Obiekt typu przepompownia sciekéw

1. Specyfikacja techniczna szafy sterowniczej montowanej na zewnatrz
1.1 Obudowa
Szafa sterownicza wykonana jest w obudowie metalowej malowanej proszkowo lub

poliestrowej firmy o wymiarach 800 x 600 x 300 mm. Zapewnia ona stopien ochrony IP66.
Szafa wyposazona jest w drzwi wewnetrzne przystosowane do montazu aparatury sterowniczej,
oraz ptyte montazowg. Wejscie kabli poprzez dtawiki w dolnej czesci szafy. Kable podtaczane
sg do listwy zaciskowej zamocowanej na ptycie montazowej. Szafa mocowana jest do cokotu

metalowego.

1.2 Standardowe wyposazenie szafy sterowniczej
Standardowe wyposazenie szafy obejmuje:

- gniazdo agregatu — umiejscowione na bocznej scianie szafy sterowniczej,

- przefgcznik rodzaju zasilania (sie¢-0-agregat) umieszczony na drzwiach wewnetrznych, w
prawym, dolnym rogu

- gniazdo 3x400V AC,

- gniazdo 230V AC,

- gniazdo 24V AC,

- zabezpieczenie przeciw przepieciowe modutu telemetrycznego (klasa C),

- zabezpieczenie nadmiarowo-prgdowe wszystkich obwoddéw odbiorczych,

- wylgczniki silnikowe z wyzwalaczem termicznym i magnetoelektrycznym,

- podswietlane elementy sygnalizacji i sterowania,

- panel operatorski tekstowy 2x20 znakow lub graficzny firmy Schneider lub réwnowazny,
wyposazony w port RS232 oraz RS485 oraz obstuge protokotu ModBus RTU,
montowany na elewacji drzwi wewnetrznych szafy sterownicze;j

- przetwornik elektroniczny z regulowanym zakresem pomiarowym w zakresie do 10A do
150A, sygnat wyjsciowy 4-20mA, do pomiaru natezenia prgdu pomp,

- liczniki czasu pracy pomp zrealizowane na bazie rejestréw wewnetrznych sterownika i
wizualizowane na wyswietlaczu panela operatorskiego,

- transformator bezpieczenstwa 230V / 24V//100VA,

- specjalizowany modut telemetryczny tgczacy w sobie funkcje sterownika PLC i modemu
GSM/GPRS z zainstalowanym oprogramowaniem do dedykowanego sterowania pracg
przepompowni i transmisjg danych trybie on-line, w technologii GPRS z przepompowni do
stacji operatorskiej. Struktura oprogramowania wewnetrznego modutu musi zapewniaé
stworzenie zamknietej sieci ztozonej z monitorowanych obiektéw oraz stacji

dyspozytorskiej. Wbudowane w oprogramowanie modutu mechanizmy ochrony musza
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zapewni¢ odpornos¢ systemu transmisji danych na ataki z zewnatrz, co gwarantuje

zachowanie poufnosci przesytanych danych

- dwa ptywaki do sygnalizacji stanéw alarmowych MAC-3,

- sonda hydrostatyczna,

- styczniki mocy do rozruchu pomp,

- czujnik kolejnosci faz,
- zasilacz 230V AC<->24V DC/1.25A oraz 5V DC do zasilania modutu telemetrycznego i

panela. Dodatkowo akumulator suchy 12V/1.2Ah lub wiekszej pojemnosci do

podtrzymania pracy sterownika w przypadku braku zasilania podstawowego,

- specjalizowany modut fadowania akumulatora i stabilizacji napiecia wyj$ciowego

przeznaczony do wspotpracy z modutem telemetrycznym

- na wewnetrznej stronie drzwi zewnetrznych pole do wpisania wartosci poziomow

zatgczania/wytgczania pomp oraz Suchobiegu i Alarmu

- wylgcznik zmierzchowy z czujnikiem natezenia o$wietlenia, dodatkowym

zabezpieczeniem nadprgdowym oraz zaciskami do podigczenia zasilania oswietlenia

zewnetrznego.

1.3 Zasada dziatania uktadu automatyki szafki i funkcje realizowane przez

oprogramowanie modutu telemetrycznego

Uktad automatyki szafki wykorzystuje do sterowania pracg pomp sygnaly z czujnikdw
ptywakowych (SUCHOBIEG i ALARM) oraz hydrostatycznej sondy poziomu SG-25S firmy

APLISENS. Definicja pozioméw
Wyrézniamy 2 tryby pracy szafy: w komorze
e praca normalna -  sterowanie praca
przepompowni realizowane jest przez sterownik ALARM
zintegrowany w module telemetrycznym. Poziomy MAX
zatgczania i wytgczania pomp zapamigtane sg w | = §
pamieci nieulotnej sterownika. Do pomiaru poziomu § 2
wykorzystywany jest sygnat analogowy 4-20mA z = leljl\cl:H
sondy hydrostatyczne;j. Dodatkowo

oprogramowanie  sterownika analizuje  stany

logiczne sygnatéw z czujnikow ptywakowych (SUCHOBIEG i ALARM), jakkolwiek
w tym trybie pracy poziom sSciekdw w komorze nie powinien osigga¢ wartosci
powodujgcych zadziatanie czujnikow ptywakowych, a wiec elementy te nie biorg

bezposrednio udziatu w procesie sterowania.

praca w trybie awaryjnym — w przypadku awarii sterownika lub uszkodzenia sondy
hydrostatycznej uktad automatyki szafki przejmuje sterowanie pracg pomp. Do

zatgczania i wylgczania pomp wykorzystywane sg wytgcznie sygnaty z czujnikdéw
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ptywakowych (SUCHOBIEG i ALARM). Poziom sciekow w komorze zmienia sie
zatem pomiedzy punktami wyznaczonymi przez ustawienie czujnikéw ptywakowych.
W trybie pracy awaryjnej uktad automatyki szafki, w cyklu pompowania zawsze
zafgcza 2 pompy.

Naprzemienna praca pomp.

Elementem odpowiedzialnym za realizacje tej funkcji jest sterownik modutu
telemetrycznego. Sterownik analizuje sygnat z hydrosondy i/lub czujnikéw ptywakowych i w
kazdym z cykli roboczych zatgcza pompe, ktéra w poprzednim cyklu nie pracowata. W
przypadku awarii jednej z pomp nastepuje automatyczne wytgczenie sterowania pracg pompy

uszkodzonej i zatgczenie pompy sprawne;.

Rownolegta praca pomp co zadana ilosé cykli.

Oprogramowanie sterownika modutu telemetrycznego umozliwia réwnoczesne
(z przesunieciem 5 sekundowym pomiedzy pompami) zatgczenie 2 pomp, co zadang ilo$¢ cykili
pracy. Funkcja ta ma na celu zwigkszenie cisnienia w cze$ci ttocznej rurociggu i usuniecie z

jego scianek osadow.

Elementem odpowiedzialnym za realizacje tej funkcji jest oprogramowanie sterownika modutu

telemetrycznego.

Tryb burzowy z opcja sterowania czasowego oraz objetosciowego.

Oprogramowanie sterownika modutu telemetrycznego umozliwia przetgczenie ze
standardowego algorytmu sterowania pracg pomp na tzw. ,tryb burzowy”. W przypadku
przepompowni o duzej wydajnosci pomp moze wystgpi¢ konieczno$¢ ograniczenia ilosci
Sciekdw przepompowywanych np. do oczyszczalni w jednym cyklu pompowania. W takim
przypadku po przetgczeniu sterownika w tzw. ,tryb burzowy” sterowanie odbywa sie z
ograniczeniem czasu pracy kazdej z pomp do zadanej wartosci. Drugim regulowanym
parametrem jest czas przerwy miedzy poszczegdélnymi cyklami zatgczen pomp.
W przypadku, gdy przepompownia wyposazona jest w przeptywomierz elektromagnetyczny
zainstalowany w czesci ttocznej mozliwe jest zdefiniowanie objetosci sciekéw, jaka ma byé
przettoczona w czasie jednego cyklu pompowania. Oprogramowanie konfiguracyjne na stacji
dyspozytorskiej umozliwia operatorowi bezproblemowa zmiane wartoéci parametréw czasowych
lub objetosciowych. Oprogramowanie do wizualizacji pracy przepompowni sciekéw na biezaco
wyswietla na ekranie aktualnie wybrany algorytm sterowania praca pomp. Operator systemu ma
mozliwos¢ zmiany parametrow po zalogowaniu sie do systemu monitoringu z odpowiednimi

uprawnieniami.
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Automatyczne zataczenie drugiej pompy w przypadku, gdy naptyw>wydajnosci jednej
pompy.

Jednoczesne zatagczenie 2 pomp jest uaktywniane rowniez w przypadku, gdy poziom
sciekow w komorze przekroczy warto$¢ zdefiniowang jako ,poziom alarmowy” oraz gdy,
pomimo pracy jednej pompy, poziom $ciekéw nie spadnie ponizej wartosci ,poziom maksimum”
(poziomu zatgczania pomp) w ciggu zadanego okresu czasu.

Oprogramowanie sterownika modutu telemetrycznego umozliwia zatem po zadanym okresie
czasu (typowo 3-5 minut <parametr programowalny>) zatgczenie drugiej pompy w przypadku
gdy, pomimo zatgczonej jednej pompy, poziom sSciekow utrzymuje sie powyzej poziomu
zatgczania MAX, ale ponizej ALARM. Ta funkcja zmniejsza ryzyko przelania zbiornika, a
dodatkowo umozliwia wyréwnanie czasu pracy pomp. W przypadku, gdy jedynym warunkiem
zatgczenia drugiej pompy jest przekroczenie poziomu ALARM moze wystgpi¢ zjawisko
rébwnowazenia natezenia naptywu $ciekdw z wydajnoscia pompy, a zatem poziom $ciekdw
bedzie sie utrzymywat pomiedzy MAX, a ALARM, przez dtuzszy okres czasu, co spowoduje

wydtuzong prace aktualnie zatgczonej pompy.

Zalagczenie pompy lub pomp po uplywie zadanego okresu czasu. Funkcja tzw. zalegania
medium.

Kolejng funkcjg realizowana przez oprogramowanie sterownika jest automatyczne
zafgczanie pompy lub 2 pomp po uptywie zadanego okresu czasu (standardowo 3 godziny),
pomimo ze poziom sciekow w komorze nie osiggnat jeszcze wartosci okreslanej jako ,poziom
maksimum”. Zapobiega to zaleganiu Sciekéw w komorze i ich ,zagniwaniu” na obiektach o
matej szybkosci naptywu. Funkcja ta ufatwia proces neutralizacji tadunku Sciekéw

doptywajgcych do oczyszczalni.

Automatyczne przelgczanie pomiedzy zalgczonymi pompami

Kolejng przydatng funkcjg realizowana przez oprogramowanie sterownika jest
automatyczne przetgczanie pomiedzy pompami podczas ich pracy, co zapewnia rownomierne
zuzycie pomp. Typowym przykfadem wykorzystanie tej funkcji jest wczesniej opisywany
przypadek, gdy nastgpito zatgczenie pompy po przekroczeniu poziomu MAX, jedna pompa
pracuje, ale naptyw sciekéw jest rownowazony przez wydajnos¢ pompy. Zatem poziom Sciekéw
utrzymuje sie w przedziale pomiedzy MIN, a MAX. Zatem zaden warunek na przetgczenie na
drugg pompe lub zalgczenie drugiej pompy nie wystgpi, co moze doprowadzi¢ do sytuacji, ze
aktualnie zatgczona pompa bedzie w sposdb nieprzerwany pracowata przez kilka lub nawet w
skrajnym przypadku kilkanascie godzin. W efekcie wystgpi zjawisko nierébwnomiernego
zuzywania pomp. W celu wyeliminowania tego zjawiska oprogramowanie sterownika posiada

dodatkowg funkcje dynamicznej zmiany aktualnie zatgczonej pompy, po uptywie zadanego

Strona4z11



okresu czasu (typowo 20 minut). Dzieki zastosowaniu tej funkcji zapewnione jest rownomierne
zuzycie pomp. Funkcja ta ma istotne zastosowanie w przypadku, gdy nie mozna jednoczesnie
zalgczy¢ 2 pomp z uwagi na zbyt maly przydziat mocy. Wéwczas w przypadku, gdy aktualnie
zalgczona pompa ulegnie ,zapchaniu” po zaprogramowanym okresie czasu nastgpi

przetaczenie na sprawng pompe.

Zdalne wylaczanie uszkodzonej/niesprawnej pompy

W celu zminimalizowania zuzycia energii oraz samej pompy w przypadku jej zatkania lub
zmniejszenia wydajnosci wprowadzono mozliwos¢ zdalnego dezaktywowania pompy przez
operatora. System wizualizacji dokonuje analizy statystycznej dtugoterminowego czasu pracy
kazdej z pomp. Powtarzalne przekroczenia czasu pracy powoduje wygenerowanie komunikatu
z ostrzezeniem dla operatora. Operator na podstawie analizy wykreséw poziomu, cykli pracy
pomp, wartosci prgdu pobieranego przez pompy podejmuje decyzje o zdalnej deaktywacii
pompy. Po wykonaniu takiego rozkazu sterownik nie zatgcza dezaktywowanej pompy. Po

przywréceniu sprawnosci pompa zostaje ponownie ,,aktywowana” przez operatora systemu.

Wykrywanie uszkodzenia sondy hydrostatycznej
Oprogramowanie sterownika umozliwia wykrycie uszkodzenia sondy hydrostatycznej i

automatyczne przetaczenie na prace z wykorzystaniem czujnikow ptywakowych.

Wybér rodzaju zasilania (podiaczenie agregatu).

Podstawowym uktadem pracy rozdzielnicy jest praca z zasilaniem z sieci energetycznej
w ukftadzie TN-C-S. W przypadku braku zasilania podstawowego istnieje mozliwosé
przetgczenia rozdzielnicy na prace z zasilaniem awaryjnym. Rozdzielnica przystosowana jest
do pracy z agregatu prgdotwoérczego jako alternatywnego zrddta zasilania. Do podtgczenia
agregatu stuzy wtyczka odbiornikowa zainstalowana na $ciance bocznej szafy sterowniczej.
Przetgczenie zasilania nastepuje poprzez przetgcznik WSA o pozycjach 1 - 0 - 2.
Pozycja 1 — praca z zasilaniem podstawowym,
Pozycja 0 — rozdzielnica odfgczona od zasilania,

Pozycja 2 — praca z zasilaniem awaryjnym.

Uktad kontroli kolejnosci i zaniku faz.

W celu ustalenia wiasciwego kierunku wirowania pomp oraz zabezpieczenia pomp przed
zanikiem fazy zastosowano uktad kontroli kolejnosci faz CKF. CKF po wykryciu
nieprawidiowosci w uktadzie zasilania, poprzez rozwarcie styku wprowadza blokade ukfadu
sterowania. Blokada jest aktywna w kazdym trybie pracy — zaréwno automatycznym jak

i recznym. Sygnalizacja diodowa na CKF:
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e dioda czerwona — nieprawidtowa kolejnos¢ faz,

e dioda zielona — prawidtowa kolejnos¢ faz,

Sygnalizacja optyczno-akustyczna.

Do sygnalizacji optyczno-akustycznej wykorzystano sygnalizator SOA w obudowie
metalowej z kloszem zabezpieczajgcym przed uderzeniem. Moc dzwiekowa 115dB,
sygnalizacja optyczna — $wiatto pulsujgce. Wysterowanie SOA nastepuje poprzez sterownik po
stwierdzeniu stanéw alarmowych. Standardowo nastepujgce stany alarmowe przewidziane do
sygnalizacji optyczno — akustycznej:

® zadziatanie termika pompy 1
® zadziatanie termika pompy 2
® brak zasilania systemu (sygnat z czujnika CKF)
e wlamanie do szafki
® bigd sekwenciji czujnikow
Skasowanie alarmu nastepuje przez wcisniecie przycisku P.KAS. na drzwiach wewnetrznych

szafy sterowniczej lub po uptywie czasu zadanego przez uzytkownika.

1.4 Kontrola temperatury wewnatrz szafy sterowniczej

Rozdzielnica posiada wewnetrzny uktad grzewczy w postaci grzatki elektrycznej i
regulatora temperatury TH, utrzymujgcym zadang temperature wewngtrz na poziomie
dodatnim. Obwod zabezpieczony jest wytgcznikiem nadmiarowo-prgdowym o charakterystyce
C3A.

1.5 Samoczynne startowanie w przypadku zaniku i powrotu zasilania
Funkcja aktywna tylko w trybie automatycznym. Elementem odpowiedzialnym za

realizacje tej funkcji jest sterownik modutu telemetrycznego MT-101.

1.6 Wybor trybu pracy

Praca pomp moze odbywac sie w trzech trybach:
AUTO - cykl pracy automatycznej realizowanej przez sterownik,
REKA — cykl pracy ze sterowaniem recznym,
0 — catkowite wylgczenie sterowania pomp

Wybor sposobu pracy wykonuje sie za pomocg przetgcznikow S1- S2— osobno dla kazdej z

pomp.

1.7 Sygnalizacja poziomu sciekéw
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Zaréwno program sterownika jak i szafa sterownicza umozliwiajg wybor dwdch
wariantow pobierania informacji o poziomie sciekéw w zbiorniku przepompowni:

e wariant | — hydrosonda + dwa ptywaki alarmowe. Informacja o poziomie $ciekéw jest
otrzymywana po analizie sygnatu analogowego 4 - 20 mA z hydrosondy przez
sterownik. Poziom sygnatu odpowiadajgcy poziomom MAX i MIN analizowany jest
przez program sterownika. Sygnat dla pozioméw SUCHOBIEG i ALARM otrzymywany
jest z plywakow zamocowanych tak by zwarcie stykéw ptywakéw sygnalizowato stan

alarmowy

e wariant Il — tylko sonda hydrostatyczna bez czujnikéw ptywakowych W tym przypadku
wystgpienie awarii sterownika lub uszkodzenie sondy powoduje, ze szafka nie realizuje
algorytmu sterowania pompami.

1.8 Liczniki czasu pracy pomp

Funkcja zliczania czasu pracy pomp oraz liczby zatgczen realizowana jest przez
oprogramowanie sterownika. Prezentacja sumarycznego czasu pracy kazdej z pomp
realizowana jest za posrednictwem panela operatorskiego.. Czas pracy pomp wyswietlany jest
w petnych godzinach. W identyczny sposdb prezentowana jest liczba zatgczen oddzielnie dla

kazdej z pomp.

1.9 Pomiar i prezentacja natezenia pradu pobieranego przez pompy

Do pomiaru natezenia prgdu wykorzystywany jest elektroniczny przetwornik pomiarowy
z programowanym zakresem pomiarowym oraz sygnatem wyjsciowym w standardzie 4-20mA.
Pomiar pragdu wykonywany jest bezposrednio na jednej z faz zasilania silnika pompy.
Standardowo w szafie sterowniczej montowany jest modut do pomiaru pragdu pomp o zakresie
20/30/50A AC (wybor zakresu przetgcznikiem na obudowie modutu) generujagcy prgdowy sygnat
wyjéciowy o zakresie 4-20mA proporcjonalny do wartosci skutecznej mierzonego pradu. Dla
mocy pomp wiekszych od 15kW kazda montowany jest przetwornik o zakresie pomiarowym do
150A. Prezentacja aktualnej wartosci prgdu pobieranego przez pompy na wyswietlaczu panela

operatorskiego.

1.10 Wizualizacja bezposrednia pracy przepompowni
Aparatura sterownicza umieszczona na drzwiach wewnetrznych umozliwia okreslenie
aktualnego stanu pracy przepompowni. Opis zdarzen mozliwych do odczytania:
- praca pompy 1 — podswietlony przycisk START pompy 1, wskazanie na
wyswietlaczu panela operatorskiego, w wierszu przypisanym do pompy nr 1,

- zatrzymanie pompy 1 - podswietlony przycisk STOP pompy 1,
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- awaria pompy 1 — nie podswietlone przyciski: START, STOP pompy 1, pod$wietlony
przycisk P.KAS. brak wskazania wartosci prgdu >0A na wyswietlaczu panela
operatorskiego

- praca pompy 2— podswietlony przycisk START pompy 2, wskazanie na wyswietlaczu
panela operatorskiego, w wierszu przypisanym do pompy nr 2,

- zatrzymanie pompy 2 - podswietlony przycisk STOP pompy 2,

- awaria pompy 2 — nie podswietlony przycisk START, STOP pompy 2, podswietlony
przycisk P.KAS., brak wskazania wartosci pradu >0A na wyswietlaczu panela
operatorskiego,

- wystgpienie zdarzenia alarmowego — podswietlony przycisk P.KAS.,

- tryb pracy pomp — wskazanie gtowki przetgcznika S1 lub S2 na odpowiedni opis
(AUTO, 0, REKA)

1.11. ZABEZPIECZENIE PRZECIWPORAZENIOWE

Zabezpieczenie przeciwporazeniowe zrealizowane jest przez samoczynne, szybkie
wytgczenie zasilania w nieprzekraczalnym czasie 0,4 sek. zgodnie z normg PN-92/E-05009.
Skutecznos¢ ochrony przeciwporazeniowej powinna by¢ sprawdzana co najmniej raz w roku.

Wytgcznik roznicowo-prgdowy raz w miesigcu nalezy przetestowac.

1.12. ZABEZPIECZENIE PRZECIAZENIOWE | ZWARCIOWE
Obwody odbiorcze zabezpieczone sg wylgcznikami nadmiarowo-pragdowymi typ C60N o
charakterystyce B i C.
Wykaz zabezpieczen:
F1-C60N C16A 3P- zabezpieczenie GNIAZDA 400V
F2— C60N C1A 1P — zabezpieczenie sterownika,
F3— C60N C2A 1P — zabezpieczenie obwodu sterowania,
F4— C60N C2A 1P — zabezpieczenie transformatora,
F5 - C60N C3A 1P — zabezpieczenie grzaiki,
F6 - C60N B16A 1P — zabezpieczenie gniazda 230V.
Zabezpieczenie transformatora zamontowane jest po stronie pierwotnej.
Silniki pomp zabezpieczone sg wylgcznikami  silnikowymi WS1,WS2 GV3-MEG3 o
pradzie nastawy 8-12A. Wytgczniki silnikowe posiadajg nastepujgce uktady zabezpieczen:
- wyzwalacz zwarciowy ustawiony na state;
- nastawiony wyzwalacz termiczny (0,6-1,1 x In);

- zadziatanie wytgcznika powoduje jednoczesne odciecie 3 faz.

1.13 ZABEZPIECZENIE PRZECIWPRZEPIECIOWE
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Zabezpieczenie przeciw przepieciowe chroni przed skutkami przepie¢ atmosferycznych i
tagczeniowych indukowanych w sieci zasilajgcej. Zastosowano ogranicznik przepie¢ (OP) klasy
C. Znamionowy pragd wytadowczy ogranicznika wynosi 15kA. Ogranicznik nie wymaga
dodatkowego zabezpieczenia.

1.14 ROZRUCH POMP

Dla pomp o mocy 4 kW zastosowano rozruch bezposredni. Elementem zatgczajgcym
sg styczniki Q1 i Q2 typ LC1-K12. Pompy zabezpieczone sg wytgcznikami silnikowymi o
parametrach dobranych tak, by mozliwa byta nastawa pradu wytgcznika na poziomie 1,1xIn (In-
prgd nominalny pompy). W celu ochrony pomp przed pracg na suchobiegu zastosowano
czujnik ptywakowy, zamocowany na odpowiednim poziomie, ktéry przy niskim poziomie

Sciekéw rozigcza obwody sterowania pomp.
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1.15. ALGORYTM DZIALANIA
Regulatory ptywakowe oraz poziomy uzyskane z sondy hydrostatycznej rozmieszczone sg w

przepompowni w nastepujacy sposob:

e NN XN
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]
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UWAGA!!!
W wersji z hydrosondag poziomy MAX i MIN okreslane s3a przez analize sygnatu 4 — 20
mMA z hydrosondy w sterowniku
Warunki pracy normalnej:
Ptywaki R1 — R4 w dole — wytgczona praca pomp.
1. Wzrost poziomu sciekéw w zbiorniku:
Ptywak R1 w gorze i poziom $ciekow okreslony pomiedzy poziomem MIN i MAX, R4
w dole — pompy nie pracujg (gotowe do pracy).
2. Dalszy wzrost poziomu $ciekdw w zbiorniku:
Ptywak R1 w gérze, poziom sciekdw powyzej poziomu MAX, R4 w dole — zatgczenie
pierwszej pompy (P1 pracuje).
3. Obnizenie poziomu sciekow:
Ptywak R1 w goérze, poziom $ciekow pomiedzy poziomem MIN i MAX, R4 w dole —
pompa P1 nadal pracuje.
4. Dalsze obnizanie poziomu sciekow:
Ptywak R1 w gorze, poziom sciekdw ponizej poziomu MIN wytgczenie pracujgcej
pompy P1.
5. Nastepny cykl (wg punktéw 1, 2, 3, 4) uruchamia pompe P2 (wczesniej nie pracujgca)
— praca naprzemienna pomp.
Sytuacja awaryjna:
W przypadku awarii jednej z pomp lub jej toru zasilajgcego, druga pompa pracuje kazdorazowo

po podniesieniu sie poziomu sciekdw w zbiorniku (wg. Punktu 1, 2, 3, 4)
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CZESC CENTRALNA - STACJA
DYSPOZYTORSKA

Transmisja danych w trybie on-line z przepompowni do stacji dyspozytorskiej
z wykorzystaniem technologii GPRS

Elementem odpowiedzialnym za transmisje danych pomiedzy monitorowang przepompownig, a
stacjg dyspozytorskg jest modem pracujgcy w trybie GPRS. Prawidlowy przebieg procesu
wymiany danych nadzoruje oprogramowanie sterownika oraz modemu GSM/GPRS.
Realizowany jest algorytm transmisji zdarzeniowej gwarantujgcy przestanie informacji o

wystgpieniu zdarzenia do stacji dyspozytorskiej z opdznieniem nie przekraczajgcym 15 sekund.

Stacja operatorska z oprogramowanie SCADA lub réwnowaznym zlokalizowana bedzie w

budynku oczyszczalni $ciekéw w Besku. Bedzie wyposazona w:

- komputer stacjonarny z zainstalowanym licencjonowanym systemem operacyjnym XP
Professional lub rownowaznym oraz system SCADA lub rownowaznym z aplikacjg do zdalnego

monitorowania i sterowania pracg przepompowni,
- monitor panoramiczny LCD,

- zasilacz UPS do czasowego podtrzymania zasilania komputera w przypadku zaniku zasilania
podstawowego 230VAC

- modut telemetryczny zabudowany w obudowie z tworzywa sztucznego (ABS), z pokrywg z
tworzywa przezroczystego, petnigcy funkcje bramke GPRS, do dwukierunkowej wymiany
danych pomiedzy oprogramowaniem SCADA z aplikacjig do monitorowania i zdalnego

sterowania pracg przepompowni a monitorowanymi przepompowniami.
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