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КОМП’ЮТЕРИЗОВАНА ІНФОРМАЦІЙНО-

ВИМІРЮВАЛЬНА  СИСТЕМА КОНТРОЛЮ ПАРАМЕТРІВ 

ДВИГУНІВ ВІДЦЕНТРОВИХ НАСОСІВ СИСТЕМ 

ВОДОПОСТАЧАННЯ 
 

При експлуатації насосного обладнання дуже важливо мати оцінку 

механічних характеристик асинхронних двигунів відцентрових насосів 

в процесі ремонту або при заміні двигуна. Знання поточних механічних 

характеристик двигуна електроприводу насосу і відміна їх від його 

нормативних характеристик надає можливість покращення показників 

роботи обладнання і отримати економію спожитої електроенергії. На 

рис. 1 наведена структурна схема комп’ютеризованої інформаційно-

вимірювальної системи (КІВС) контролю параметрів двигунів 

відцентрових насосів систем водопостачання. 

 
 

Рисунок 1 – Структурна схема КІВС контролю параметрів 

двигунів відцентрових насосів систем водопостачання 

 

Вона містить випробувальний стенд (ВС), аналоговий 

вимірювальний канал (АВК), частотний вимірювальний канал (ЧВК) і 

мікропроцесорну систему (МПС). ВС складається з двигуна, що 

випробується (ВД), закріпленого на основі і приводного двигуна (ПД). 

Датчик кута (ДК) підключений до валу ПД. Вихід ДК підключений до  
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входу частотно-вимірювального каналу (ЧВК). Через тиристорний 

комутатор (ТК) виконується управління ПД і ВД. 

Блок-схема алгоритму вимірювання пускового моменту 

асинхронних двигунів наведена на рис. 2, де ciQ  – сила опору;   – 

кут повороту ротора приводного двигуна; k  – кількість вимірювань; 

uiQ  – сила, пропорційна пусковому моменту; ciQ  і uiQ  – 

середньоарифметичні значення. 
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Рисунок 2 – Блок-схема алгоритму вимірювання пускового моменту 

асинхронних двигунів 
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