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устройства в дальнейшем будем называть асинхронными двигателями с электроме-

ханическими тормозными устройствами (АД с ЭМТУ) [1]. 

Многочисленность требований, а также различия условий эксплуатации обу-

словливают большое разнообразие конструкций АД с ЭМТУ. Одним из существен-

ных недостатков работы широко известных конструкции является периодический 

износ фрикционных накладок и необходимость частой их замены [2]. Решением 

данной проблемы является использование АД с встраиваемым комбинированным 

тормозным устройством [3]. Однако для некоторых производственных механизмов, 

не требующих плавной остановки и обладающих скоростью вращения вала электро-

двигателя 1500ном n  об/мин, более простым и дешевым решением является исполь-

зование электромеханических тормозных устройств с компенсацией воздушного за-

зора. Из-за износа фрикционной накладки увеличивается воздушный зазор 

электромагнита. Данные устройства позволяют за счет компенсации воздушного за-

зора электромагнита дольше стирать материал фрикционной накладки.  

Существующие в настоящее время конструкции электромеханического тор-

мозного устройства с компенсацией воздушного зазора являются достаточно гро-

моздкими или сложными в изготовлении. Поэтому авторами были разработаны, экс-

периментально исследованы и внедрены две новые, простые и дешевые конструкции 

электромеханического тормозного устройства с компенсацией воздушного зазора. 
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Программируемые логические контроллеры (ПЛК) находят широкое применение 

при создании автоматизированных систем управления производственными процессами 

различной степени сложности. Их основное назначение – обеспечить предписанную 

технологическим процессом последовательность пуска и останова технологического 

оборудования, контроль его текущего состояния, отображение информации о состоянии 

объектов управляемого комплекса. Таким образом, одним из актуальных направлений 

при подготовке специалистов в области автоматизации является изучение особенностей 

применения и программирования современных ПЛК. 
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В учебно-исследовательской лаборатории кафедры «Автоматизированный 

электропривод» разработан и внедрен в учебный процесс учебно-исследовательский 

стенд на базе электропривода постоянного тока с передачей «винт-гайка» с управле-

нием от программируемого логического контроллера Mitsubishi Alpha 2, функцио-

нальная схема которого представлена на рис. 1. 

 

Рис. 1. Функциональная схема учебно-исследовательского стенда 

Блок задания (БЗ) предназначен для формирования аналогового напряжения  

задания, поступающего в программируемый логический контроллер (ПЛК). В зависи-

мости от положения ключей в блоке коммутации (БК) управление электродвигате- 

лем (ЭД) осуществляется либо непосредственно через релейные выходы ПЛК, либо 

через микроконтроллер (МК), который, в свою очередь, преобразует управляющий 

сигнал модуля аналогового вывода ПЛК в широтно-импульсный сигнал управления 

преобразователем (УП), питающим якорь ЭД. Электродвигатель приводит в движение 

рабочий орган (РО), который представляет собой механическую передачу винт-гайка, 

причем на гайке расположен постоянный магнит. Датчики положения (ДП) располо-

жены вдоль винта. В качестве ДП используются герконы. При движении гайки с за-

крепленным на ней магнитом поочередно замыкаются контакты ДП, и сигнал о поло-

жении РО поступает в ПЛК. 

Предложенный стенд позволяет исследовать работу ПЛК как в релейном, так и 

в аналоговом режимах управления технологическим объектом, приобрести практи-

ческий навык составления управляющих программ, решать широкий круг задач по 

управлению рабочим органом, задавая различные режимы его движения. 
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Крановое электрооборудование является одним из основных средств ком-

плексной механизации всех отраслей народного хозяйства. Электропривод боль-

шинства грузоподъемных машин характеризуется широким диапазоном регулирова-


