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(57) Магнітоелектричний вантажозахоплювальний
пристрій, який має рухому частину і виконану
складовою відносно нерухому частину, принаймні
один постійний магніт, зовнішні робочі поверхні
для утримування вантажу, при цьому нерухома
частина включає просторово відділені одна від
одної складові частини, а на рухомій частині роз-
міщено принаймні одну пару полюсів, який відріз-
няється тим, що нерухома частина виконана у
вигляді статора, на внутрішніх поверхнях якого

виконані принаймні два пази, у яких укладена об-
мотка керування, наприклад, з двома послідовно
або паралельно з'єднаними секціями, а усередині
зазначеного статора встановлена з можливістю
повороту на кут, що дорівнює половині кута полю-
сного ділення, рухома частина, що має вигляд
індуктора, в якому розміщений принаймні один
постійний магніт і який центрований за допомогою
підшипникових опор у статорі з мінімальним повіт-
ряним проміжком, зовнішні робочі поверхні розмі-
щені на статорі, вісь, яка проходить через центри
пазів і центр індуктора, має однакові кутові нахили
по відношенню до двох крайніх положень остан-
нього, при цьому пази статора з обмоткою керу-
вання при знаходженні індуктора у зоні між зазна-
ченими крайніми положеннями постійно
знаходяться під дією магнітних полюсів відповідної
полярності.

Корисна модель належить до галузі електро-
механіки, зокрема до пристроїв, призначених для
захоплювання і утримування стальних предметів
за допомогою електромагнітних полів.

Перший відомий вантажозахоплювальий при-
стрій, наведений у [патенті Японії №6104548 В4,
МПК 5 В66С1/08, заявка. №118231, дата подання
11.05.89]. До складу цього пристрою входить кор-
пус, на якому з боку, протилежному робочій пове-
рхні, розміщено обмотку живлення з виведеними
провідниками для подавання електричного стру-
му.

Але на відміну від запропонованого пристрою
зазначена обмотка являється обмоткою електро-
магніта і має відповідне осердя.

За умов наявності електричного струму в об-
мотці електромагніта створюється електромагніт-
на тягова сила, яка притягує вантаж, а при вими-
канні струму - ця сила спадає до нуля, і вантаж
звільнюється.

До головних недоліків цього пристрою нале-
жать: велике енергоспоживання, пов'язане з тим,
що електрична енергія споживається протягом
усього часу утримування вантажу, і небезпечність
використання у зв'язку з можливістю несанкціоно-

ваного (аварійного) вимикання електричного
струму і непередбаченого звільнення вантажу.

Друге відоме технічне рішення - магнітний
піднімальний пристрій, наведене у [патенті Вели-
кої Британії №2292838 А1, МПК В66С1/04,
H01F7/02, H01F7/04, заявка №94947648, дата по-
дання 02.09.94]. За сукупністю ознак це технічне
рішення прийняте авторами як прототип.

Пристрій-прототип має відносно нерухому і
рухому частини, велику кількість розділених між
собою постійних магнітів і велику кількість полюсів
з магнітопровідного матеріалу, які утворюють маг-
нітне коло і знаходяться з внутрішнього боку ро-
бочої поверхні пристрою.

Крім того, рухома частина знаходиться знизу
по відношенню до нерухомою і виконана з можли-
вістю лінійного зсуву вниз відносно неї, для чого
до складу пристрою-прототипу введений гідравлі-
чний привід рухомої частини і ручний насос-
нагнітач олії у гідросистему цього гідроприводу.
Зазначені полюси встановлені як на рухомій, так і
на відносно нерухомій частинах, при цьому на
останній вони встановлені між постійними магні-
тами, а на рухомій частині - так, що знаходяться
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біля кінців полюсів нерухомої частини, утворюючи
магнітне коло.

Головним недоліком цього пристрою є необ-
хідність застосування гідравлічного приводу для
забезпечення відносного переміщення його рухо-
мої частини, а також додаткові витрати електрич-
ної енергії або використання ручної праці під час
роботи насоса-нагнітача.

В основу корисної моделі поставлено завдан-
ня створення магнітоелектричного вантажозахоп-
лювалього пристрою спрощеної і більш надійної
конструкції, який би водночас забезпечував зме-
ншення споживання електричної енергії під час
захоплювання або відпускання вантажу.

Розв'язання задачі здійснюється за допомо-
гою запропонованого магнітоелектричного ванта-
жозахоплювалього пристрою, який має рухому
частину і виконану складовою відносно нерухому
частину, принаймні один постійний магніт, зовніш-
ні робочі поверхні для утримування вантажу, при
цьому нерухома частина включає просторово від-
ділені одна від одної складові частини, а на рухо-
мій частині розміщено принаймні одну пару полю-
сів. Нерухому частину виконано у вигляді статора,
на внутрішніх поверхнях якого виконано принайм-
ні два пази, у яких укладена обмотка керування,
наприклад, з двома послідовно або паралельно
з'єднаними секціями, а у середині зазначеного
статора встановлено з можливістю повороту на
кут, що дорівнює половині кута полюсного ділен-
ня, рухому частину, що має вигляд індуктора, в
якому розміщений принаймні один постійний маг-
ніт і який центровано за допомогою підшипнико-
вих опор у статорі з мінімальним повітряним про-
міжком, зовнішні робочі поверхні розміщені на
статорі, вісь, яка проходить через центри пазів і
центр індуктора, має однакові кутові нахили по
відношенню до двох крайніх положень останньо-
го, при цьому пази статора з обмоткою керування
при знаходженні індуктора у зоні між зазначеними
крайніми положеннями постійно знаходяться під
дією магнітних полюсів відповідної полярності.

Введення в магнітоелектричний вантажозахо-
плювальий пристрій індуктора з розміщеними на
ньому постійним магнітом і полюсами, центрова-
ного за допомогою підшипникових опор у статорі з
можливістю повороту від свого початкового поло-
ження на кут, максимальна величина якого дорів-
нює половині кута полюсного ділення, і викорис-
тання статора, виконаного із складових частин,
відділених одна від одної немагнітними прошар-
ками, за умов розміщення осі, яка проходить че-
рез центри пазів і центр індуктора, під однаковими
кутами по відношенню до двох крайніх його поло-
жень, дозволило забезпечити спрощення і більшу
надійність конструкції пристрою, у якому створю-
ється обертовий момент індуктора при поданні
сигналу керування, а в наслідок встановлення ін-
дуктора в робоче положення (яке визначається
саме максимальним кутом відносного повороту) -
забезпечити замикання магнітного потоку через
коло, до складу якого входить сам вантаж. Завдя-
ки зазначеному забезпечуються умови для притя-
гування і утримування вантажу за рахунок дії по-
стійного магніту без необхідності постійного
споживання електроенергії під час утримування

вантажу, тобто водночас забезпечується змен-
шення споживання електричної енергії. Створення
зазначеного обертового моменту можливе лише
за умов, коли полюси індуктора в своїх крайніх
положеннях знаходяться відповідно у зонах дії
магнітних полюсів тієї ж полярності.

Із зазначеного очевидно, що ознаки, наведені
у патентній формулі знаходяться у причинно-
наслідковому зв'язку, саме завдяки якому створю-
ється нова якість пристрою відповідно до постав-
леного завдання. При цьому кожна з цих ознак (в
тому числі і кожна введена нова і зазначена у від-
різняльній частині формули ознака) направлена
на розв'язання завдання згідно з поставленою
метою і являється істотною у зазначеній сукупно-
сті, а запропонована сукупність ознак в цілому є
необхідною і достатньою для розв'язання постав-
леного завдання.

На момент подання заявки авторам і заявнику
не відоме використання запропонованої сукупнос-
ті ознак для розв'язання завдання, поставленого
створеною корисною моделлю.

Отже запропонований пристрій відповідає
критерію "новизна і винахідницький крок".

Суть запропонованого технічного рішення по-
яснюється ілюстраціями, наведеними:

Фіг.1 - Схема одного з можливих варіантів
конструкції магнітної системи магнітоелектричного
вантажозахоплювалього пристрою;

Фіг.2 - Загальний вигляд магнітоелектричного
вантажозахоплювалього пристрою.

Магнітна система запропонованого пристрою,
наведена на Фіг. 1, містить складний статор 1 з
магнітопровідної сталі, який служить частиною
магнітопроводу для робочого магнітного потоку.
Складові частини статора відділені одна від одної
немагнітними прошарками 2. На зовнішній повер-
хні статора розміщені робочі поверхні пристрою З,
які знаходяться у безпосередньому контакті з ван-
тажем 4 під час його захоплення. З боку внутрі-
шньої поверхні статора 1 розміщений індуктор 5,
до складу якого входять постійний магніт 6 і по-
люси 7. Індуктор 5 виконаний з можливістю пово-
роту відносно свого початкового (неробочого) по-
ложення на кут, максимальна величина якого
дорівнює половині кута полюсного ділення. На
внутрішній поверхні статора 1 виконані пази, у
яких укладено обмотку керування 8, яка склада-
ється з двох секцій, які з'єднані, наприклад, послі-
довно. При цьому вісь, яка проходить через
центри пазів і центр індуктора, має однакові кутові
нахили по відношенню до двох крайніх положень
індуктора, при цьому провідники обмотки, укладе-
ної в пазах статора і призначеної для керування
пристроєм, наприклад, за допомогою короткочас-
них імпульсів змінної полярності, постійно знахо-
дяться у зоні дії магнітного полюса тієї ж полярно-
сті.

Індуктор 5 встановлений у статорі 1 за допо-
могою підшипникових опор 9 (див. Фіг.2), у яких
центровані вихідні кінці валу 10 індуктора 5 для
зменшення власного моменту тертя, а для змен-
шення втрат електромагнітної і магнітної енергії в
зазорі між статором і індуктором (див. Фіг.1) вели-
чина останнього виконується мінімальною. При-
стрій кріпиться (див. Фіг.2) до підйомного механіз-
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му (на Фіг.2 не наведений) за допомогою крон-
штейну 11. Рукоятка 12 для ручного повороту ін-
дуктора в разі потреби, наприклад, за умов ава-
рійного вимкнення струму, закріплена на
вихідному валу індуктора.

Вантажозахоплювальий пристрій працює та-
ким чином. Коли радіальна вісь полюсів направ-
лена вздовж осі У (неробоче положення), магніт-
ний потік, створюваний постійним магнітом
замикається крізь статор і обминає стальний ван-
таж. Сила протягування в зоні робочих поверхонь
статора відсутня. Коли на керуючу обмотку над-
ходить відповідний імпульс, завдяки якому індук-
тор повертається в статорі на кут фмакс При цьому
радіальна вісь полюсів направлена вздовж осі X
(робоче положення індуктора), магнітний потік за-
микається крізь стальний вантаж і притягує його
до робочих поверхонь статора. Вантаж утриму-
ється за умов відсутності зовнішнього електрично-
го живлення. При необхідності відпускання ванта-
жу на керуючу обмотку надходить імпульс
протилежної полярності, завдяки якому індуктор
повертається у неробоче положення, магнітний
потік, створюваний постійним магнітом замикаєть-
ся крізь статор і обминає стальний вантаж, сила
притягування в зоні робочих поверхонь статора
спадає до нуля, вантаж звільнюється. Для ство-
рювання обертового моменту полюси індуктора
повинні постійно знаходитись у зоні дії електрома-

гнітного поля тих самих частин керуючої обмотки.
Для запобігання порушення цієї умови в конструк-
цію пристрою введені запобіжні упори (на Фіг.1 і 2
не наведені), встановлені так, що обмежують від-
повідні кути повороту індуктора.

Таким чином, при захоплюванні і відпусканні
вантажу потрібні лише короткочасні імпульси
струму. Зміна напрямку магнітного потоку здійс-
нюється без використання додаткових пристроїв
завдяки взаємодії робочого потоку з короткочас-
ним імпульсом струму обмотки керування, що яв-
ляється складовою частиною самого пристрою.

Отже корисна модель забезпечує виконання
поставленого завдання: спрощено і підвищено
надійність конструкції магнітоелектричного ванта-
жозахоплювалього пристрою, при цьому водночас
забезпечено зменшення споживання електричної
енергії під час захоплювання або відпускання ван-
тажу.

При виготовленні запропонованого пристрою
використовують матеріали, технологічні прийоми,
оснастку і апаратуру, звичайно застосовувані в
електротехніці і при виготовленні електричних
машин.

Промислову придатність і ефективність дії за-
пропонованого магнітоелектричного вантажозахо-
плювалього пристрою підтверджено тестуванням
виготовлених макетів.

Фіг.1 ФІг.2
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