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(57) 1. Система керування електроприводами мос-
ту електромостового крана, що містить два елект-
роприводи з щонайменше одним асинхронним
електродвигуном кожний, яка відрізняється тим,
що в силовий ланцюг кожного електроприводу
послідовно увімкнений пристрій автоматичного
регулювання обертів.
2. Система за п. 1, яка відрізняється  тим, що
пристрій автоматичного регулювання обертів ви-
конано у вигляді щонайменше одного блока, який
містить вузол керування, послідовно з'єднаний з
керувальними електродами зустрічно-паралельно
попарно з'єднаних блоків тиристорів.
3. Система за п. 1, яка відрізняється тим, що ву-
зол керування виконаний у вигляді паралельно
увімкнених резистора з контактом кінцевого вими-
кача.

Корисна модель належить до галузі електро-
техніки й може застосовуватися для урівноважу-
вання навантажень асинхронних електродвигунів
приводів мосту електромостового крана.

Відома, узята за найближчий аналог, система
керування електроприводами мосту електромос-
тового крана, що включає два електроприводи з
щонайменше одним асинхронним електродвигу-
ном кожний [див. Ушаков Н.С. Мостовые электри-
ческие краны. - Л.: Машиностроение, с.262,
рис.6.11, 1988].

Загальноприйнятою обов'язковою умовою ке-
рування мостом вантажопідйомного крана горизо-
нтального переміщення є синхронна робота двох
асинхронних електродвигунів, параметри яких (по-
тужність, число обертів) повинні бути строго одна-
ковими.

Однак, як показала практика, ця умова не зав-
жди є прийнятною в залежності від характеру ви-
конуваних робіт.

Якщо переміщуваний вантаж розташований не
симетрично по відношенню до його поперечної осі,
особливо, якщо він розташовується з одного або з
іншого боку біля країв мосту, відбуваються забіги
одного із двигунів, міст крана перекошується, і

виникають додаткові опори, тертя між ребордами
приводних коліс і рейок.

Задача, що стоїть перед авторами, полягає в
диференціюванні навантажень на електродвигуни
шляхом впливу на їхні механічні характеристики
(що приводить до зменшення швидкості обертання
менш завантаженого електродвигуна).

Поставлена задача вирішується тим, що в си-
стемі керування електроприводами мосту елект-
ромостового крана, що включає два електропри-
води з, щонайменше, одним асинхронним
електродвигуном кожний, відповідно до корисної
моделі, у силовий ланцюг кожного електропривода
послідовно увімкнено пристрій автоматичного ре-
гулювання обертів.

Крім того, пристрій автоматичного регулюван-
ня обертів виконано у вигляді, щонайменше, одно-
го блоку, що містить вузол керування послідовно
з'єднаний з керуючими електродами паралельно
попарно з'єднаних блоків тиристорів.

Причому, вузол керування виконаний у вигляді
паралельно увімкнених між собою резистора з
контактом кінцевого вимикача.

Кінцеві вимикачі (виконані з фіксованим конта-
ктом) розташовані в межах 1/3-1/4 довжини мосту
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з кожного боку. При наїзді візка на один з кінцевих
вимикачів відбувається вимикання контакту у вузлі
керування протилежного ходу візка асинхронного
електродвигуна мосту.

При русі візка у зворотному напрямку відбува-
ється вимкнення кінцевого вимикача, що приво-
дить до роботи приводів мосту до звичайної схе-
ми.

Експериментально доведено, що нова сукуп-
ність обмежувальних і відмітних ознак є причиною,
а одержуваний первинний технічний результат
(вплив на механічні характеристики електродвигу-
нів) його наслідком.

У свою чергу цей первинний технічний резуль-
тат є причиною, а одержуваний вторинний техніч-
ний результат (диференціювання навантажень на
електродвигуні) - наслідком.

Нижче корисна модель пояснюється описом з
посиланням на прикладене креслення, де зобра-
жена принципова схема системи керування елект-
роприводами мосту електромостового крана.

Запропонована система складається з асинх-
ронних електродвигунів мосту 1 (ДМ1) і 2 (ДМ2), у
силові ланцюги яких послідовно увімкнено при-
строї автоматичного регулювання обертів 3.

Пристрої автоматичного регулювання містять
не менше одного блоку 4. Блок 4 містить вузол
керування 5 і зустрічно-паралельно попарно з'єд-
нані блоки тиристорів 6.

Вузол керування 5 складається з резистора 7 і
контакту кінцевого вимикача 8.

Працює система наступним чином.
При розташуванні вантажу в безпосередній

близькості до поперечної осі мосту крана система
працює за звичайною схемою.

При наближенні візка до відстані 1/3-1/4 мосту
крана відбувається її наїзд на кінцевий вимикач
протилежно напрямку руху візка - приводного еле-
ктродвигуна мосту, внаслідок чого відмикається
його контакт, розташований у вузлі керування.

При розмиканні цього контакту в ланцюг керу-
ючих електродів зустрічно-паралельно попарно
з'єднаних блоків тиристорів 6 вузла керування 5
задіється резистор 7, внаслідок чого відсікається
частина синусоїди подаваної на тиристор напруги,
завдяки чому знижується величина її діючого зна-
чення.

Завдяки цьому електродвигун переходить на
більш м'яку електромеханічну характеристику,
знижуються оберти його ротора, через що він на-
буває швидкість однакову із другим більш заван-
таженим електродвигуном.

У результаті цього здійснюється спільна робо-
та двох електродвигунів за принципом «електрич-
ного вала».

Використання даної системи значною мірою
знижує навантаження на елементи силових пере-
дач мосту крана й,  як наслідок,  робить їх більш
зносостійкими й довговічними.
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