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(57) Подъемник для транспортного средства,
содержащий стойки с вертикальными на
правляющими, в кбторых установлены гру
зоподъемные каретки с площадками для
транспортного средства, механизмы верти
кального перемещения упомянутых каре
ток, каждый из которых включает в себя
размещенный вдоль соответствующей стой
ки связанный с электроприводом винт с гру-

зовой и страховочной гайками, с которыми
соединена каретка этой стойки, и устройст-
во управления перемещением кареток,
включающее в себя блок задания программ
микропроцессора, размещенные на каждой
стойке сигнализаторы крайних положений
соответствующей каретки и аварийные вы-
ключатели, а также приспособления преоб-
разования вращения винтов механизмов
вертикального перемещения кареток, о т-
л и ч а ю щ и й с я  тем,  что устройство
управления перемещением кареток снабже-
но сигнальными устройствами положения
транспортного средства на каретках, под-
ключенными к блоку задания программ ре-
гистрами опроса состояния и запоминания
этого состояния приспособлений преобра-
зования винтов всех стоек, упомянутых сиг-
нальных устройств, сигнализаторов
крайних положений кареток и кнопок вклю-
чения электроприводов винтов стоек и реги-
стром управления этими электро-
приводами, при этом каждое приспособле-
ние преобразования вращения соответству-
ющего винта содержит крыльчатку,
соединенную с этим винтом в зоне его вер-
хней опоры, и размещенный с возможно-
стью взаимодействия с лопастями
крыльчатки щелевой индуктивный преобра-
зователь.
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Изобретение относится к подъемно-
транспортному оборудованию, в частности,
к конструкции подъемников для подъема ав-
тотранспорта.

Известна конструкция подъемника, со-
держащего стойки, направляющие подъем-

ные механизмы в виде кареток с электроме-
ханическими винтовыми приводами, на вин-
тах которого смонтированы грузовые и
страховочные гайки, нижний и верхний кон-
цевые выключатели на стойках, выключаю-
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щие привод при достижении кареткой край-
них рабочих положений (1).

Подъемник является устройством, экс-
плуатируемым для обслуживания изделий
больших габаритов и веса, поэтому одним
из основных требований, предъявляемых к
его конструкции, является требование без-
опасности.

В конструкции подъемника (1) безопас-
ность эксплуатации обеспечивается контро-
лем износа грузовой гайки посредством
упоров, шарнирно смонтированных на стра-
ховых гайках, взаимодействующих с нижни-
ми концевыми выключателями. Эта
конструкция дополнена в подъемнике (2) до-
полнительными нижними аварийными вы-
ключателями, взаимодействующими с
дополнительными упорами при отказе ниж-
них концевых выключателей.

Конструкции подъемников (1,2) присущ
ряд недостатков, делающий их эксплуата-
цию небезопасной, Прежде всего в их кон-
струкции не учтена возможность выхода из
строя верхнего концевого выключателя, что
в эксплуатации при отказе вышеупомянуто-
го выключателя приводит к аварийной ситу-
ации. Далее, контроль износа грузовой
гайки посредством упоров, взаимодейству-
ющих с нижним концевым (1) или нижним
аварийным (2) - выключателем недостато-
чен, так как не предусмотрено отключение
электромеханического привода при срезе
резьбы гайки в рабочем положении каретки,
кроме крайнего нижнего. Наконец, при
подъеме транспортного средства вследст-
вие различных причин (разная нагрузка на
каретки, разброс параметров электромеха-
нических винтовых приводов, зависимость
частоты вращения электродвигателей элек-
тромеханических винтовых приводов от на-
грузки и т.п.) возможно нарушение
горизонтального (или другого заданного)
положения транспортного средства - так
называемый несинхронный подъем.

Известен подъемник для транспортного
средства (прототип - [3J, содержащий стой-
ки с вертикальными направляющими, в ко-
торых установлены грузоподъемные
каретки с плрщадками для транспортного
средства, механизмы вертикального пере-
мещения упомянутых кареток, каждый из
которых включает в себя размещенный
вдоль соответствующей стойки связанный с
электроприводом винт с грузовой и страхо-
вочной гайками, с которыми соединена ка-
ретка этой стойки, и устройство управления
перемещением кареток, включающее в себя
блок задания программ микропроцессора,
размещенные на каждой стойке сигнализа-
торы крайних положений соответствующей

каретки и аварийные выключатели, а также
приспособления преобразования вращения
винтов механизмов вертикального переме-
щения кареток.

5 Недостатком данной конструкции явля-
ется то, что в целом ряде ситуаций, встреча-
ющихся при эксплуатации, при неверном
захвате каретки транспортного средства
вильчатым захвате каретки, обломе вильча-

10 того захвата каретки, смещении транспорт-
ного средства при подъеме, ошибке
оператора в установке допустимого, часто
требуемого при обслуживании, начального
- наклонного положения транспортного

15 средства; микропроцессорное управление,
используя только зависимые от скорости
движения сигналы преобразователей, уста-
новленных в каретках, будет продолжать
синхронизацию подъема кареток и предот-

20 вратить аварию не сможет. Кроме того, ус-
тановка устройства преобразователя
движения подъемного механизма в подвиж-
ной каретке и выполнение его как преобра-
зователя   частоты   вращения    винта

25 электромеханического привода небезопас-
но, так как предполагает подвижную элект-
рическую связь преобразователя с
управлением, возможность повреждения
преобразователя при движении, снижении

30 точности преобразования скорости подъ-
ема каретки, а следовательно, точности син-
хронизации подъема, а из-за износа винта
электромеханического привода со време-
нем.

35 - В основу изобретения поставлена зада-
ча создания такой конструкции подъемника,
в которой решения о начале, поддержке и
прекращении режима синхронизации при
подъеме микропроцессорным управлением

40 принимались бы на основе совместного
анализа информации как о скорости движе-
ния кареток, так и взаимного положения
подъемника и обслуживаемого транспорт-
ного средства; одновременно ставилась за-

45 дача повысить точность синхронизации
подъема и сохранение указанной точности
на все время эксплуатации. Указанный тех-
нический результат повышает безопасность
работы подъемника, его надежность и, есте-

50 ственно, безопасность обслуживающего
персонала, транспортных средств, что, в ко-
нечном итоге, выражается и в экономиче-
ском эффекте.

Поставленная задача решается тем, что
55 в подъемнике для транспортного средства,

содержащем стойки с вертикальными на-
правляющими, в которых установлены гру-
зоподъемные каретки с площадками для
транспортного средства, механизмы верти-
кального перемещения упомянутых каре-
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ток, каждый из которых включает в себя
размещенный вдоль соответствующей стойки
связанный с электроприводом винт с грузовой
и страховочной гайками, с которыми
соединена каретка этой стойки, и устройст- 5
во перемещением кареток, включающее в себя
блок задания программ микропроцессора,
размещенные на каждой стойке сигна-
лизаторы крайних положений
соответствующей каретки и аварийные вы- Ю
ключатели, а также приспособления преоб-
разования вращения винтов механизмов
вертикального перемещения кареток, со-
гласно изобретению, устройство управления
перемещением кареток снабжено 15
сигнальными устройствами положения
транспортного средства на каретках, под-
ключенными к блоку задания программ ре-
гистрами опроса состояния и запоминания
этого состояния приспособлений винтов 20
всех стоек, упомянутых сигнальных уст-
ройств, сигнализаторов крайних положений
кареток и кнопок включения электроприводов
винтов всех стоек и регистром управления
этими электроприводами, при этом 25
каждое приспособление преобразования
вращения соответствующего винта содержит
крыльчатку, соединенную с этим винтом в
Зоне его верхней опоры, и размещенный с
возможностью взаимодей- 30 ствия с
лопастями крыльчатки щелевой индуктивный
преобразователь.

Изобретение иллюстрируется чертежами,
где на фиг.1 показан общий вид одной из
стоек подъемника (первый вариант); на 35
фиг.2 - разрез А-А фиг.1; на фиг.З - вид
сбоку (первый вариант), на фиг.4 - разрез Б-Б
фиг.1, на фиг.5 - общий вид одной из стоек
подъемника (второй вариант), на фиг.6 - вид В
фиг.5, на фиг.7 - вид сбоку (второй 40
вариант), на фиг.8 - схема устройства управ-
ления.

Подъемник (см. фиг.1) содержит стойки 1
(передвижные в первом варианте), в вер-
тикальных направляющих стоек 1 установ- 45
лены каретки 2 с площадками для
транспортного средства. Каретки 2 связаны с
механизмами их вертикального перемещения,
включающими каждый электромеханический
винтовой привод 3. Грузовая и 50
страховочная гайки каждого механизма (на
яерт. не показаны) связаны с соответствующей
кареткой 2. Устройство управления пе-
ремещением 4 кареток 2 содержит
приспособления 5 преобразования движе- 55
ния электромеханического винтового привода
3, сигнализаторы 6 крайних положений кареток
2, аварийные выключатели 7, срабатывающие
при срезе резьбы грузовой части гайки,
сигнальные устройства положения

транспортного средства на каретках (разрез
А-А). Последние из упомянутых устройств в
первом варианте исполнения подъемника
размещены в лапах каждой стойки подъем-
ника и состоят из рамы 8, на оси которой
установлено колесо 9, одна сторона которой
подпружинена пружиной 10, а вторая за-
креппена в пооеме лапы е помощью шпиль-
ки 11. В проеме лапу закреплен
преобразователь 12 индуктивный щелевой
и флажок 13 с упором на раму. Приспособ-
ление преобразования движения электро-
механического привода 5 (размещено на
винте, у верхней опоры - см, разрез Б-Б)
состоит из закрепленной на винте 14 крыль-
чатки 15 и преобразователя индуктивного
щелевого 16, закрепленного на винте 14
вильчатым кронштейном 17. Для предотвра-
щения поооротов вильчатого кронштейна
возможных при движении винта, кронш-
тейн застопорен шпилькой 13, укрепленной
в верхнюю опору.

Функциональная схема устройства уп-
равления подъемными механизмами 4 пока-
зана на фиг.З. В качестве анализирующего
логического элемента применена однокри-
стальная 8-разрядная микро-ЭВМ КР 1816
ВЕ35 (поз.19). Память денных и программ
работы подъемника зашита в постоянном
запоминающем устройстве (ПЗУ) КР 573
РТ5 (поз.20).

Регистр RG 21 предназначен для опроса
приспособлений преобразования вращения
винтов, сигнализаторов крайних положений
кареток, сигнальных устройств положения
кареток и обслуживаемого транспортного
средства и кнопок управления стоек 22 по-
средством ключей 23, а регистр RG 24 пред-
назначен для запоминания состояния
вышеупомянутых устройств. Регистр RG 25
предназначен для управления посредством
ключей 26 электромеханическими винтовы-
ми приводами 3 и реверсными магнитными
пускателями К1, К2 - 27, 28. Оптоэлектрон-
ная развязка 29 служит для гальванического
разделения (с целью защиты микропроцес-
сора) от трехфазной сети. Микропроцессор,
регистры, ключи, оптоэлектронная развязка
и все вышеупомянутые устройства стоек за-
питываются от платы питания 30.

Во втором варианте исполнения стойки
1 закреплены стационарно. Сигнальное ус-
тройство взаимобезопасного положения
обслуживаемого транспортного средства и
подъемника размещено на стойке 1 с воз-
можностью изменения положения по высо-
ты стойки, и его преобразователь 12
индуктивный щелевой закреплен на корпу-
се 31 устройства, а флажок 32 установлен на
оси 33.
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Конструкция и размещение устройства
движения подъемных механизмов, состав и
организация управления на основе микро-
процессора идентично первому варианту
исполнения (подвижный подъемник).

Подъемник работ а г следующим обра-
зом. При включенном питании управления
подъемными механизмами (механизмами
вертикального перемещения кареток2) мик-
ропроцессор постоянно опрашивает состо-
яние всех вышеупомянутых устройств и
кнопок стоек. При упоре вильчатого захвата
каретки 2 в транспортное средство должно
происходить срабатывание обоих сигналь-
ных устройств положения транспортного
средстве, под действием нагрузки колесо 9
поворачт а^т рзму 8 вокруг шпильки 11,
сжимал пружину 10, при этом флажок 13
заходит в преобразователь индуктивный
щелевой 12. Совместное срабатывание обо-
их преобразователей индуктивных щелевых
формирует сигнал из микропроцессор. Фи-
зически это означает, что нагрузка на виль-
чатый захват каретки распределена
равномерно, стойка не перекошена, движе-
ние каретки подъемного механизма в этой
стойке безопасно. При нажатой кнопке
"Вверх" микропроцессор через регистр RG
25 ключом 26 включает магнитный пуска-
тель К1 - 27 или К2 - 28 соответственно
направлению движения и чередования фаз
в сети. Анализируя информацию от стойки,
микропроцессор определяет состояние сиг-
нального устройства крайнего верхнего по-
ложения каретки. При наличии сигнала о
срабатывании упомянутого устройства мик-
ропроцессор блокирует возможность вклю-
чения электромеханических винтовых
приводов 3 всех стоек или выключает их
движение.

При отсутствии сигналов от сигнальных
устройств крайнего верхнего положения ка-
ре гок микропроцессор определяет наличие
сигнала от пар сигнальных устройств взаи-
мобезопасного положения подъемника и
транспортного средства и, при его наличии
от пары упомянутых устройств конкретной
стойки, проверяет, находится ли в его памя-
ти информация о срабатывании остальных
пар упомянутых сигнальных устройств дру-
гих стоек. В этом случае микропроцессор
включает электромеханический привод 3
всех стоек для синхронного подьема, так как
совместное состояние всех упомянутых сиг-
нальных устройств (их срабатывание) физи-
чески означает безопасное положение
транспортного средства относительно
подъемника. При отсутствии в памяти мик-
ропроцессора информации о срабатывании
остальных пар упомянутых сигнальных уст-

ройств микропроцессор блокирует движе-
ние каретки конкретной стойки и переходит
яа опрос и анализ информации от следую-
щих стоек.

5 При отсутствии сигнала от пары упомя-
нутых сигнальных устройств конкретной
стойки микропроцессор позволяет продол-
жать движение каретки ее подъемному ме-
ханизму и переходит к опросу и анализу

10 информации следующих стоек - в любом
случае микропроцессор устанавливает кол-
лективный (синхронный) подъем только при
наличии информации, что все упомянутые
сигнальные устройства положения подъем-

15 иика и обслуживаемого транспортного
средства для стоек, подключенных к управ-
лению, сработали.

При синхронном подъеме микропро-
цессор постоянно с частотой 100-200 Гц

20 ведет опрос стоек, анализируя информаци-
онные сигналы от трех видов устройств -
преобразования движения подъемных ме-
ханизмов, пар сигнальных устройств о вза-
имобезопасном положении подъемника и

25 транспортного средства, сигнальных уст-
ройств крайних положений кареток (верх-
них или нижних - в зависимости от
направления движения).

При этом сигнал с приспособления пре-
30 образования вращения винта 5, представ-

ляющий собой последовательность
электрических импульсов, формируемых
при вращении крыльчатки 15 (см. разрез
Б-Б) относительно преобразователя индук-

35 тивного щелевого 16; частота которого про-
порциональна частоте вращения
крыльчатки 15, фиксируется и запоминает-
ся микропроцессором как информация об
изменении состояния вышеупомянутого

40  приспособления.
За определенное количество циклов

опроса стоек микропроцессор анализирует
информацию, во-первых, на наличие задан-
ного числа изменений состояний устройст-

45  ва .  Ес л и  зад анное  чис л о  не
подтверждается, микропроцессор выклю-
чает все электромеханические приводы 3 и
блокирует возможность их повторного
включения, так как это означает неисправ-

50 ность электромеханического привода 3. пе-
ре грузку ст ойки п одъем ника,
неисправность питающей сети. Подтверж-
дение (и более) числа изменений состояний
устройства физически означает исправную

55 работу электромеханического привода,
нормальную загрузку каретки. При выпол-
нении этого условия микропроцессор, во-
вторых, анализирует информацию на
заданную в памяти разность изменений со-
стояний приспособлений преобразования
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движения относительно наименьшего по
стойкам значения. При получении разности
изменения состояний больше заданной
микропроцессор производит корректиров-
ку движения подъемных механизмов, от-
ключая электромеханический привод
стойки, для которой эта разность зафикси-
рована. Движение каретки по стойке возоб-
новляется, если разность скорректирована.
Одновременно при каждом опросе стойки
микропроцессором проверяется состояние
сигнальных устройств крайнего верхнего
(нижнего) положения и сигнальных уст-
ройств взаимобезопасного положения об-
служиваемого транспортного средства и
подъемника. Сигнал хотя бы от одного сиг-
нального устройства крайнего положения
или отсутствие сигнала от пары вышеупомя-
нутых сигнализаторов положения приводит
к отключению микропроцессором всех элек-
троприводов и к блокировке повторного пу-
ска, ибо физически это означает аварийную
ситуацию как следствие надлома вилки ка-
ретки, перекоса транспортного средства
или стойки при подъеме или, наконец, окон-
чание подъема.

Работа подъемника во втором варианте
исполнения (стационарный) в целом анало-
гична описанной для первого варианта, за
исключением следующих особенностей.
При движении каретки подъемного меха-
низма по стойке срабатывание сигнального
устройства положения обслуживаемого
транспортного средства относительно
подъемника происходит так: каретка толка-
ет флажок 32, который, поворачиваясь вок-
руг оси 33, заходит в преобразователь
индуктивный щелевой 12, сигнал от которо-
го поступает на микропроцессор и анализи-
руется.

При обнаружении срабатывания упомя-
нутого сигнального устройства и отсутствии

в памяти микропроцессора информации
аналогичных сигнальных устройств микро-
процессор блокирует движение каретки
конкретной стойки, переходит к опросу дру-5
гих стоек, одновременно накапливая ин-
формацию о количестве изменений
состояний приспособлений преобразования
движения подъемных механизмов этих стоек
и проверяя ее на заданное значение.
10 Если зафиксировано количество изменений

состояний приспособлений преобразова-
ния вращения винтов подъемных механиз-
мов больше заданного хотя бы для одной
стойки, микропроцессор отключает все

15 электромеханические приводы и блокирует
повторный пуск подъемника, так как физи-
чески это означает или неисправность одно-
го из сигнальных устройств
взаимобезопасного положения обслужива-

20 емого транспортного средства и подъемни-
ка, или же положение транспортного
средства относительно подъемника небезо-
пасно.

Если количество изменений состояний
25 приспособлений преобразования враще-

ния винтов подъемных механизмов для всех
стоек меньше заданного, движение кареток
продолжается до срабатывания упомянутых
сигнальных устройств. Коллективный (сикх-

30  ронный)  подъем устанавливается,  как и в
конструкции для первого (подвижного) ис-
полнения, только в том случае, если срабо-
тали все вышеупомянутые сигнальные
устройства.

35
Изменение положения сигнальных уст-

ройств взаимобезопасного положения об-
служиваемого транспортного средства и
подъемника по высоте стойки позволяет со-

здать при подъеме положение транспортного
средства, удобное для обслуживания и в то

же время с требуемой безопасностью.

40
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