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СИСТЕМА БЕЗПЕРЕРВНОГО КОНТРОЛЮ НЕБЕЗПЕЧНИХ ТА ШКІДЛИВИХ ФАКТОРІВ ВИРОБНИЧИХ ОБ’ЄКТІВ 
Загальні положення. Технічні засоби здійснюють контроль тих або інших параметрів, що характеризують рівень безпеки виробничих систем, і при перевищенні цими параметрами заданих величин здійснюється попередження. Цим шляхом у багатьох випадках запобігається  виникнення і розвиток аварій у виробничих системах.
Все частіше для контролю режимів роботи виробничої системи використовуються мікро-ЕОМ. Об'єднання ряду функцій контролю в ЕОМ дозволяє спростити експлуатацію, підвищити гнучкість системи, забезпечити ефективність перевірок, поліпшити фіксацію несправностей, а у ряді випадків підвищити швидкодію автоматики. Нові комплекси забезпечують адаптацію до нових умов і розширення комплексу завдань.
Метою роботи є удосконалення структури управління охороною праці за рахунок ефективного контролю небезпечних та шкідливих факторів виробничих систем.
Викладення основного матеріалу. У системах контролю параметрів, що характеризують рівень безпеки виробничих об’єктів  важливим є оперативне отримання достовірної інформації, що значною мірою здійснюється пропускною спроможністю каналів зв'язку. Нині існують багатоканальні системи передачі даних за принципом фіксованого розподілу пропускної спроможності каналу зв'язку між джерелами повідомлень і адаптивні системи.
У системах фіксованого розподілу кожному джерелу інформації виділяється доля пропускної спроможності розрахована з максимально можливе значення смуги частот процесу цього джерела. Такий принцип розподілу пропускної спроможності істотно знижує ефективність використання каналу зв'язку, що призводить до зменшення числа обслуговуваних джерел.
Для збільшення ефективності використання каналів зв'язку важливим є виключенням з передачі повідомлень, що не представляють інтересу для одержувача. При цьому доля пропускної спроможності каналу зв'язку, що виділяється кожному джерелу повідомлення, величина змінна.
Принципи перерозподілу пропускної спроможності каналу зв'язку між джерелами повідомлень реалізують адаптивні системи збору і передачі інформації [1,2].
Враховуючи характер контрольованої нами інформації (ненормальні або близькі до них режими), доцільно в основу побудови системи контролю небезпечних та шкідливих факторів покласти принципи реалізації адаптивних систем збору і передачі інформації.
Виходячи з поставленого завдання і на підставі проведених досліджень розроблена узагальнена структура системи контролю небезпечних та шкідливих факторів, представлена на рисунку.
У цій системі:
 Д1,…,Дk,…, Дn- датчики контрольованих параметрів;
Р1,…,Рk,…, Рn - регулятори інтенсивності потоку відліків;
БЗП – буферний запам'ятовуючий пристрій,
АЦП - аналого-цифровий перетворювач;
БУ - блок управління;
БОІ - блок обробки інформації;
БІР - блок індикації і реєстрації;

ВО - виконавчі органи.
Інформація 
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з датчиків  Д1,…,Дk,…, Дn (наприклад, датчики шуму, вібрації, електромагнітних випромінювань та інших) поступає на регулятори Р1,…,Рk,…, Рn інтенсивності потоку відліків. Робота регуляторів інтенсивності потоку відліків в адаптивній системі контролю заснована на автоматичному перерозподілу пропускної спроможності каналу зв'язку між окремими джерелами з урахуванням поточної смуги їх спектру.
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Рисунок.  Узагальнена структура системи безперервного контролю небезпечних та шкідливих факторів виробничих об’єктів
При досягненні контрольованим параметром 
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 деяких рівнів регулятор виробляє сигнал на формування відліку. Комутатор забезпечує опитування усіх регуляторів інтенсивності з періодом 
[image: image3.wmf]D

 визначеним в [3].
Інформація поступає через комутатор в АЦП перетворюється в цифровий код і фіксується у БЗП. Із заданою циклічністю, що формується блоком управління БУ, інформація з БЗП поступає в послідовному коді на передавач і по каналу зв'язку в приймач. На виході приймача формується повідомлення 
[image: image4.wmf]1

**

(),...,()

n

tt

xx

 згідно [1]. Інформація з приймача поступає у блок БОІ обробки інформації (як правило, персональний комп'ютер). Необхідна інформація відображається і реєструється у БІР. При виконанні певних умов формуються управляючі сигнали, які підсилюються виконавчим органом.
Представлена узагальнена структура системи контролю небезпечних та шкідливих факторів припускає як багатоканальне опитування датчиків Д1,…,Дk, так і багатоканальний Дn. Для об'єднання каналів використовується багаточастотна модуляція сигналів.
Висновок. Запропонована структура системи досить гнучка і дозволяє реалізувати різні алгоритми роботи, має високу міру адаптації до зміни умов (рівнів нормальних і аварійних режимів роботи виробничої системи).
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