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Ukiad progowy dla recznego sterowania elektrycznych maszyn wyciggowych .
za pomocq indukecyjnych nastawnikéw sterujqecych

Patent trwa od dnia 1 lipca 1961 r.

Przedmiotem wynalazku jest uklad progowy
dla recznego sterowania elektrycznych ma-
szyn wyciggowych za pomoca indukeyjnych
nastawnikéw sterujacych.

Przy zastosowaniu indukcyjnych nastawni-
kéw sterujacych dla recznego sterowania ma-
szyn wyciggowych w ukladzie Leonarda, prze-
bieg predkosci maszyny wyciggowej jest w za-
kresie matych predkosci niekorzystny, jak to
wynika z wykresu przedstawionego na fig. 1.
Predko$¢ maszyny wyciggowej w zaleznosci
od wyciggu diwigni sterowniczej jest wprost
proporcjonalna do kata wychylenia o co po-
kazuje linia 1.

Kazda reczna diwignia sterownicza ma pe-
wien martwy kat wychylenia, ktéry jest po-
trzebny do uruchomienia stycznikéw kierun-
kowych 2za pomoca odpowiedniego lacznika

*) Wlasciciel patentu o$wiadczyl, ze twobrca
wynalazku jest mgr inz. Eugeniusz Kosonocki.

elektrycznego sprzeionego z ta diwignia me-
chanicznie. Ten martwy skok wynosi zwykle
okolo od 3° do 4°. Jezeli zaloizy sie na pray-
kiad martwy skok recznej diwigni sterowni-
czej na & = 4°, to najmniejsza osiggalna pred-
ko§¢ maszyny wyciggowej wyniesie ok. 12,50
predkosci maksymalnej, co przy predkosei
maksymalnej na przyklad 10 m/sek. daje mi-
nimalng osiggalng predkos¢ 1,25 m/sek., ktéra
jest za duza dla celé6w rewizji szybu i lin.
Pozadane  jest ponadto, aby w zakresie wy-
siggu recznej diwigni sterowniczej od ok.
a = 4° do @ = 10° przebieg predko$ci byt
mniej stromy i miesécit sie w granicach od 0,4
do 1 m/sek., aby mozna bylo dokladniej i pew-

niej manewrowaé¢ maszyna wyciggowa w po-

blizu poziomu odbiorczego.

Wedlug wynalazku pozadany przebieg pred- )
koSci w zakresie wychylenia recznej diwigni-
sterowniczej od @ = 0 do @ 10° da sie osiagnaé

za pomoca specjalnego elektrycznego ukladu. .



progowego,: dzieki ktéremu przebieg predkosci
maszyny wyciggowej sterowanej recznie ma
wyglad pokazany na fig. 1 linig 2.

Uklad progowy wedlug wynalazku jest uwi-
doczniony schematycznie na rysunku fig. 2.

Lewa strona fig. 2 przedstawia dotychcza-
sowy uklad elektryczny z indukcyjnym na-
stawnikiem sterujgcym NI i

jest naped urzadzenia elektrycznego. Wychy-
lajagc reczng diwignia sterowmicza maszyny

duje sie obrét kotwicy 3 indukcyjnego nastaw-

prostownikiem:
PR 1, przy czym do zaciskbw Z1 i Z2 wlaczo-
ne jest wejSciowe napiecie pradu zmiennego, -.
a do wyjsclowych zaciskéw N i P1 wigczony ™

‘sowsnie obwodu elektrycznego E réwnolegle-

go do oporu R2. Opér Rl jest zalgczony na
odpowiednie napiecie pradu statego, a za po-
moca punktu przesuwnego d na oporze Rl
mozna nadaé punktowi b odpowiedni potencjat
dodatni w stosunku do potencjalu dodatniego
punktu a. *Jak dilugo potencjal dodatni punktu

& Jé‘st nizszy od dodatniego potencjalu punictu

.

nika sterujacego NI i otrzymuje: sie woéwczas:

za prostownikiem PR1 na zaciskach N —PI
przebieg napiecia pradu statego podobny do
polozenia linii 1 na fig. 1. Jezeli tym napie-
clem pradu stalego steruje si¢ uklad Leonarda
maszyny wyciqgowej, to predko$é tej maszy-
ny ma niekorzystny przebieg wedlug linii 1
na fig. 1. Aby tego uniknaé i uzyskaé korzystna
predkoét maszyny wedlug linti 2, zastosowano
dodatkowg droge dla pradu sterujacego, ktora
w niniejszym opisie nazwano elektrycznym
ukladem progowym.

Uklad progowy sklada sie z opornika R2
zalaczonego z jednej strony przewodem 4 do
bieguna dodatniego prostowmika PRI, a z dru-
giej przewodem 5. do nowego zacisku P, oraz
z obwodu elektrycznego E réwnoleglego do
oporu R2 zaopatrzonego w polaczone Sszerego-
wo prostownik (dioda) PR2 i opornik RI.

Aby uzyskaé¢ pozadany przebieg napiécia we-
dlug linii 2 na fig. 1, a tym samym i pradu
sterowania, sterowany uklad Leonarda maszy-
ny wyciggowej zasilany jest od zaciskéw P—N.
W tym celu w obwéd sterowania uktadu pro-
gowego wlgcza sie opér R2 o takiej wartosci,
aby narastanie pradu sterowania (a réwniez
i napiecie sterowania) w zaleznosci od kata
wychylenia recznej dZwigni sterowniczej, prze-
biegalo wedlug prostej OBA (fig. 1), lecz tylko

do. punktu B, natomiast od punktu B juz we-"

diug prostej BD. Uzyskuje si¢ to przez zasto-

b, " prqd stsrdwama nie moze piynaé droga

a—b—d—c,lecztylkodrogaa—cprm
opér ‘R1. W przypadku, gdy potencjal punktu a
jest wyzszy od potencjatu punktu b, prad ste-
rowania plynie zaréwno dmga a — c przez

wyclagowej, nie ‘pokazang na-: rysunku, powo- - 0pér R2, jak i droga e —'b — d — c przez

op6r RI1.

~Obydwa prady sterowania sumuje sie i wre-
zultacle otrzymuje sie przebieg pradu stero-
wania (a réwniéz i predkoé¢ maszyny wycia-

' gowej) wedlug -prostych OB, a nastepnie BD;

jak to wuwidoczniono na wykresie, fig. 1.
W punkcie B potencjaly punktéw a i b s3 so-
bie réwne. Za pomocg regulacji na  oporach °
R1 i R2 moina osiggngé dowolny zadany prze-
bieg pradu sterowniczego, a tym samym- pred--
kosei maszyny wyciggowej.

Zastrze_ienie patentowe

Uktad progowy dla.recznego sterowania elek- -
trycznych maszyn wyciagowych-za pomocy in-
dukcyjnych nastawnikéw sterujacych i prostow-
nika, znemienny tym, e sklada si¢ z oporni-
ka nastawnego (R2) zalgczonego z jednej stro-
ny przewodem (4) do bieguna dodatriiego
prostownika (PRI), a ‘'z drugiej strony * prze-
wodem (5) do zacisku (P), oraz z obwodu elek-
trycznego (E) réwnoleglego do oporu (R2), za-
opatrzonego w polqczone szeregowo: proswwnik
(PR2) i opornik nastawny (R1).

" Przedsiebiorstwo Montazu
Urzgdzenfi. Elektryczanych.
Przemyslu Weglowego-.

Zastqpca mgr Tadeusz Smczepanlk:
rzecznik patentowy
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