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Цель доклада – проанализировать целесообразность перевода  аппаратуры силового управления приводами типа ШЭМ на микропроцессорную элементную базу.

В НПП ВНИИЭМ уже несколько лет ведутся работы по переводу на микропроцессорную элементную базу компонентов СУЗ. В ходе доклада освещаются задачи, решенные в процессе данной разработки, и преимущества разработанного блока.
Основные этапы проведения разработки:
1. Анализ вариантов модернизации устройства силового управления приводом (УСУ).
В ходе анализа вариантов модернизации блока был выбран вариант, при котором модернизируется управляющая часть блока управления (БУ). Силовая часть  УСУ не изменяется.
Три платы (плата связи с системой ПСС, плата регуляторов токов ПРТ и плата управления выпрямителями ПУВ) заменяются цифровым модулем управления МУ1. Модуль МУ1 выполнен на основе двух микроконтроллеров – основного МК1 и диагностического МК2. 
2. Моделирование работы системы управления и привода в пакете Matlab.
Моделирование проводилось при разработке алгоритмов работы микроконтроллеров.
Модель состоит из силовой части, системы управления и модели электромагнита привода. Система управления оформлена в виде подсистемы, в которую входят блоки импульсно-фазового управления, цифровой ПИ-регулятор, а также блоки для моделирования работы специально разработанного нового алгоритма управления приводом. 

Модель электромагнита привода также оформлена в виде подсистемы. При ее построении использовались результаты расчета магнитных потоков, которые корректировались по реально измеренным токам и напряжениям магнита. 
Результаты моделирования позволили разработать новый алгоритм управления приводом. Его суть заключается в том, что с увеличением скорости сближения полюсов будет уменьшаться ток, и, как следствие, тянущее усилие. В результате существенно уменьшилась конечная скорость подвижного полюса при ударе о неподвижный полюс.
3. Разработка алгоритмов работы микроконтроллеров.

4. Проектирование схем и конструкции блока БУ.  Разработка ПО.
5. Проведение испытаний.

Проведенные испытания подтвердили работоспособность разработанного блока БУ2. Осуществлена поставка блока БУ2 на второй энергоблок Ростовской АЭС в составе шкафа ШСУ2К-В. 

Преимущества разработанного цифрового блока по сравнению с прототипом на дискретных элементах:
1. Гибкость системы управления обеспечивает простоту корректировки алгоритмов работы блока, а также возможность реализации перспективных алгоритмов управления и диагностики без изменения схемотехнической части  блока. 
2. Цифровая фильтрация сигналов повышает помехозащищенность и устойчивость работы блока.
3. Упрощение процесса наладки и контроля. Наладка не требуется. В разработанном модуле МУ1 нет ни одного подстроечного элемента, в отличие от набора плат ПРТ, ПСС и ПУВ. Процесс контроля микропроцессорного модуля выполняется в автоматизированном режиме за несколько минут. При контроле автоматически диагностируется неисправность.
4. Высокая стабильность характеристик блока при воздействии дестабилизирующих факторов (температуры, влажности, старения элементов).
5. Добавлены возможности по диагностике неисправностей при работе блока на АЭС.
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