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Układ zdalnego sterowania żurawia budowlanego

Przedmiotem wynalazku jest układ sterowania żurawia budowlanego pozwalający operatorom na urucho¬
mienie wszystkich jego mechanizmów z dowolnych miejsc poza żurawiem, co pozwala na podnoszenie, opusz¬
czenie lub przenoszenie różnych elementów konstrukcyjnych i budowlanych.

Znany układ zdalnego sterowania żurawia budowlanego charakteryzuje się równoległym połączeniem
przekaźników, każdy na inne napięcie, które załączają się pod wpływem napięcia stałego, regulowanego poten¬
cjometrem za pośrednictwem dwóch diod kierunkowych.

Wadą tego układu jest brak wyraźnego oznaczenia stopni rozrusznikowych silnika, które jest wymagane
przepisami, natomiast obecność diod ulegających szybko zniszczeniu pod wpływem temperatury i wilgoci pogar¬
sza pewność ruchu żurawia, który zawsze pracuje na otwartej przestrzeni. Dalszą wadą układu jest zależność od
napięcia zasilania, które na terenie budowy ulega znacznym wahaniom. Zwyżka lub upadek napięcia powoduje
przesunięcie miejsca zadziałania przekaźnika na potenqometrze.

Powyższe wady i niedogodności usuwa układ zdalnego sterowania według wynalazku przez wprowadzenie
sterownika impulsującego dającego impuls przerywany przesyłany do układu elektrycznego żurawia. Poza tym
sterownik impulsujący posiada dokładne oznaczenie stopni rozruchowych silnika i jego kierunek wirowania.

Sterowanie żurawia może być dokonane z dwóch lub trzech miejsc }hogą przewodową, ponieważ w normal*
nym wykonaniu żuraw jest wyposażony w dwa przenośne stanowiska sterownicze oraz jedno stałe, umieszczone
w kabinie za pomocą giętkich przewodów z układem elektrycznym.

Wynalazek jest bliżej wyjaśniony na rysunku przedstawiającym przykładowo schemat zdalnego sterowania
żurawiem budowlanym z trzema stopniami rozruchowymi.

Przenośne stanowisko sterownicze A, jest wyposażone w sterownik impulsujący SJ, który wytwarza im¬
pulsy przerywane. Impuls ten jest przekazywany dwoma giętkimi przewodami do układu elektrycznego zainsta¬
lowanego na żurawiu. Dla kierunku podnoszenia impuls od sterownika SJ powoduje zadziałanie cewki przekaź¬
nika P22-6- Styk czynny Pi7_i8 spowoduje załączenie cewki stycznika PPi9_$, który swoimi stykami
głównymi załączy stojan silnika w kierunku podnoszenia. Styk czynny stycznika PPi9_2 spowoduje samotrzy-
manie stycznika PP. fo zaniku impulsu cewka przekaźnika PP22-6 Jest bez napięcia, wówczas zadziała cewka
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przekaźnika - rozdzielacza B7.6 który swoim stykiem czynnym B22-23 oraz stykiem czynnym przekaźnika
PP23-24 przygotuje drogę do załączania stycznika Wl, którego styki główne spowodują załączenie pierwszej
sekcji oporów rozruchowych. Po przestawieniu dźwigni sterownika impulsującego SJ w położenie 2 pojawi się
impuls powodujący załączenie cewki przekaźnika P22-6 oraz cewki przekaźnika PJ24-6* Styk bierny przekaź¬
nika PJ26-31 otworzy obwód cewki przekaźnika \Vla27_6 i dzięki temu załączy się tylko stycznik wirnikowy
WI25-6, który swoim stykiem czynnym W125-265 Wlb26-2 zamknie obwód samotrzymania. Jednocześnie
styk bierny Wl24_25 odetnie obwód cewki stycznika WI25-6 od impulsów sterownika. Po ustaniu impulsu
cewki styczników P22-6 1PJ24-6 będą bez napięcia i styk bierny PJ26-31 spowoduje zadziałanie stycznika
Wla. Styk czynny Wla29_28 przygotuje obwód do załączenia cewki stycznika W228-6-

Po przestawieniu dźwigni sterownika SJ w położenie 3 pod wpływem impulsu zadziała stycznik W2, który
swoimi stykami głównymi zewrze drugą sekcję oporów rozruchowych. Gdy zajdzie konieczność włączenia do
obwodu silnika sekcji oporów rozruchowych, wówczas należy przestawić dźwignię sterownika SJ z położenia 3
w położenie 2, zadziała wówczas styk sterownika impulsującego SJi_32, zadziała cewka przekaźnika Li_$
i poprzez styki Bi_n; PPn_i2 i W2i2-i6 zadziała cewka przekaźnika W2bi6_6. Styk czynny W2bi6_i2
uniemożliwi wyłączenie cewki przekaźnika W2i$_$ w czasie trwania impulsu. Natomiast styk bierny W2b2-30
przerwie obwód samotrzymania cewki stycznika wirnikowego W228-6- Dalsze przestawienie dźwigni sterownika
SJ powoduje zadziałanie cewki przekaźnika Wlbi5_$, który w podobny sposób wyłączy stycznik wirnikowy
Wl.

W położeniu zerowym bierne styki SJ32-1 oraz SJ32-22 sterownika są zamknięte i cewki przekaźników
Lj_6 oraz Pó-22 są pod napięciem wskutek czego styki czynne Pr-20 oraz L20-21 ^ zamknięte cewka
przekaźnika K21-6 jest pod napięciem i bierny styk Kr_2 przerywa obwody samotrzymania wszystkich prze¬
kaźników i styczników.

Układ może być dostosowany do żurawi pracujących na prądzie stałym lub zmiennym. Może być zastoso¬
wany w żurawiach o sterowaniu stycznikowym o dowolnej liczbie mechanizmów i dowolnej ilości stopni rozru¬
chowych. Cewki istniejących styczników oznaczono literami S, natomiast cewki przekaźników oznaczono lite¬
rami P.

Zastrzeżenie patentowe

Układ zdalnego sterowania żurawia budowlanego, znamienny tym, że posiada równolegle włączone
styczniki kierunkowe (LP) (PP) i wirnikowe (Wl) (W2), które działają pod wpływem impulsów sterownika
impulsującego (SJ) połączonego z nimi za pomocą dwóch giętkich przewodów, przy czym sterownik impulsujący
(SJ) ma oznaczone kierunki obrotów silnika i poszczególne stopnie rozruchu dla każdego kierunku działania
mechanizmu żurawia.
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