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ГОСУДАРСТВЕННЫЙ НОМИТЕТ СССР 
ПО ДЕЛАМ ИЗОБРЕТЕНИЙ И ОТНРЫТИЙ

ОПИСАНИЕ ИЗОБРЕТЕНИЯ
Н АВТОРСНОМУ СВИДЕТЕЛЬСТВУ

(21) 3452664/27-11
(22) 18.06.82

(46) 07.05.85. Бюл. » 1/
(72) В.Н.Деканенко
(71) Донецкий ордена Трудового Крас

ного Знамени политехнический институт
(53) 621.867 (088.8)
(56) Авторское свидетельство СССР 

1*  885134, кл. В 66 В 1/28, 1980.
(54) (57) УСТРОЙСТВО ДЛЯ УПРАВЛЕНИЯ 
ПОДЪЕМНОЙ МАШИНОЙ, содержащее блок 

регулирования тока якоря двигателя, 
к одному из входов которого подклю
чен датчик тока якоря, а к другому - 

выход регулятора скорости вращения 
двигателя, один и другой входы кото

рого связаны с датчиком скорости вра
щения двигателя и задатчиком интен
сивности движения сосуда, блок зада

ния скорости движения подъемного со
суда, связанный с блоком определения 
задания движения, и блок управления 
тормозом подъемной машины, отли

чающееся тем, что, с целью 
повышения надежности, устройство

снабжено датчиком положения сосуда 
на посадочном устройстве, подключен
ным к третьему входу блока регулиро
вания тока якоря двигателя, задатчи
ком интенсивности нарастания момента 

двигателя и коммутирующими узлами, 
управляющий элемент одного из кото
рых подключен к выходу блока опреде

ления задания движения, а его выход
ной элемент - к входу задатчика ин
тенсивности нарастания момента двига
теля , управляющий элемент другого 
коммутирующего узла подключен к выхо
ду блока определения задания движения 
через контакт датчика положения сосу- 
да на посадочном устройстве, а через 3 

один его входной элемент датчик ско- * 
рости соединен с регулятором скорости. V 
при этом второй его выходной элемент £ 

включен в цепь питания управляющего 
элемента третьего коммутирующего узла, 5 

через выходной элемент которого задат-~ 

чик интенсивности движения сосуда 
подключен к блоку задания скорости 

движения подъемного сосуда.
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етИзобретение относится к подъемным 

машинам и может быть использовано при 

автоматическом пуске шахтных подъем
ных установок с сосудом, установлен
ным на посадочное устройство.

Цель изобретения - повышение, надеж
ности управления подъемной машиной.

На чертеже изображена структурная 

схема устройства. (

Устройство содержит блок 1 регули
рования тока якоря двигателя 2 с ти
ристорным преобразователем 3, датчик 

4 тока якоря, подключенный к одному 
входу блока 1, второй вход которого 
подключен к выходу регулятора 5 ско

рости вращения двигателя 2. Один вход 
регулятора 5 связан с датчиком 6 ско

рости вращения двигателя 2, а второй - 
с выходом задатчика 7 интенсивности 

движения сосуда 8, связанного с бло

ком 9 задания скорости подъемного 

сосуда, к выходу которого подключен 
блок 10·определения задания движения, 

выход которого соединен с одним ком
мутирующим узлом 11, включающим 
управляющий элемент 12 (реле) и вы

ходные элементы 12.1 и 12.2. Через 
элемент 12.2 вход регулятора 5 соеди
нен с датчиком 6, а элемент 12 вклю
чен в цепь питания через контакт дат- 3θ 

чика 13 положения сосуда 8 на посадоч
ном устройстве 14.

Элемент 12.1 включен в цепь пита

ния управляющего элемента 15с выход
ным элементом 15.1, выполненным с 

задержкой времени второго коммутирую
щего узла 16. Третий коммутирующий 

узел 17 подключен также к выходу бло
ка 10 и содержит управляющий элемент 

18 и выходной элемент 18.1, включен

ный на входе задатчика 19 интенсив

ности нарастания тормозного момента, 
выход которого подключён к третьему 
входу блока 1.

Выход блока 10 подключен также к 
блоку 20 управления тормозом 21 подъ

емной машины.
Блок 10 выполнен на компараторах 

22 и 23.

Устройство работает следующим об

разом.
Сигнал на пуск подъемной машины, 

задающий величину скорости, поступа

ет блока 9, которым может быть 
сельсинный командоаппарат, на вход 10. 

При этом срабатывает один из компара
торов 22 или 23 (в зависимости от на
правления движения) блока 10 и приво

дит к включению элемента 18 узла 17, 
а также к срабатыванию блока 20 

управления тормозом 21. Подъемная 

машина растормаживается. Однако подъ
емный сосуд 8 продолжает оставаться 

на посадочном устройстве 14. Время 

растормаживания является величиной 
выдержки времени элемента 18.1 узла 
17, который замыкает цепь задатчика 
19, позволяющего осуществлять линей

ную развертку во времени входного 
ступенчатого сигнала, т.е. после рас
тормаживания с его выхода на вход 
регулятора 1 подается линейно возрас

тающий сигнал, пропорциональный на
растанию момента двигателя 2. Контур 
тока отрабатывает это задание, увели
чивая линейно момент двигателя. В мо

мент времени, когда движущий момент 

превышает момент статический от веса 
груза, происходит трогание подъемно
го сосуда 8 с посадочного устройст
ва 14. При этом контакт датчика 13, 

Фиксирующего наличие подъемного со
суда 8 на устройстве 14, размыкается 

и разрывает цепь питания элемента 12, 
элемент 12.1 при этом замыкает кон

такты в цепи узла 16 ив цепи обрат
ной связи по скорости. Сигнал, про
порциональный скорости двигателя 2, 
через датчик 6 поступает на регуля
тор 5. Так как заданная скорость от 
задатчика 7 равна нулю (он еще не 
подключен к блоку 9), устанавливается 

скорость двигателя 2 равной нулю. 
При этом движущий момент становится 

равным моменту статическому. Это про
исходит за время, равное выдержке 
времени элемента 15.1, через который 
задатчик 7 подключается к блоку 9.

На выходе задатчика 7 формируется 

диаграмма скорости с ограничением 
рывка, которую отрабатывает система 

50 регулирования скорости, разгоняя подъ

емный сосуд 8 в соответствии с диа

граммой скорости, т.е. с ограничением 
рывка.
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