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Uktad dynamicznego hamowania szybikowej maszyny wyciagowej
napedzanej silnikiem asynchronicznym

Przedmiotem wynalazku jest uktad dynamicznego hamowania szybikowej maszyny wyciagowej napedzanej
pierscieniowym silnikiem asynchronicznym, ktérego zrédtem pradu statego jest niesterowany prostownik
statyczny.

Znane s3 uktady dynamicznego hamowania szybikowych maszyn wyciagowych, w ktérych zrodtem pradu
statego, zasilajgcego stojan silnika w czasie dynamicznego hamowania, jest niesterowany prostownik statyczny.
Uktady te nie posiadajg zadnego sprzezenia zwrotnego tak, ze moment hamujacy jest staty i niezalezny od
predkosci iwartosci opuszczanego cigzaru. Znane s réwniez uktady dynamicznego hamowania maszyn
wyciggowych napedzanych silnikiem asynchronicznym, w ktérych zrédtem pradu statego sq wzmacniacze
magnetyczne, generatory pradu statego lub tyrystorowe prostowniki sterowane. W maszynach tych regulacje
momentu hamujacego uzyskuje sie przez zmiane rezystancji w obwodzie wirnika i zmiane wartosci pradu
wzbudzenia o ile Zrédtem pradu statego jest tyrystorowy prostownik sterowany. Uktady stosowane dla maszyn
wyciggowych gtéwnych nie znalazty szerszego zastosowania w szybikowych maszynach wyciagowych.

Ze wzgledu na trudne warunki pracy szybikowych maszyn wyciggowych niezbedne jest stosowanie
urzadzeri prostych w konstrukcji i nie wymagajacych ciagtej konserwacji. Ponadto nie ekonomiczne bytoby
stosowanie znanych uktadéw dynamicznego hamowania maszyn wyciggowych gtéwnych w szybikowych
maszynach wyciggowych, ze wzgledu na wysoki koszt tych uktadéw w stosunku do catej maszyny oraz
okresowq prace maszyn wyciagowych szybikowych, Dlatego tez w maszynach szybikowych stosowane sg
wytacznie uktady do dynamicznego hamowania z niesterowanym statycznym zrodtem pradu statego, za$
zmiane predkosci uzyskuje sie przez zmianeg rezystancji wirnika.

Dla umozliwienia regulacji momentu hamowania w zaleznos$ci od wielkosci opuszczanego ciezaru i pred-
kosci jazdy szybikowej maszyny wyciagowej napedzanej silnikiem asynchronicznym z uktadem dynamicznego
hamowania i niesterowanym Zrédtem pradu wzbudzenia w obwéd wirnikowy silnika napedowego wtaczono
wielostopniowy rezystor oraz czujnik predkosci bedacy przektadnikiem pradowym z dwoma przekaznikami
sterujacymi stycznik zmiany potaczenia uzwojenia stojana z potaczenia réwnolegtego na szeregowe i odwrotnie.
Przy takiej budowie ukfadu dynamicznego hamowania szybikowej maszyny wyciagowej, celem zwigkszenia
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predkosci opuszczania stopnic vo wtacza sie w obwoéd wirnika rezystancje. Warto§é momentu hamowania jest
wiec zalezna od wartosci wtaczonej rezystancji i pradu wzbudzenia, ktdrego wartoséé jest stata dla okreslonej
opornosci uzwojenia stojana i napigcia pradu wzbudzenia. Przy matej predkosci maszyny warto$é pradu
w obwodzie wirnika jest niewielka. Powoduje to zadziatanie przekaznika czujnika predkosci a tym samym
przetaczenie stycznika zmiany potaczeri uzwojenia stojana z potaczenia réwnolegtego na szeregowe. Tym samym
przy statej wartosci napigcia pradu wzbudzenia nastgpuje zmniejszenie warto$ci pradu ptynacego w obwodzie
stojana atym samym zmniejszenie krytycznego momentu hamowania. Zwiekszenie predkosci jazdy moze
nastapi¢ az do wartosci znamionowej. W momencie kiedy predkosé¢ jazdy przekroczy predkosé znamionowa
nastepuje zadziatanie drugiego przekaznika czujnika predkosci i przetaczenie stycznika zmiany potaczenia
.uzwojenia stojana z pracy szeregbwej na réwnolegta. Pociaga to za sobg zwiekszenie wartosci pradu ptynacego
w obwodzie stojana, wobec statej warto$ci napigcia pradu wzbudzenia i zwigkszenie momentu krytycznego
hamowania. Uktad wedtug wynalazku pozwala wigc na dynamiczne hamowanie szybikowych maszyn wyciggo-
wych napedzanych silnikiem asynchronicznym z regulacja momentu krytycznego hamowania i predkosci jazdy
z niesterowanym prostownikiem statycznym jako zrédtem pradu statego. '

Uktad dynamicznego hamowania szybikowych maszyn wyciagowych napedzanych silnikiem asynchroni-
cznym wedtug wynalazku przedstawiony jest na zataczonym rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia uktad
silno-pradewy maszyny wyciagowej, a fig. 2 — uktad sterowniczy.

Szybikowa maszyny wyciggowa napedzana jest asynchronicznym piericieniowym silnikiem 1, ktéry
w okresie jazdy jest zasilany pradem przemiennym poprzez rewersyjne styczniki 2 lub 3 w zaleznosci od kierunku
jazdy. W okresie dojazdu lub opuszczania ciezaru, stojan silnika 1 zasilany jest prgdem statym z niesterowanego
prostownika 4 poprzez stycznik 5 zabudowany w réwnolegto szeregowym dodatkowym przewodzie wyjéciowym
prostownika i stycznik 6 hamowania dynamicznego. W obwéd wirnikowy silnika 1 jest wtaczony wielostopniowy
rezystor 7 oraz czujnik predkosci i obrotéw sktadajacy sie z pradowego przektadnika 8 i dwdch pradowych
przekaznikéw 9 i 10. Sterowanie stycznikow uktadu rozwigzano za pomoca uktadu stykéw wtaczonych
w obwdd ich cewek sterujgcych.

Styczniki rewersyjne 2 i 3 sterowane sa odpowiednio cewkami 11 i 12 a stycznik 6 hamowania dynami-
cznego jest sterowany cewkg 13. W obwdd cewki 13 stycznika 6 wiaczono styk czynny tacznika 14
umieszczonego w dZzwigni nastawnika maszyny oraz styki bierne 15 i 16 stycznikow rewersyjnych 2 i 3. W obwod
cewek 11 i12 wtaczono styk bierny tacznika 14 oraz styk bierny 17 stycznika 6. Zataczenie jednego ze
stycznikéw rewersyjnych 2 lub 3 dokonywane jest za pomoca nastawnika, ktérego czynny styk 18 zwiera obwéd
cewki 11 stycznika 2 aczynny styk 19 zwiera obwdd cewki 12 stycznika 3. Bierny styk 20 stycznika 3
w obwodzie cewki 11 przerywa jej obwéd, gdy zataczony jest stycznik 3. Analogiczng role spetnia bierny styk
21 w obwodzie cewki 12. Stycznik 5 sterowany jest cewka 22, w obwdd ktdrej wtaczono bierny styk 23
przekaznika 9 bocznikowany czynnym stykiem 24 przekaznika 10.

Gdy w okresie dojazdu lub opuszczania ciezaru zostanie przetaczony tacznik 14, ktéry stykiem biernym

“uniemozliwi dziatanie rewersyjnych stycznikéw 2 i 3, stykiem czynnym zamknie- obwdd sterujacej cewki 13
stycznika 6. Przetaczenie tacznika 14 jest mozliwe tylko wtedy, gdy w obwod wirnikowy silnika 1 wtracona jest
maksymalna warto$é rezystancji co zabezpiecza silnik przed praca na niestabilnej czesci charakterystyki. Po
zataczeniu stycznika 6 siinik 1 hamowany jest dynamicznie, przy czym warto$¢ momentu hamujacego jest
zalezna od wartosci rezystancji i pradu statego w obwodzie stojana. Zwiekszanie predko$ci jazdy maszyny
wyciagowe]j uzyskuje sig¢ przez zwigkszanie wartosci rezystancji wirnikowej i gdy przy maksymalnej jej wartosci
predkosé¢ maszyny jest nieduza, wowczas przekaznik 9 otwiera bierny styk 23 w obwodzie cewki 22 powodujac
otwarcie stycznika 5, ktory przetacza uzwojenie stojana silnika 1 z potaczenia réwnolegtego na szeregowe.
Pocigga to za soba zmniejszenie pradu uzwojenia stojana a tym samym zmniejszenie momentu krytycznego
hamowania. Zmniejszenie krytycznego momentu hamowania powoduje wzrost predkosci igdy predkosé
maszyny jest réwna jej predkosci znamionowej nastepuje zadziatanie przekaznika 10, ktéry swym czynnym
stykiem 24 powoduje ponowne zataczenie stycznika 5 i przetaczenie uzwojenia stojana z potgczenia szeregowego
"na réwnolegte, a tym samym zwigkszenie pradu wzbudzenia i zwigkszenie momentu krytycznego silnika 1 przy
hamowaniu dynamicznym. Tym samym ponownie nastepuje zmniejszenie predkosci az do zatrzymania maszyny.

Zastrzezenie patentowe
Uktad dynamicznego hamowania szybikowej maszyny wyciagowej napedzanej silnikiem asynchronicznym

Z niesterowanym stat; <.znym 2rodtem pradu statego oraz wielostopniowym rezystorem wtaczonym w obwéd
wirnikowy, znamienny tym, Ze wobwdd wirnikowy napedowego silnika (1) ma wtaczony pradowy
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przektadnik (8) zdwoma rownolegtymi pradowymi przekaznikami (9 i10) bedacy czujnikiem predkosci
a w rownolegto-szeregowym dodatkowym przewodzie wyjsciowym prostownika (4) ma zabudowany stycznik
(5) sprzezony z obydwoma przekaznikami (9 i 10) a przetaczajacy dwie fazy uzwojenia stojana z pracy
réownolegtej na szeregowa i odwrotnie w zaleznosci od predkosci maszyny, ktérej dolng wartos¢ wyznacza jeden
przekaznik (9) a znamionowa drugi przekaznik (10).
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