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УДОСКОНАЛЕННЯ СХЕМИ АВТОМАТИЗАЦІЇ ПЕРІОДУ УПОВІЛЬНЕННЯ В РЕЖИМІ ВІЛЬНОГО ВИБІГУ ШАХТНОЇ ПІДЙОМНОЇ УСТАНОВКИ  
   Розглянуті існуючі схеми уповільнення  асинхронних електроприводів шахтних підйомних машин та запропоновано реле навантаження  для схеми  автоматизації. Проведено аналіз нової схеми.
         Відповідно до енергетичної стратегії України до 2030 р. і на подальшу перспективу обсяг видобутку вугілля в найближчі 8-10 років повинне збільшитися до 110-120 млн. т на рік. Це потребує кардинального оновлення фізично зношених і морально застарілих основних фондів, технічно переозброєння вугільної промисловості, будівництва нових і реконструкції діючих підприємств, реструктуризації шахтного фонду та вдосконалення підйомно -транспортних систем.

         Робота підйомної установки  характеризується циклічністю, тобто рядом  циклів, наступних один за одним. У свою чергу кожний цикл можна розбити на чотири основні періоди: розгін, рівномірний рух, уповільнення до повної зупинки і пауза.
      Для  забезпечення необхідної продуктивності шахтного підйому, кожний цикл повинен укладатися в певний, наперед заданий час. Для цього необхідно витримувати розрахункові значення прискорення і уповільнення, максимальної швидкості і тривалості паузи, тобто витримувати прийняту діаграму швидкості.

        Завершальний період роботи підйомної машини — період уповільнення. Більшість підйомних машин в процесі уповільнення має три періоди: основне уповільнення; рух з постійною малою швидкістю (дотягування); стопоріння машини в кінці підйому.
       Широке поширення асинхронного електропривода в шахтному підйомі обумовлено його простотою і надійністю в експлуатації, невеликою вартістю. У шахтних підйомних установках пуск асинхронних двигунів з фазним роторм відбувається  звичайно через металевий реостат у роторному колі. В період уповільнення застосовується найчастіше механічне гальмування. Для підтримки малої швидкості в період дотягування використовується кілька спеціальних схем (1(. Найбільше розповсюдження отримав метод дотягування по системі асинхронний двигун — механічне гальмо. Отримання швидкості дотягування здійснюється спільною роботою асинхронного двигуна на другому або третьому ступені роторного резистора і механічного гальма. Такий спосіб підтримки малої швидкості приводить до зношення гальмівної системи.

           Відома схема автоматизації  уповільнення (2(  при роботі  асинхронного двигуна  в режимі вільного вибігу,  з використанням датчика активної складової струму двигуна, має суттєві недоліки. Датчик навантаження у своїй конструкції використовує два магнітні підсилювачі, які споживають значні струми,  та  потребують складну систему настроювання. Застосування   магнітних підсилювачів у датчику навантаження   приводить до значних  похибок у визначенні моменту відключення двигуна. Слід врахувати, що на знак похибки датчика в  процесі експлуатації підйомної установки  впливає величина вантажу, що піднімається. Величина вантажу  може мінятися в широких межах, навіть для  скіпової підйомної установки, обладнаної автоматичним завантаженням, на ± 30 % від розрахункової. 
     Неточність виконання графіка швидкості в режимі вільного вибігу, передуючого дотягуванню, приводить до входу скіпа  в розвантажувальні криві з підвищеною швидкістю, що викликає удар роликів об направляючі , або до подовження шляху, який  проходить  скіп  зниженою швидкістю. Перша обставина може привести до виходу з ладу механічного устаткування, друга —  до зниження продуктивності. Отже, період уповільнення є найвідповідальнішим і до нього пред'являються вельми високі вимоги при автоматизації цього режиму ( 3 (.
       В удосконаленій схемі автоматизації, завантаження електроприводів, визначає реле навантаження шахтного асинхронного електропривода(4(. Напруга на вході  реле пропорційна активній потужності споживній електроприводом, тобто завантаженню підйомної посудини. В конструкції  реле навантаження застосовуються сучасні  електронні елементи.  Реле навантаження споживає не значні струми. Графік швидкості в режимі вільного вибігу із застосуванням реле навантаження виконується точніше.      Електропривод  підйомної установки, по закінченню рівномірного ходу, при легкому вантажі відключається від мережі раніше, а при великому вантажу-пізніше.  В такому випадку підйомна посудина буде підходити до розватажувальних кривих  з однаковою швидкістю. Реле навантаження шахтного асинхронного електропривода  дозволяє при любому навантаженні скіпу зняти можливі динамічні перевантаження в механічних елементах підйомної установки.
    Висновки. Застосування реле навантаження для автоматизації періоду уповільнення  в режимі вільного вибігу шахтної підйомної установки дозволяє :
· підвищити  надійність роботи  шахтного підйому, за рахунок зменшення динамічних навантажень елементів механічної частини підйомної установки особливо елементів механічного гальма;
· підвищити   продуктивність  роботи  шахтного підйому  за рахунок точного виконання графіка швидкості.
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