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(57) 1 Біротативний електропривід механізмів
підйому крюкового крана, який містить ТИХОХІДНІ
вали редукторів, що з'єднані з валами барабанів
механізмів головного та допоміжного ПІДЙОМІВ, а
на швидкохідних валах цих редукторів встановлені
гальма, який відрізняється тим, що для приводу
головного та допоміжного механізмів підйому ви-
користовують двигун подвійного обертання (ДПО),
швидкохідний вал редуктора, тихохідний вал якого
з'єднаний з валом барабана допоміжного ме-
ханізму підйому, приводять в обертання валом
зовнішнього ротора, а швидкохідний вал редукто-
ра, тихохідний вал якого з'єднаний з валом бара-
бана механізму головного підйому, приводять в
обертання валом внутрішнього ротора ДПО
2 Біротативний електропривід за п 1, який відрі-
зняється тим, що для підйому вантажів

Q E = Q|- + Qg , де Qr - вантажність механізму голо-

вного підйому, QB - вантажність механізму допо-

Винахід застосовується на механізмах підйому
вантажопідйомних кранів з головним та допоміж-
ним підйомуми

Відомий електропривід механізмів підйому
крюкових вантажопідйомних кранів з двома меха-
нізмами підйому має два двигуни механізмів голо-
вного та допоміжного ПІДЙОМІВ, два редуктори, два
барабана, два гальма та дві схеми керуванню ме-
ханізмами головного та допоміжного ПІДЙОМІВ
Спосіб експлуатації цих електроприводів такий, що
при вмиканні електродвигуна механізма головного
підйому в мережу у потрібному напрямку розгаль-
мовується гальмо механізму головного підйому, а
при включенні електродвигуна механізма допомі-
жного підйому в мережу у потрібному напрямку
розгальмовується гальмо механізму допоміжного

міжного підйому, необхідно виконання СПІВВІДНО-
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шення — - н В К І "' ,
°-в ДГ'РВ'ПВ

де Дв і Дг - діаметри барабанів механізмів до-

поміжного та головного ПІДЙОМІВ,

ірв, ірг - передаточні числа редукторів механіз-

мів допоміжного та головного ПІДЙОМІВ,

І|-|В . 'пг ' кратність поліспастів механізмів до-

поміжного та ГОЛОВНОГО ПІДЙОМІВ
3 Спосіб експлуатації біротативного електропри-
воду механізмів підйому крюкового крана, що
включає переміщення вантажів допоміжним або
головним механізмом підйому, який відрізняється
тим, що після включення ДПО в мережу у потріб-
ному напрямку розгальмовується допоміжний або
головний механізм підйому
4 Спосіб експлуатації за п 3, який відрізняється
тим, що при переміщенні вантажів Q E < Q|- + QB
ПІСЛЯ включення ДПО в мережу одночасно розга-
льмовують вали як головного, так і допоміжного
механізмів підйому

підйому [Справочник по кранам Том 2 Под ред
ММ Гохберга М "Машиностроение" 1988 -559
с ил]

Відомий електропривід має недоліки до яких
належать два двигуна та дві схеми керування
Окрім того, незважаючи на наявність двох механі-
змів підйому з загальною вантажопідйомністю Q^ =
Qr + QB, де Qr - вантажопідйомність механізму
головного підйому, QB - вантажопідйомність меха-
нізму допоміжного підйому, кран не забезпечує
підйом вантажу, більшого ніж Qr

Наявність двох двигунів збільшує практично у
два рази встановлену масу та потужність двигунів

У зв'язку з тим, що коли працює один з механі-
змів підйому, наприклад, головний, то двигун до-
поміжного механізму підйому не використовують,
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що знижує відносну довготривалість включення
двигунів

Технічна задача, на вирішення якої направле-
ний винахід, є зменшення КІЛЬКОСТІ, установленої
потужності, маси та схем керування двигунів, зро-
стання часу використання двигуна подвійного обе-
ртання (ДПО), а також вантажопідйомності крана
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2 загальмован гальмом 4 Стала швидкість обер-
танню ротора 1 після виведення пуско-
регулювальних резисторів дорівнює номінальній
швидкості обертання ДПО, тобто ші = шНОн -

до значення s Qr +
Технічний результат досягається тим, що, за-

мість двох двигунів механізмів головного та допо-
міжного ПІДЙОМІВ та схем керування ними, засто-
сований ДПО та схема керування ним

Швидкохідний вал редуктора, тихохідний вал
якого з'єднаний з валом барабана механізму до-
поміжного підйому приводиться в обертання ва-
лом зовнішнього ротора, а швидкохідний вал ре-
дуктора, тихохідний вал якого з'єднаний з валом
барабана механізма головного підйому, приво-
диться в обертання валом внутрішнього ротора
ДПО

Забезпечення вантажопідйомності Q^ досяга-
ється тим, що при проектуванні та виготовленні
механізмів підйому виконується співвідношення

Qr . ДВ'РГІВ'РГ'ПГ

ДГ'РВ'
(1)

РВ'ПВ
де Дв, Дг - діаметри барабанів допоміжного та

головного ПІДЙОМІВ,

ІРВ, ірг - передаточні числа редукторів допомі-
жного та ГОЛОВНОГО ПІДЙОМІВ,

іпв, іпг - кратність поліспастів допоміжного та
ГОЛОВНОГО ПІДЙОМІВ

Переміщення вантажів допоміжним або голо-
вним механізмами підйому забезпечується тим,
що після включення ДПО в мережу у потрібному
напрямку розгальмовуються гальма допоміжного
або головного механізмів підйому

Переміщення вантажів s Qr + ЗДІЙСНЮ-

ЄТЬСЯ включенням ДПО в мережу одночасним роз-
гальмуванням валів як головного так і допоміжного
механізмів підйому

На приведених кресленнях зображені Фіг 1 -
електрокшематична схема електропривіда

фіг 2 - переміщення Qr,
фіг 3 - переміщення QB,
фіг 4 - переміщення Q^
Електропривід має внутрішній 1, ЗОВНІШНІЙ 2

ротори ДПО, гальма 3 та 4, редуктори 5 та 6, ба-
рабани 7 та 8 головного та допоміжного ПІДЙОМІВ
Поліспасти механізмів підйому не зображені

Вал ротора 1 з'єднай з швидкохідним валом
редуктора 5, тихохідний вал якого з'єднай з валом
барабана 7 механізму головного підйому На ва-
лах 1 та 5 розташовано гальмо 3 механізму голо-
вного підйому Вал ротора 2 з'єднай з швидкохід-
ним валом редуктора 6, тихохідний вал якого
з'єднай з валом барабана 8 механізма допоміжно-
го підйому На валах 2 та 6 розташовано гальмо 4

Електропривід працює так Після вибору праці
механізму підйому та напрямку переміщення ван-
тажу, наприклад, механізму головного підйому у
напрямку підйому Qr ДПО включається у мережу з
напрямком обертання поля ротора 2 на підйом Qr
Гальмо 3 розгальмовується, а барабан 7 з допо-
могою редуктора 5 починає обертатися у напрямку
проти годинникової стрілки, підіймаючи Qr Ротор

Qo - швидкість обертання поля ДПО відносно
ротора 2,

SHOH - номінальне ковзання ДПО, а вантаж Qr
переміщується зі швидкістю

IV = м/с
2 і р г - і|-|г

Опускання Qr здійснюється зміною напрямка
обертання поля відносно ротора 2 на спуск Qr
Гальмо 3 розгальмовується, а барабан 7 через
редуктор 5 починає обертатися у напрямку по го-
динниковій стрілці Стала швидкість спускання Qr
дорівнює

Uro = м/с,
2 І Р Г -|пг

де ш-іо = шо(1 + Sro) - швидкість обертання ро-
тора при спусканні Qr, Sro - ковзання ДПО при
спусканні Qr

Праця механізму допоміжного підйому на під-
йом груза QB ЗДІЙСНЮЄТЬСЯ включенням ДПО в
мережу з напрямком обертання поля ротора 2 на
підйом QB Гальмо 4 розгальмовується, а барабан
8 з допомогою редуктора 6 обертається у напрям-
ку годинникової стрілки, підіймаючи QB Стала
швидкість обертання ротора 2 після виведення
пускорегулювальних резисторів дорівнює номіна-
льній швидкості обертання ДПО, тобто Ш2 = шНОн -
шо(1 - SHOH), а вантаж QB підіймається зі швидкістю

u R =
2 i D D -і

м/с
РВ "'ПВ

Опускання QB ЗДІЙСНЮЄТЬСЯ аналогічно з опус-
канням Qr

Якщо рівність (1) виконується, то швидкості UB
та Ur відносяться як

При переміщенні вантажу Q^ механізми під-
йому головний та допоміжний працюють на один
вантаж, як це зображено на фіг 4

Моменти на валах роторів 1 та 2 дорівнюють

• н . • н .. ., ... _ ., ... (2)
^ 'РГ- 'ПГ -Лг ^'рв-'пв -Лв

де г|г = Пв - к к д механізмів підйому
Якщо рівність (1) виконується, то відношення

по (2)

(3)

З рівняння (3) слідкує висновок, що при пере-
міщенні вантажу моменти на валах роторів 1 та 2
рівні по величіні та протилежні по знаку у зв'язку з
обертанням цих роторів у протилежних напрямках
Частоти обертання роторів дорівнюють

и з 2 і р г -'гіг
ю г з =

«вз -

Дг
и з 2 і р в • 'пв

рад/с,

(4)

Дв
де U3 = и г з =U

рад/с,

- швидкість переміщення
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Швидкість переміщення вантажу

,, _ З г Д г » _
3^ дорівнює

, м/с
Q z 2 І Р Г • ' п г Q z 2 І Р В - | п в

тобто менше, ніж при переміщенні вантажу Q
або QB у відношенні

-иг =

включення ДПО в мережу з необхідним напрямком
обертання поля розгальмовуються обидва ротори

Застосування для привода механізмів підйому
крокового крана ДПО дозволяє ВДВІЧІ зменшити
КІЛЬКІСТЬ, масу та встановлену потужність двигунів,
схем керування та ВДВІЧІ збільшити час викорис-
тання двигуна

Таке застосування ДПО дозволяє збільшити
Qz Qz вантажопідйомність крана до маси = Qr +

З застосуванням ДПО вибір праці одного ме-
ханізму підйому здійснюється тим, що після вклю-
чення ДПО у мережу з необхідним напрямком
обертання поля відносно зовнішнього ротора, роз-
гальмовуються потрібні гальма

При необхідності підйому вантажу Q^ після

Праця головного або допоміжного ПІДЙОМІВ за-
безпечується розгальмуванням необхідного вала
після вмикання ДПО у мережу

Праця крана з вантажопідйомністю Q^ забез-
печується одночасним розгальмуванням обох ва-
лів ДПО
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