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В связи с растущей проблемой загрязнения окружающей среды 
вредными выбросами обнаружение и мониторинг концентрации 
(картирование) загрязняющих веществ является очень важной задачей. Для 
решения данной задачи постоянно совершенствуются уже имеющиеся и 
разрабатываются новые аппаратные средства экологического мониторинга. 
Описываемое в данной работе устройство-прототип, управляемое 
микроконтроллером,  предназначено для отображения результатов 
измерения концентрации вредных веществ датчиками на дисплее в 
динамическом режиме и последующей фиксацией их на flash-карте  с 
привязкой по GPS-координате для каждого выполненного измерения.  

 
Рис. 1. Принципиальная схема устройства GPS – трекера – логгера, под 
управлением MCU PIC 18F452 

В результате, помимо непосредственного отображения прибором 
концентраций загрязняющих веществ, создаётся массив данных, 
позволяющий во времени и пространстве картировать результаты 
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измерений. Одновременно к логгеру напрямую может быть подключено до 
5 разных аналоговых датчиков загрязняющих веществ (AN1-AN5, рис. 1). 
Кроме  непосредственного сопряжения пяти датчиков с аналоговыми 
входами микроконтроллера, к устройству может быть подключено любое 
необходимое количество  цифровых датчиков по двухпроводной  I2C – 
шине данных, как, например, показано на рис.2. 

 
Рис.2. Подключение хеморезистивных (MOS) датчиков газа на основе 
диоксида олова к GPS – трекеру – логгеру по двухпроводной шине данных 
типа I2C . 
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Рис.3.  Внешний вид прибора (а) и отображение результатов измерения (б) 
на графическом LCD – дисплее регистратора. 

 
Для выбора режима работы логгера имеется клавиатура. В качестве 

GPS – модуля применён приёмник NEO-6M [1], передающий 
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микроконтроллеру координаты, мировое время, значение высоты над 
уровнем моря, скорость передвижения, количество видимых спутников и 
качество связи с ними  пакетом данных в формате NMEA [2] – протокола, 
по RS232 интерфейсу. Полученные данные с модуля GPS + показания 
измерений датчиков фиксируются на SD – карте и отображаются 
графическим LCD - дисплеем устройства, как показано на рис. 3 (а – б).  

 

 
 

 
 
Рис. 4. Внешний вид программы – экстрактора данных с SD- 
носителя и построенный по этим данным трек. 

 
По полученным данным, с помощью специально разработанного 

программного обеспечения может быть построен трек на карте с 
соответствующими показаниями распределения загрязняющих веществ, 
рис.4. Таким образом, созданное устройство вполне может быть 
использовано для картирования результатов экологического мониторинга  
среды в полевых условиях экспедиционными группами исследователей 
экологов на природоохранных или промышленных территориях. 
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Проходческий комбайн «УРАЛ-20» имеет гидравлический привод 

гусеничного хода, который обеспечивает подачу комбайна на забой, 
перемещение его во время холостого перегона, а также поворот и разворот 
комбайна. Такая система не обеспечивает наличие контролируемой 
подачи, которая приводит к перегрузке рабочего органа и редукторов во 
время работы, а также не позволяет увеличить скорость комбайна при 
перегонах и отгонах. Вследствие этого возникает необходимость в 
разработке системы управления автоматизированного электропривода с 
использованием асинхронного двигателя гусеничного хода, которая 
обеспечит наличие контролируемой подачи и регулирование скорости во 
второй зоне, что повысит техническую производительность комбайна. 
Актуальной задачей является усовершенствование системы управления 
для улучшения динамических свойств системы и энергетических 
показателей.  

Надежную реализацию силы тяги на всем диапазоне регулирования 
скорости может обеспечить электропривод с прямым векторным 
управлением. Наиболее простым вариантом векторного управления 
является вариант с ориентированием оси x вдоль вектора потокосцепления 
ротора Ψ2. В этом случае справедливы следующие соотношения [1]: 
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