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Было изготовлено устройство управления торможением. В предложен-

ном варианте устройства происходило изменение давления тормозной жид-

кости в рабочем тормозном цилиндре колеса следующим образом. В случае 

достижения минимального значения частоты вращения колеса (блокировка 

колеса) принудительно срабатывал электромагнит, который  перемещал 

шток регулирующего клапана и происходило увеличение объема надпорш-

невой полости, соединенной с рабочим тормозным цилиндром. В результате 

давление тормозной жидкости в нем снижалось, а частота вращения колеса 

увеличивалась. Аналогичные циклы изменения давления и частоты враще-

ния колеса повторялись.  

Устройства управления устанавливалось на стенд, состоящий из при-

водного электродвигателя с маховиком, на который опиралось вращаемое им 

колесо. Затем производилось его затормаживание путем подачи тормозной 

жидкости из главного тормозного цилиндра в рабочий (колесный). Визуаль-

но оценивалась работа каждого элемента устройства, а с помощью осцилло-

графа осуществлялась запись частоты вращения колеса (рис. 1). Результаты 

испытаний подтвердили работоспособность устройства управления тормо-

жением, т. е. колесо периодически останавливалось и разгонялось при по-

стоянном вращении маховика. 
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Рис. 1. Осциллограмма испытания устройства: 1 – свободное вращение коле-

са; 2 – блокировка колеса 
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At present due to the increased performance demands of industrial plants, re-

quirements for automated control of electric drives also increase. This is through 

the means of the automated electric drive which in most cases can be the most ra-

tional way to solve the problem of formation of transient and control system coor-

dinates. 

For extraction of mineral resources located at great depth, the most appropri-

ate is the mining closed method. For these purposes the rope hanging mine hoist-

ing installations for cargo delivery are used. With considerable lift heights elastic 

properties of suspended cables are revealed. When operating such plants the re-

gimes in which the vibrations of elastic elements reach unacceptable amplitude

which can cause accidents, may occur. 

Synthesis of control systems of electric drives with elastic bonds is a more 

complicated task than the synthesis of drives control systems with a single-mass 

electric design scheme. Additional difficulties are caused by inequality of veloci-

ties of the drive unit and the servo element, and the need to develop the control ef-

fect on the drive for vibrations damping. 

In the synthesis of control systems of the electric mine hoist installations to 

date there exist still many unresolved issues. In this case, in order to achieve high 

degree of quality control it is necessary to use adaptive control systems that are

able to manage the electric drives as the parameters of the system in operation al-

ter. 

Of particular interest is the formation of the transient start-up of a mine hoist 

when one of the tanks filled with cargo is in the downward position. 

The characteristic feature of these systems (figure 1) is the inability to meas-

ure directly the rate of the container being lifted to build a closed system of auto-

matic control on a given coordinate. In connection with the given circumstances 

there is a need to use either monitoring encoder or control methods that do not re-

quire the rate feedback of the servo element. This feature provides a control means 

based on the applications of additional parallel correction devices [1].




