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АВТОМАТИЗИРОВАННАЯ СИСТЕМА
ДИСПЕТЧЕРСКОГО УПРАВЛЕНИЯ ДЛЯ ОБЪЕКТОВ С

БОЛЬШИМ ЧИСЛОМ КОНТРОЛЛИРУЕМЫХ
ПОДСИСТЕМ И СИГНАЛОВ

Для объектов, которые являются потенциальным источником опасности, важными характеристиками
также являются безопасность и живучесть. Безопасность — это свойство объекта при изготовлении,
эксплуатации и в случае нарушения работоспособного состояния не создавать угрозу для жизни и здоро-
вья людей, а также окружающей среды. Целью данной работы являлось исследование методов построения
автоматизированных систем диспетчерского управления повышенной надёжности.

Введение

Среди широкого спектра автоматизирован-
ных систем диспетчерского управления (АСДУ)
особое место занимают программно-аппаратные
комплексы, предназначенные для использования
на объектах повышенной опасности, таких как
предприятия атомной и химической промышлен-
ности, транспортные комплексы, объекты воен-
ного назначения и т. п., нарушения в работе
которых представляют прямую угрозу жизни и
здоровью людей. Помимо высокой надежности
при работе в штатном режиме подобные системы
должны обеспечивать предсказуемо-безопасное
поведение в случае выхода из строя отдельных
компонентов. В отличие от полностью автома-
тической системы АСДУ предполагает первосте-
пенное и активное-участие человека, осуществ-
ляющего функции оперативного управления, по-
этому анализ отдаваемых им команд и блокиро-
вание ошибочных действий в режиме реального
времени является необходимым условием обес-
печения безопасности, позволяющим уменьшить
влияние так называемого «человеческого фак-
тора». В настоящее время многие предприятия
нуждаются в модернизации разработанных мно-
го лет назад и уже морально устаревших систем
управления. Диспетчерское управление является
основным и в настоящее время остается наибо-
лее перспективным методом автоматизированно-
го управления сложными динамическими систе-
мами в жизненно важных и критичных с точ-
ки зрения безопасности и надежности областях.
Именно на принципах диспетчерского управле-
ния строятся крупные автоматизированные си-
стемы в промышленности и энергетике, на транс-
порте, в космической и военной областях, раз-
личных государственных структурах и т. д. [1].

I. Структура АСДУ

Изучение многочисленных материалов по
данной теме показало, что практически все со-
временные системы диспетчерского управления
включают три основных структурных компонен-
та [1, 2, 3] (рисунок 1):

Рис. 1 – Основные компоненты
автоматизированных систем диспетчерского

управления

1. Remote Terminal Unit (RTU) — удален-
ный терминал, выполняющий непосред-
ственный сбор данных с объекта и обработ-
ку задачи в режиме реального времени;

2. Master Terminal Unit (MTU) - главный
терминал (диспетчерский пункт управле-
ния), осуществляющий обработку данных
и управление верхнего уровня;

3. Communication System (CS) — коммуника-
ционная система, обеспечивающая переда-
чу данных с удаленных точек (объектов) на
центральный пост оператора-диспетчера и
передачу сигналов управления в обратном
направлении.

Некоторые исследователи также выделя-
ют программное обеспечение (Control Software)
как отдельный структурный компонент систем
диспетчерского управления. Исследование стан-
дартных схем построения автоматизированных
систем диспетчерского управления показало, что
общепризнанной с точки зрения процесса пре-
образования информации является распределён-
ная многоуровневая иерархическая архитектура,
включающая:

• уровень объекта управления (или нижний
уровень), который обеспечивает получение
и первичную обработку информации от
внешних устройств, а также выдачу управ-
ляющих воздействий на исполнительные
механизмы;
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• опциональный уровень местного управле-
ния, позволяющий с одного или несколь-
ких резервных автоматизированных рабо-
чих мест (АРМов) поддерживать функци-
онирование системы в случае потери связи
с удаленным верхним уровнем;

• верхний уровень системы управления, ко-
торый включает рабочие места диспетче-
ров и средства интеграции с другими ча-
стями общей информационной системы, в
частности, шлюзы внешнего доступа, базы
данных и серверы прочих служб.

II. Принцип разработки АСДУ

Формулируя требования к разрабатывае-
мой АСДУ, в первую очередь необходимо вы-
делить надежность, как важнейшую характе-
ристику системы управления для промышлен-
ных объектов повышенной опасности. Надеж-
ность является комплексным свойством, которое
в зависимости от назначения объекта и усло-
вий его применения может включать безотказ-
ность, долговечность, ремонтопригодность и со-
храняемость или определенные сочетания этих
свойств. В настоящее время основной тенденцией
разработки АСДУ является использование гото-
вых коммерческих SCADA-систем (Supervisory
Control And Data Acquisition — диспетчерское
управление и сбор данных), таких как WinCC,
InTouch, TRACE MODE, GENESIS32, iFIX, на
х86-совместимых компьютерах под управлени-
ем операционной системы MS Windows. Помимо
многоплатформенности и открытости при раз-
работке SCADA-системы активно использован
принцип модульности (построение из автоном-
ных элементов с простыми и согласованными
структурными связями между ними)(рисунок 2)
для обеспечения большей гибкости и расширя-
емости архитектуры, упрощения повторного ис-
пользования кода, а также увеличения надежно-
сти программы, поскольку разбиение всей систе-
мы на подгружаемые программные блоки позво-
ляет уменьшить количество потенциально» со-
держащего ошибки исполняемого кода в памя-
ти, к тому же аварийная ситуация, возникшая

во время выполнения конкретного модуля, при-
водит только к его повторной загрузке и не рас-
пространяется навею систему.

Рис. 2 – Пример конфигурации модулей

III. Вывод

Таким образом, представленная в статье ар-
хитектура АСДУ представляет собой трёхуров-
невую структуру, состоящую из комплекса ав-
томатизированных рабочих мест (АРМ) и про-
граммируемых логических контроллеров (ПЛК),
распределенных на значительном пространстве
и работающих в темпе реального технологиче-
ского процесса. Предложенная архитектура ос-
нована на использовании равноправных асин-
хронно работающих узлов и обеспечивающая
высокий коэффициент готовности, многоуровне-
вый контроль действий оператора, возможность
динамического изменения конфигурации и повы-
шенную живучесть системы.
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