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MAINTIEN AUTOMATIQUE DE LA PRESSION DANS UNE
STATION DE POMPAGE DE GROUPES PAR LES MOYENS
DE LA COMMANDE ELECTRIQE

Poklade LI., étudiant, Borissenko V.Ph., chargé de cours
(Université nationale technique de Donetsk)

Depuis longtemps le maintien de la valeur constante de la
pression dans une artere a ¢€té éffectu¢ a I’aide du reéglage de la
section d’une tube (de conduite) a main ou bien a I’aide d’appareillage
¢lectrique entrainé par le moteur asynchrone a cage d’écureuil. Cette
résolution ¢€tait simple et ne demandait pas pour 1’asservicement d’un
haut niveau de la qualification, d'autre part, ce moyen est peu
¢conome et mene aux grandes pertes de 1'énergie.

Lors du débit variable, dépendant du temps des vingt-quatres
heures, du processus technologique de 1'entreprise, 1’utilisation de la
commande ¢lectrique réglable pour l'installation de pompage est la
plus rationnelle.

En cas de l'utilisation des moteurs asynchrones dans la gamme
des puissances de quelques dizaines a quelques centaines kilovatts lors
de variation du débit sur (30 a 50) % hors concours se trouve le
systeme connvertisseur de fréquence (CF) - moteur asynchrone (MA)
— CF - MA.

Le choix du nombre et de puissance des convertisseurs est la
question principale lors d’etudes d’une groupe de pompes
fonctionnants en paralléle pour un conduit. Considérons le cas de trois
agrégats de pompage K-100-65-250, installés a la Brasserie de
Donetsk. Comme le régle, un agrégat se trouve a la réserve, et deux
autres fonctionnent en dépendanse du deébit demand¢ de I’installation
de pompage, qui peut osciller a la gamme de 30 a 160 m’/h, en
atteignant parfois 180 - 190 m’/h.

De coté du processus téchnologique et de la station de
pompage ont sont émis des éxigences du fonctionnement sur et
continu au condition de maintien de la valeur constante de la pression
dans une artere. Pour la résolution de ce probléme nous avons pris le
systeme CF-MA, avec cela le convertisseur est branché sur le premier
moteur (CF-MA1). La valeur du débit nous éstimerons indirectement
selon le changement de la pression dans une artére. Ce signal nous
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entroiduisons au schéma de commande par le convertisseur. Le
schéma est adapté¢ par telle manicre, ce que le systeme
¢lectromécanique de la premiere pompe assure le fonctionnement au
régime automatique de maintien de la pression dans une artere de
réfoulement lors du changement du débit dans la gamme 0,3Q,, < Q <
0,9Q,.

Si le débit dépasse 0,9Q,, le schéma prépare automatiquement
au branchement le deuxieéme agrégat de pompage (P2). Pour cela,
| ’installation de verrou est ouvrit sur | ’artére d’aspiration de la
deuxieéme pompe et le signal correspondant agit a I’entrée du bloc
branchément-débranchément de la pompe. Le moteur M2 se branche
sur le secteur et commence a démarrer, simultannement avec cela le
verrou ¢lectrique ouvre completement ’artére de réfoulement de la
deuxieme pompe. Les signaux de consigne et de rétour sur pression a
I’entrée du CF sont choisis par telle maniere, ce que a la fin du
processus transitoire la pompe P2 assurera la productivite Q,=Q, et P1
—Q;=Q—-Q,. C’est — a — dire la station de pompage fonctionnera
avec les parametres suivantes: Q = Qgsmande ; H =H,,.

Par la suite, le systeme maintiendra la pression au niveau
demandé si le débit va varier.

Le schema ¢labor¢ de la commande par les installations de
pompage permet de brancher le moteur M3 de la pompe P3 vers le CF
ou bien au bloc branchement — débranchement dans le cas d’avarie de
P1 ou P2.

Le systeme ¢lectromécanique de la premiere pompe représente
le systéme de réglage de la pression a une boucle sur le schéma CF —
MAT1 — P1. L’utilisation d’une boucle de réglage est expliqué par telle
circonstance, que le temps du processus transitiore dans la partie
hydraulique dépasse beaucoup le celui électromécanique. Pour la
compensation de I’influence de la constante de temps hydraulique est
utilise le régulateur de pression du type P-1.

Les processus transitoires dans le systeme ¢lectromécanique
(Figure 1), obtenus par les méthodes de simulation mathématique pour
le cas exeptionnel quand le debit est changé par le saut, montrent, ce
que le systeme d’automatisation proposé¢ maintient la pression au
niveau preétabli lors des lois diverses du changement du débit, ce que
corresponde aux exigences technologiques.
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Figure 1. Les courbes des processus transitoires lors de
changement du débit.
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O HEJIECOOBPA3ZHOCTU ABTOMATHU3ALIMU KOHTPOJIA
MEPEKOCA POJIMKOB JJEHTOYHOI'O KOHBEVEPA

Hegepoga S1.A., crynenTtka, Uedoanenko K.U., npodeccop, K.T.H.
([oneyxuil HaYUOHATLHBIUL MeXHUYecKul yHusepcumem, 2. [loneyx,
Vrpauna)

B mpaBuibHO CMOHTUPOBAHHOM JIECHTOYHOM KOHBEHUEPE OCh PO-
JUKa JTOJKHA OBITh MEPIEeHIUKYJISIpHA MPOJOJIbHOW OCH CTaBa KOH-
Berepa. B MpOTUBHOM Cilydyae pOJIMK HA3bIBAIOT MEPEKOLICHHBbIM. B
cratbe [1] paccMOTpeHBI pa3IMyHbIC ClIydad B3auMMOJICHCTBUS JBU-
KYUIIEHCS JIEHTHI C NIEPEKOIICHHBIM POJIMKOM, HO HE ONPEIEIICHBI BO3-
HUKAIOIIHUE MPU TOM COMPOTHBJICHUS JIBUKCHUIO, a CIydaH, Korja
JIEHTAa HE MOXET CXOAUTHh B CTOPOHY, & POJIMK HE CMENIAETCS BIOJb
CBOEH OCH, pPACCMOTPEH HE JOCTATOYHO MOJIHO.

B nanHoit pabote aenaercsl MOmnbITKa ONPEASIUTh COITPOTUBIIC-
HUE IBHXKECHUIO JICHTHI IO IEPEKOIICHHOMY POJIUKY.
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