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В данном докладе авторами предлагается структурная схема автоматизированной системы контроля и
управления заведением мостовыых конструкций. Разработанная система позволяет осуществлять авто-
матизированную заводку мостовых сооружений, мониторинг напряженно-деформированных состояний
надвигаемой конструкции, а также своевременную остановку процесса надвижки в случае регистрации
предельно допустимых величин деформации.

Введение

Важнейшей проблемой безопасной завод-
ки мостовых сооружений является контроль
напряженно-деформированного состояния их
несущих конструкций на всех этапах строитель-
ства. В процессе заводки мостов доступ к боль-
шей части несущих конструкций моста суще-
ственно ограничен, поэтому возникают опре-
деленные трудности контроля состояния этих
конструкций с помощью традиционных мето-
дов визуального и инструментального обсле-
дования отдельных элементов моста. При за-
водке мостов, особенно большой длины, так-
же возникает необходимость предварительно-
го выявления (ранней диагностики) изменений
напряженно-деформированного состояния кон-
струкций, причем контроль должен осуществ-
ляться в реальном режиме времени во всех
опасных точках мостового строения. Необхо-
димо на каждом этапе заводки видеть в ре-
альном режиме времени динамику изменения
напряженно-деформированного состояния мо-
стовой конструкции, тенденцию изменения внут-
ренних механических напряжений, что позволит
выявить причины их изменения [1].

I. Структурная схема системы
управления гидродомкратом

Заводка мостовой конструкции осуществля-
ется с помощью двух строительных гидродом-
кратов с общим максимальным толкающим уси-
лием 740 тс.

Гидравлические домкраты в автоматизиро-
ванной системе контроля и управления надвиж-
кой мостовых пролетных конструкций можно
представить, как электрогидравлический привод
с дроссельным регулированием. Принципиаль-
ная схема электрогидравлического привода без
дополнительных обратных связей приведена на
рис.1 [2].

Рис. 1 – Схема управления электрогидравлическим
приводом

Исходя из параметров гидродомкратов и
массы надвигаемой конструкции (600 т) была по-
лучена структурная схема системы управления
гидродомкратом, приведенная на рис.2.

Рис. 2 – Система управления гидродомкратом

График переходной характеристики полу-
ченной системы приведен на рис.3.

Рис. 3 – Переходная характеристика

На основании требований к скорости и ка-
честву переходного процесса для системы управ-
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ления гидродомкратами была осуществлена кор-
рекция структурной схемы системы. Получен-
ная структурная схема системы управления гид-
родомкратом и её переходная характеристика
представлены на рис.4 и 5 соответственно [3].

Рис. 4 – Скорректированная структурная схема

Рис. 5 – Новая переходная характеристика

II. Структурная схема системы
мониторинга

напряженно-деформированных
состояний

В состав системы контроля напряженно-
деформированных состояний мостовых пролет-
ных конструкций входят:

– LVDT-датчики, устанавливаемые на мосто-
вых сечениях в местах, наиболее сильно
подверженных деформированию во время
осуществления процесса надвижки и во
время эксплуатации моста [4];

– блоки сбора данных, к которым подключа-
ются датчики по 4 штуки, осуществляющие
сбор и обработку данных от датчиков, пе-
редачу обработанных данных на централь-
ный компьютер, а также сравнение показа-
ний в режиме реального времени с макси-
мально допустимым значением и, в случае
превышения этого значения, отправку сиг-
нала о достижении критического значения
в конкретном месте мостовой конструкции;

– центральный компьютер, осуществляющий
прием данных ото всех блоков сбора дан-
ных, вывод их на экран в удобном для вос-
приятия пользователем виде, а также оста-
новку процесса надвижки мостовой пролет-
ной конструкции в случае приема сигнала
о достижении критического показания.
На основании этого струткурная схема си-

стемы мониторинга будет иметь вид, представ-
ленный на рис.6.

Рис. 6 – Структурная схема системы мониторинга

III. Структурная схема системы
контроля и управления заведением
мостовых пролетных конструкций

На основании вышесказанного структур-
ная схема автоматизированной системы контро-
ля и управления заведением мостовых пролет-
ных конструкций будет иметь вид, представлен-
ный на рис.7.

Рис. 7 – Структурная схема системы

Полученная система позволяет осуществ-
лять синхронное выдвижение штоков гидродом-
кратов, контролировать состояние надвигаемой
конструкции, а также осуществлять остановку
процесса надвижки в случае регистрации датчи-
ками предельно допустимых величин деформа-
ции.
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