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Рис. 1. Розрахункова схема типового двостороннього пневмоприводу

Авторами проводиться розробка принципових електро-пневматичних
схем для автоматизації вказаних операцій, а також збирання і відладка і ви-
пробовування їх на працездатність на елементній базі Festo.
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ОПТИМАЛЬНЕ КЕРУВАННЯ ВПМ
З ЧАСТОТНИМ КЕРУВАННЯМ

Нині у підйомно-транспортних механізмах використовуються переважно
три види асинхронних електроприводiв:

- нерегульовані на основі звичайних асинхронних двигунів з коротко-
замкненим ротором;

- дво- або багатошвидкicнi на основі багатообмоткових асинхронних
двигунів з короткозамкненим ротором;

- регульовані на основі асинхронних двигунів з фазним ротором.
Останнім часом існує тенденція використовувати в таких механізмах ча-

стотно-регульовані асинхронні електроприводи. В результаті обстеження
крана і вимірювання ряду параметрів з допомогою аналізатора електроспо-
живання виявлено, що електрообладнання крана має наступні недоліки:

1. Електроприводи механізмів крана виконані на базі асинхронних дви-
гунів з фазним ротором і опорами, ввімкненими в коло ротора. Перемикання
ступенів опорів у роторі — застарілий спосіб керування, який забезпечує за-
довільних регулювальних характеристик і плавності керування крановими
механізмами, що призводить до інтенсивного зносу механічного обладнання;
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2. Сам спосіб реостатного регулювання, пов'язаний з підвищенням енер-
госпоживання на зниженій швидкості, характеризується низьким ККД, тому
його використання не можна визнати доцільним через низьку енергетичну
ефективність;

3. Використання релейно-контакторної апаратури для регулювання
швидкості обертання двигунів призводить до інтенсивного зносу електрооб-
ладнання в повторно-короткочасному режимі роботи;

Перехід на частотне керування електроприводами дає такі переваги:
1. Плавне безступінчасте регулювання швидкості механізмів у всьому

діапазоні; 2.Контрольований плавний розгін і гальмування двигунів;
2. Високу якість регулювання швидкості з використанням сучасних ал-

горитмів векторного керування;
3. Підвищення коефіцієнта потужності майже до одиниці, оскільки су-

часні перетворювачі частоти практично не споживають реактивної енергії;
Таким чином, основними перевагами цього способу є: плавне регулю-

вання, можливість збільшувати та зменшувати частоту обертання, збережен-
ня жорсткості механічних характеристик, економічність. Головний недолік –
необхідний перетворювач частоти, тобто додаткові матеріальні затрати.
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ПРО ПІДВИЩЕННЯ ВАНТАЖОПІДІЙМАЛЬНОСТІ КРАНІВ,
ЩО ВІДПРАЦЮВАЛИ СВІЙ НОРМАТИВНИЙ РЕСУРС

Як відомо, завдяки невпинному розвитку наукової думки, постійно
з’являються нові, більш досконалі конструкції різноманітних машин. Еконо-
мічна доцільність використання нової техніки виглядає досить привабливо.
Проте сучасні економічні обставини у країнах пострадянського простору ро-
блять майже неможливим їх застосування через великі капіталовитрати.

Через це виникає практичне питання: а чи можна реконструювати старі
крани, які відпрацювали свій нормальний ресурс? В ході досліджень було
доведено, що така реконструкція можлива. Подовження терміну експлуатації
ВПМ з невеликою модернізацією конструкції вже не рідкість. Навіть в нор-
мативних документах існують рекомендації щодо експертного обстеження
таких ВПМ. Підвищення ж вантажопідіймальності старих кранів досі не ро-
бив ніхто. Завдяки ж чому існує можливість як подовження строку служби,
так і підвищення вантажопідіймальності?

1) завдяки значному надлишковому запасу міцності, що закладався у
ВПМ у 40-80ті роки.

2) завдяки вищім показникам матеріалів, з яких реально виготовлено
конструкції (див. рис. 1)


