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Le mécanisme de levage entre les etages est destin¢ pour le levage et
la descente de charges a I’hauteur de levage fixée. Pour la reduction
des operations de transports la vitesse de levage de tells installations
est choisie assez grande (0.25 — 0.35) m/s, et pour diminuer le prix de
I’entrainement en qualité d’un moteur d’entrainement est utilis¢ le
moteur asynchrone a cage d’¢cureil. En qualit¢ d’un ¢lément
mécanique intermediaire (notre cas) ou utilisé le réducteur a vis sans
fin avec le nombre de transmission i=20. Il est evident si 1<20-30
I’effect d’autofreinage chez le réducteur a vis sans fin est
partiquement insignifiant. Le frein avec le pousseur electro-
hydraulique est utilisé en qualit¢ de I’organe de fixation.

Une des questions principales lors de 1’¢laboration des projets du
schéma de la commande est 1’organisation de la fixation exacte de la
plate-forme pres de niveau en haut et bas.

A titre de supposition on peut marquer que lors du mouvement en haut
et de 1’accrochage du systeéme sur I’interrupteur de fin de cours QSI
on aura lieu le debranchement du moteur et 1’arrét rapide du systéme
¢lectromécanique, car I’énergie cinétique des parties de mouvement
s’éteint par la force de freinage et la composante du poids de charge et
de plate-forme. Quand la charge est nominale le temps de
ralentissement et la voie parcouru par la plate-forme sont minimals (en
tenant compte cela que la force de freinage n’atteint pas sa valeur
maximale immediattement).

L’autre image — au régime de la descente. Lors de la descente aux
premiere instants de temps sur le systeme agit le couple dynamique
présentant la somme des couples du moteur et de poids de la plate-
forme avec la charge — Cy, = Cyy + Cres

.Sous I’action de tel couple le systéme est demarré rapidement et le
moteur pass€ au régime “en générateur”’. Avec cette vitesse on a lieu

la descente — w>w,. Lors de 1’accrochage sur SQ2 le moteur est
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debranché du secteur et le frein electro-hydraulique commence a
fonctionner. Au cours de 1’augmentation de la force de freinage
juisqu’a la valeur maximale sous I’action du poids de la charge et de
la plate-forme le systéme parvient a demarrer complémentairement et
en effet d’augmenter sa réserve de 1I’énergie cinétique. Lors de la
période d’extinction de cette énergie juisqu’a zéro (I’arrét du systeme)
sous l’action de la force du frein la plate-forme passé quelques
dizaines centimétres celuis-ci inadmissible selon les conditions
d’exploitation et de sécurité¢ de travail. Pour la reduction de parcours
juisqu’a quelques centimetres et du temps d’arrét on a passe sur la
complication du schéma — utiliser le régime de freinage dynamique
avec la fixation du temps d’action (fig.1).
Apres I’ajustement le schéma a ¢€té introduir a I’exploitation et 1l a
montré une bonne aptitude a fonctionner. Au temps reel il fonctionner
sans panes et rémarques de co6té du personnel (plus qu’un an).
Ce schéma peut €tre récommender pour les mécanismes de levage
analogiques grace a sa simplicité. petit prix et de possibilit¢ de
fabrication aux conditions des ateliers ¢lectromécaniques.
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Figure 1-Regimes de la descente et d’arret (statique—a, dynamique -b)
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