд, що діють на уставки (задані значення) регуляторів чи безпосередньо на виконавчі механізми регуляторів виробничих процесів;

– виробничо-статистична інформація (ВСІ) – передача алфавітно-цифрової інформації про стан виробничого процесу чи рекомендовані режими роботи.

На основі тієї чи іншої виконуваної функції можуть бути класифіковані як ТМС загалом, так і їх окремі складові (модулі ТМС)

ОК поділяються на:

– рухомі

– стаціонарні, останні, в свою чергу, на:

– зосереджені (1)

– розподілені (роззосереджені) (2)

(1) – використовується один пристрій телемеханіки КП для множини об’ктів

(2) – використовуються окремі пристрої ТМ – КП для невеликих груп або відокремлених об’єктів.

