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Anotalis — Y cmammi npedcmasieno Koncmpykuilo ma
npunyun 0ii y0OOCKOHAIEHO020 RONNABKOB020 OAMYUKA PiGHA
600u 0na ziopoagmomamuunozo pezyaamopa APY-2001].
Hamuux eucomosneno 3 IIBX-nnacmuxy, w0 nioguuiyc iio2o
KOpo3iliny cmiliKicms, 3HUMCYE 642y ma eapmicmo.
3anpononoeana KOHCIpYKUYisn 3abe3neuye
enepzoehpexmusne agmomamuune pecynioeants pies 6oou,
cmabinoHicmes pobomu cucmemu ma npuoamHa 01A
MOOEpHI3ayii 0CyuLy8antbHO-3601104CY8ATbHUX CROPYO.

Knouoei cnosa - APY-200L], oamuuk pieHs, noniasox,

2I0pope2yiaAmop,  0OCyuly8aibHO-36010JCYBANbHA  CUCEMA,
03C.

. BCTYO
Y  cydacHMX ~ yMOBaX  eKCIUTyaTalil  OCYyIIyBaJbHO-

3BoJIoKyBasibHUX cucteM (O3C) mocrae HarajgpHa morpeba y
BIPOBA/DKEHHI HAIIITHUX, HEPrOHE3aIKHNX Ta EKOHOMIUYHO
JOCTYIHHX 3aC00iB aBTOMATH3aLlil PEryJIOBaHHS PiBHS BOJIH.
EdexruBHa aBromarmsamisi poOOTH MENIOPAaTHBHHX MEpPExX
nependayae BUKOPUCTAHHS JATUHMKIB PIBHSA BOJM, 3JAaTHUX
IHTerpyBaTHCs B KOHCTPYKIWiIO Tigpoperynsropis. Tomy
BHUHHUKA€ MOTpeOa y BCTAHOBICHHI TakMX MPWIALIB MiJ 4ac
peKOHCTPYKLIi 3actapinux crmopya. Ha ceoromHi Ha puHKY
HaWOUIBII MOMMPEHUMH € ENeKTPHYHI JaTYUKH PiBHS BOJML.
BoaHouac po3BUTOK HAyKH i TEXHIKH CIIPUsE BIOCKOHAICHHIO
TipOMeXaHIYHUX JIaTYHKIB, AKi BUCTYIAIOTh
CHepProe(eKTUBHOIO AJIbTEPHATUBOIO SJIEKTPOHHUM aHAJIOTaM.
ligpoaBromMaTH4Hi peryisaTopu piBHs Boau (3okpema APVY-
200LT) 3apexomenayBanyu cede 3aBIsIKH IPOCTOTI KOHCTPYKIil
Ta HE3aJICKHOCTI BiJ 30BHILIHBOTO XHUBJIEHHS. [Ipore mis ix
MOAAJIBLIOT0 BUKOPUCTAHHSI HEOOXIZHO CTBOPIOBATU Cy4acHi
Ta JIOCTYIIHI 32 BApTiCTIO MEXaHIYHI JaTYUKH PiBHS, SIKI MOXKHA
Ge3nepenKogHO iHTerpyBaTH y peKoHCTpyiioBaHi
rigpocnopyau. [1]

II. MATEPIAJIM I METOAU JOCIPKEHHA

BumipioBaHHss piBHS BOAM Bigirpa€ BaXIMBY pOJIb UL
MiATPUMAaHHS MOTPiOHOTO piBHS BOJIOTOCTI y
CLIBCHKOTOCTIONAPCEKOMY ceKTopi. Jlomomarae 3abe3nednti
TOYHE 1 MOCTilHEe BUMIPIOBaHHs BOAU y pe3epByapi. IcHyIOTh
pi3HI THIIM JATYUKIB PIBHSA BOAM, SIKI KJIACH(IKyIOTBCS 3a
OPUHIMIIOM  [il: HOIJIABKOBi, TiJIPOCTATHUYHi, €MHICHI,
YIBTPa3BYKOBi. JlaTdauKy piBHS BOJH, SIKI BUKOPUCTOBYIOTBCS
y rigpoperymstopi APY200L] e narumkaMy IOIUIaBKOBOTO
THILY.

Jartauku piBHA BOOM Yy CKJaAi TiJpOaBTOMATHYHOTO
peryistopa piBHs BUKOHYIOTh (DYHKIII0 pearyBaHHs CHCTEMH
Ha 3MiHM PiBHS BOJM Y BOJOCKUIHOMY KOJOAA31. IX mpuHLmm
poboTH MONsArae y BUKOPUCTAHHI MOIUIABKA, SKHH il Hi€r0
ripOCTaTHYHUX CHJI 1 THCKY BOJISIHOTO CTOBIIA 3MIiHIOE CBOE
MOJIOXKCHHSI, 3aKpHBalOuu abo BiAKPUBAIOYM TigpaBiIiuyHUI

3B’SI30K.
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Puc. 1 Byoosa APY 200L: I - 3nuenuii iomok; 2 - Kinvyesuil
600037116 BOOONPONYCKHO2O N0MKA, 3 - 3ameop (3anipHuil
yuninop);; 4 - ywinoHenna; 5- pama 2i0opoagmomMamuyHozo
peaynamopa, 6 - 2iopasniunuil 36 30K, 7 - 0AmMUUK pieHsa; 8-
Oamyuk-npuckoprosay;, 9 - eeHmuib 0I5 HALAWIYEAHHS
cucmemu;

IIpu Hu3bKOMY piBHI BOIM y JApEHaXHiil Mepexi 3aTBOp
nepeOyBae y BiIKpUTOMY CTaHi, 3a0€3Me4y04H oayy BOIH B
OCYILIYBaJbHO-3BOJIOXKYBaJIbHY ~ cHCTeMy. Y  ILei  4ac
rixpaBiivHUi 3B'SI30K 3QJIHIIAETHCS PO3BAHTAXKECHHUM, & THCK Y
CHCTEMi € HEIOCTATHIM [UIs 3aKpUTTS 3arBopa. Y Mipy
MiJBHIICHHS PiBHS BOAX B BOJOCKHIHOMY KOJOJI31 JAaTUUK
PiBHSI i IaTYHK-TIPUCKOPIOBAY MOCTYIIOBO PEaryrTh Ha 3MiHY
rizpocratTugyHoro  THcKy.  IlomnmaBkM — MiIHIMArOThCH,
MEepPEeKPHBAIOYM BHUTIK i3 TigPO3B’SI3Ky, LIO MPU3BOIUTH [0
pocty THCKY B cucremi. SIK HAaciiJoK, IIOIUIaBOK 3aTBOP
HAIOBHIOETHCSl BOJOIO 1 BiH TOHE, MEPEKPHUBAIOYM KPYTJIHI
Bojo3nuB. Koium piBeHb BOAM JOCArae po3paxyHKOBOL
BIAMITKH, 3aTBOpP IIOBHICTIO 3aKpHBA€THCS, MPUMHHIIOYN
nogady Boad. [2,3] TakuM 4YHHOM, DPEryssaTop, y pexumi
3BOJIOXKEHHSI, aBTOMaTHYHO CTa0LIi3y€e piBeHb IPYHTOBHUX BOJ
Ha HOTPiOHIH BUCOTI, 3amobiraroun iX HaAMIPHOMY MiAHATTIO.
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[II. PE3VJIbTATH JOCJIKEHHS

ByaoBa naTuuka piBHsI BoIu

Kopmyc natunka piBust Boau (3) Burorosnennii i3 [IBX-
IDTACTHKY TOBIIMHOIO 4 MM, 110 3a0e31euye MIIHICTh AaHii
KOHCTpYKILii. Ha qauIi Kopmycy po3TraioBaHo BiciM OTBOPIB
niaMeTpoM 8 MM, SIKi BUKOHYIOTh (DYHKIIIIO BITyCKY Ta
BUITYCKY BOJIH. 3BEPXY 10 KOPIYCY KpilHUThCs Kpuiika (6),
siKa 3’€IHaHa 3 KOpiycoM GonraMu depe3 yminbHeHHs (5). Y
KPHIILI TaKoX nependadeHi BuxingHi orBopH (7), ki CIIyKaTb
JUIsl BigBeACHHs Boau. s i IKITFOYEHHS 10 TiAPO3B’si3Ka
BHUKOPHCTOBY€EThCS pi3b00Be 3’€IHAHHS: Hinelb (2) 3 pi3s0010
11/4 mroiima, 1o kpinuthes raiikoro (8). ¥ kopmyci
pO3TalIoOBaHKUi MOTLIABOK (4), SIKUii pearye Ha 3MiHy PiBHsI
BOJIHL.
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Puc. 2 Byoosa [lamuux pieuss 6oou: 1 - omeopu enycky i
BUNYCKY 600U i3 damyuka, 2 — Hinenv Ons NiONOYEHHA 00
eiopasniunoeo 38'a3ka; 3 - Kopmyc Oamuuxa pieHs; 4 -
NONIABOK; 5 - VWinvHenHs, 6 - Kpuwika 0amuuxa, 7 - 6UnyCKHi
omeopu; §- 2aiika MOHMAXCY Hinens.

IpuHIMn po6oTH JaTYHKA

JlaTuvK MOHTYETHCS Y BOZOCKHIHOMY KOJIOA31 Ha mnbepi.
Komu piBeHb BOAM JocsArae BCTAHOBJICHOI INO3HAYKH, BOAA
4yepe3 HIDKHI OTBOPH MOTPAIUIIE€ BCEPEAHHY KOPIIYCY.
IMoraBok MmigHIMAETHCS 1 IEPEKPUBAE BUXIJ 3 TiPaBIi4HOTO
3B’SI3Ky, YTPUMYIOUH L€ TIOJIOKEHHS JOTH, IIOKH PiBEHb BOIN
HE MOYHE 3HWKyBarHcs. IIpM 3MEHIICHHI piBHS BOIM
HOIIABOK OITyCKAEThCS, BIJAKPUBAIOUM MPOXijA uyepe3 Hileib
(2). Boma BuxoanTh 4epe3 BHUITYCKHi OTBOPH (7), MiCIIS 4OTO
JaTYuK TOBEPTAETHCS Y BUXIJHUIA CTaH, TOTOBUH 10
HACTYMHOTO LUKy pPOOOTH.

Kpuwka paTtumka

TyMOBMUI yLinbHIOBaY

MonnaBok AaTtumka

Kopnyc patumka

[Ho paTunka

Puc. 3 3D-mo0env damuuxa pieHs 600u:

EneproedextuBHicTh Ta
BapiaHTy AaTYHKA.
HasBHuil koHcTpykTUB BuKOpHcTaHHs [IBX mmactuky e
JOLITBHUM Yepe3 HACTYIHI MepeBary bOro BHIY MaTepiany
HaJl METaJIOM:
1.Kopo3iifHa CTifiKiCTh - TIACTHK HE MiJNAETBCA ipXKi Ta
OKHCJICHHIO Yy BOJIOTOMY CEpEIOBHWINI, Ha BiAMIHY BiJI
Oinpirocti MeraniB. lle 3HayHO 30iNbIIye JIOBrOBIYHICTBH
peryJisropa.
2.Masa Bara - IIaCTHKOBI JeTalti 3Ha4HO JIeTIli, 10 CHPOIIy€
MOHTaK, 3MCHIIY€ HABAaHTAXKCHHS 1 ITi/IBUIIY€ Yy TIUBICTb.
3.Huspka cobiBapTicTh - BUPOOW 3 TUIACTUKY ICIICBINI Y
BUPOOHHLTBI, OCKUIBKH HE MOTPEOYyIOTh JOPOTHX CIUIABIB i
CKIIaZIHOT 0OPOOKH.
4.IlpoctoTa 00poOKHM Ta (OpMYyBaHHS - IUTACTHKOBI JeTalti
JErK0  BHMTOTOBIISITH METOJNOM  JIUTTS, IO  JIO3BOJISIE
OTPUMYBATH CKJIQIHI reoMeTpudHi (opmu 0e3 107aTKOBOT
MeXaHiuHOT 0OpOOKH.
5.XimiuyHa 1HEPTHICTh - IUIACTHK HE pearye 3 OUIBIIiCTIO
pO6OYMX PiIUH Ta JOMIIIOK y BOJI, 1110 3a1100ira€ yTBOPEHHIO
BIIKJIa/ICHb YU HAJIBOTY.

nepeBaru  yJA0CKOHAJIEHOI0

IV. BUCHOBKH

OTxe, MaT4WKd PiBHSA BOXM 3a0€3MEUyIOTh CTaOUIBHICTH Y
CTAIMX pEeXHUMAaX 1 ONTHMI3yIOTh MepexiaHi mporecy,
YHUKAIOYM  HAIMIIKOBHX  BUTpar  BOAW.  JlaTduku
HPUIIBULIYIOTh pearyBaHHsS CHCTEMH Ha 3MiHY DPiBHS BOIM
OCYLIyBaJbHO-3BOJIOXKYBaJdbHOI ~ cuctemMu. Lli  marumku
MPALOITh 33 IPUHIUIIOM POOOTH IOIMIABKOBOIO MEXaHI3My.
3anpornoHoBaHa KOHCTPYKILsI IPOCTa, Jerka Yy BUTOTOBJICHHI.

TakiM YHHOM MNPOAHAII3YBABIIM Ta MOCHIAUBIIN IMHTaHHS
riIpoMexaHiYHUX JaTYMKIB PIBHS BOAM JUIS TiAPOpPEryJsTopa
BU3HAYMJIN HACTYIIHE: BCTAHOBJICHHS JaTYHKIB € JOLIIBHIM.

AJleKBaTHICTh MOJEJCH MiATBEPIKYIOTHCS PO3PaXyHKaMH.
Bonn 3abe3meuyioTh eHeproeeKTHBHE Ta  JOCTYIHE
kepyBaHHs APY-2001], merko iHTErpylOThCs y BXKE HasBHI
3BOJIOXKYBaIbHO-0CYLITyBaJIbHI cucTeMu. Taki KOHCTPYKTHBHI
pilLlIEHb JOMOMOXYTh JIETKO IIEPEOCHACTHTH HAsBHI CHCTEMH,
YIOCKOHAJIUTH iX.
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	Конструкція й принцип роботи гідромеханічних датчиків рівня води в системі гідрорегулятора АРУ-200Ц
	Анотація — У статті представлено конструкцію та принцип дії удосконаленого поплавкового датчика рівня води для гідроавтоматичного регулятора АРУ-200Ц. Датчик виготовлено з ПВХ-пластику, що підвищує його корозійну стійкість, знижує вагу та вартість. За...
	Ключові слова - АРУ-200Ц, датчик рівня, поплавок, гідрорегулятор, осушувально-зволожувальна система, ОЗС.
	I. Вступ
	У сучасних умовах експлуатації осушувально-зволожувальних систем (ОЗС) постає нагальна потреба у впровадженні надійних, енергонезалежних та економічно доступних засобів автоматизації регулювання рівня води.
	Ефективна автоматизація роботи меліоративних мереж передбачає використання датчиків рівня води, здатних інтегруватися в конструкцію гідрорегуляторів. Тому виникає потреба у встановленні таких приладів під час реконструкції застарілих споруд. На сьогод...
	Гідроавтоматичні регулятори рівня води (зокрема АРУ-200Ц) зарекомендували себе завдяки простоті конструкції та незалежності від зовнішнього живлення. Проте для їх подальшого використання необхідно створювати сучасні та доступні за вартістю механічні д...
	II. Матеріали  і методи дослідження
	Вимірювання рівня води відіграє важливу роль для підтримання потрібного рівня вологості у сільськогосподарському секторі. Допомагає забезпечити точне і постійне вимірювання води у резервуарі. Існують різні типи датчиків рівня води, які класифікуються ...
	Датчики рівня води у складі гідроавтоматичного регулятора рівня виконують функцію реагування системи на зміни рівня води у водоскидному колодязі. Їх принцип роботи полягає у використанні поплавка, який під дією гідростатичних сил і тиску водяного стов...
	Рис. 1 Будова АРУ 200Ц: 1 - зливний лоток; 2 - кільцевий водозлив водопропускного лотка; 3 - затвор (запірний циліндр);; 4 - ущільнення;  5- рама гідроавтоматичного регулятора; 6 - гідравлічний зв’язок; 7 - датчик рівня;8- датчик-прискорювач; 9 - вент...
	При низькому рівні води у дренажній мережі затвор перебуває у відкритому стані, забезпечуючи подачу води в осушувально-зволожувальну систему. У цей час гідравлічний зв'язок залишається розвантаженим, а тиск у системі є недостатнім для закриття затвора...
	III. Результати дослідження
	Будова датчика рівня води          Корпус датчика рівня води (3) виготовлений із ПВХ-пластику товщиною 4 мм, що забезпечує міцність даній конструкції. На днищі корпусу розташовано вісім отворів діаметром 8 мм, які виконують функцію впуску та випуску в...
	Рис. 2 Будова Датчик рівня води: 1 - отвори впуску і випуску води із датчика; 2 – ніпель для підлючення до гідравлічного зв'язка; 3 - корпус датчика рівня; 4 - поплавок; 5 - ущільнення; 6 - кришка датчика; 7 - випускні отвори; 8- гайка монтажу ніпеля.
	Принцип роботи датчика
	Датчик монтується у водоскидному колодязі на шибері. Коли рівень води досягає встановленої позначки, вода через нижні отвори потрапляє всередину корпусу. Поплавок піднімається і перекриває вихід з гідравлічного зв’язку, утримуючи це положення до...
	Рис. 3 3D-модель датчика рівня води:
	Енергоефективність та переваги удосконаленого варіанту датчика.
	Наявний конструктив використання ПВХ пластику є доцільним через наступні переваги цього виду матеріалу над металом:
	1.Корозійна стійкість - пластик не піддається іржі та окисленню у вологому середовищі, на відміну від більшості металів. Це значно збільшує довговічність регулятора.
	2.Мала вага - пластикові деталі значно легші, що спрощує монтаж, зменшує навантаження і підвищує чутливість.
	3.Низька собівартість - вироби з пластику дешевші у виробництві, оскільки не потребують дорогих сплавів і складної обробки.
	4.Простота обробки та формування - пластикові деталі легко виготовляти методом лиття, що дозволяє отримувати складні геометричні форми без додаткової механічної обробки.
	5.Хімічна інертність - пластик не реагує з більшістю робочих рідин та домішок у воді, що запобігає утворенню відкладень чи нальоту.
	IV. Висновки
	Отже, датчики рівня води забезпечують стабільність у сталих режимах і оптимізують перехідні процеси, уникаючи надлишкових витрат води. Датчики пришвидшують реагування системи на зміну рівня води осушувально-зволожувальної системи. Ці датчики працюють ...
	Таким чином проаналізувавши та дослідивши питання гідромеханічних датчиків  рівня води для гідрорегулятора визначили наступне: встановлення датчиків є доцільним.
	Адекватність моделей підтверджуються розрахунками.  Вони забезпечують енергоефективне та доступне керування АРУ-200Ц, легко інтегруються у вже наявні зволожувально-осушувальні системи. Такі  конструктивні рішень допоможуть  легко переоснастити наявні ...
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