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Одной из важнейших частей газоперекачи-

вающих агрегатов (ГПА) является опора 

скольжения, состоящая из вала, антифрикцион-

ной втулки и подшипника скольжения. Если 

требуемый режим смазки не обеспечивается, то 

происходит перегрев подшипника скольжения 

и разрушение опоры скольжения. С целью пре-

дотвращения разрушения опоры скольжения 

ГПА разработана автоматизированная система 

предотвращения аварийных ситуаций [1]. 

В программной среде PCWorx создана про-

грамма управления, реализующая предложен-

ный ранее алгоритм работы автоматизирован-

ной системы [2]. Разработка программы нача-

лась с конфигурации модуля широтно-

импульсной модуляции и модуля дискретных 

выходов. После этого создан функциональный 

блок, который обрабатывает сигнал, получен-

ный с датчика температуры, расположенного  

в подшипниковом узле. 

Сама программа управления, состоящая из 

семи фрагментов кода, написана на структури-

рованном языке ST. 

В первом фрагменте прописывается выпол-

нение условия возврата антифрикционных по-

лимерных вставок, если они уже были смещены 

в результате сильного нагрева подшипника 

скольжения ГПА. 

Во втором и третьем фрагментах происхо-

дит преобразование сигнала датчика темпера-

туры в реальную величину методом интерпо-

ляции и его сравнение с уставкой, введенной  

с HMI-панели оператора. Если в процессе рабо-

ты системы произошло нарушение режима  

трения по какой-либо причине и фактическое 

значение температуры превышает введенную ус- 
_________________________ 
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тавку дольше первой временной уставки, также 

введенной с HMI-панели, то программа управ-

ления начинает производить смещение анти-

фрикционных полимерных вставок, посылая 

сигналы из контроллера на блоки управления 

шаговыми электродвигателями (ШЭД), кото-

рые начинают поворачивать свои валы на за-

данную величину. При этом подается преду-

преждающее сообщение на панель оператора  

с соответствующим звуковым оповещением. 

В четвертом фрагменте вычисляется коли-

чество шагов, пройденных валом ШЭД. Часть 

программы, реализующая условие начала сра-

батывания счетчика, выполняющего вычисле-

ние количества шагов, написана на языке 

функциональных блоков FBD (рис. 1). 

 

 
 

Рис. 1. Условие начала срабатывания счетчика ШЭД 

 

В пятом и шестом фрагментах происходит 

преобразование сигнала датчика температуры  

в реальную величину методом интерполяции  

и его сравнение с уставкой, введенной с HMI-

панели оператора. Если фактическое значение 

температуры превышает введенную уставку 

дольше второй временной уставки, также вве-

денной с HMI-панели, то программа управле-

ния подает дискретный сигнал на останов ГПА, 

выдав при этом соответствующее сообщение на 

панель оператора с соответствующим звуковым 

оповещением. 

Для того чтобы на HMI-панель оператора 

выводились все необходимые аварийные сооб-

щения, а также отображались значения счетчи-

ка ШЭД и значение температуры, полученное  

с датчика, необходимо обеспечить связь между 

программируемым логическим контроллером  

и HMI-панелью оператора. С этой целью напи-

сан седьмой фрагмент программы управления  

и использован соответствующий функцио-

нальный блок из библиотеки «ModbusV1.32». 

Для сенсорной графической панели опера-

тора в среде EasyBuilder Pro разработан HMI-

интерфейс, позволяющий визуализировать со-

стояние автоматизированной системы и осу-

ществлять управление [3]. Интерфейс панели 

оператора состоит из трех окон. На главном 

окне «Станция» (рис. 2) показаны ГПА, пока-

зания датчиков температуры, поля ввода уста-

вок, а также кнопки управления, одна из кото-

рых сбрасывает счетчик количества шагов, 

пройденных ШЭД, а вторая – возвращает ан-

тифрикционные вставки, если была подана 

команда на смещение вставок в подшипнике 

скольжения. 

 

 
 

Рис. 2. Окно «Станция» 
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Рис. 3. Окно «События» 

 

 

Окно «События» (рис. 3) демонстрирует ар-

хивы всех событий и аварий, которые произош-

ли в системе за 30 дней. Здесь представлены 

текстовые сообщения о работе системы и усло-

вия, при котором активируются конкретные пе-

ременные, формирующие эти сообщения. 

С помощью окна «Вход» (рис. 4) выполня-

ется вход в систему под одной из двух учетных 

записей – «Оператор» или «Сервисный инже-

нер». Оператор может вводить уставки и на-

блюдать за значениями температуры подшип-

ника скольжения, а сервисный инженер имеет 

дополнительный доступ к кнопкам сброса 

счетчика и возврата антифрикционных вставок. 

 

 

 
 

Рис. 4. Окно «Вход» 

 

 

Внедрение разработанной автоматизиро-

ванной системы предотвращения аварийных 

ситуаций в опоре скольжения ГПА позволит 

предотвратить выход из строя подшипников 

скольжения за счет мониторинга температуры  

в зоне контакта вала и втулки, сократив расхо-

ды на ремонт ГПА. 
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