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Мостовые краны, выпущенные в советское время, имеют устаревшую 
схему релейно-контакторного управления с реостатным методом 
регулирования. Такая схема имеет ряд недостатков -  это большое 
потребление электроэнергии, малый срок службы электрооборудования, 
броски пускового тока, которые оказывают негативное влияние 
на питающую электрическую сеть, большие нагрузки на механизмы 
крана и металлоконструкции при эксплуатации.

Как правило, имеющееся элек­
трооборудование требует ка­
питального ремонта, с заменой 

элементов управления. Выходом явля­
ется замена устаревшего электрообору­
дования на новое, с использованием ча­
стотных преобразователей.

Частотные преобразователи представ­
ляют собой компоненты, имеюпще мощ­
ность 1,5-500 кВт и предназначающиеся 
для сетей 380 В, состоящие из двух ча­
стей -  силовой и управляющей. Силовая 
часть вьшолнена чаще всего на тиристо­
рах, реже -  транзисторах, вьшолняющих 
функции электронных ключей. Управля­
ющая часть представляет собою более 
сложную схему, в которой используют­
ся микросхемы, обеспечивающие рабо­
ту преобразователя и самодиагностику 
всей системы. Их основной функцией яв­
ляется плавное включение при подъеме, 
поворачивании, перемещении, то есть 
обеспечение автоматического управле­
ния режимами работ. Обычно на двига­
тель устанавливается один преобразо­
ватель, однако возможна установка и 
на несколько двигателей -  это помогает 
достичь плавного и точного изменения 
скорости перемещения крана.

Выбирая модель частотного преобра­
зователя, необходимо исходить из кон­
кретной задачи, стоящей перед электро­

приводом: мощности и типа электродви­
гателя крана, диапазона и точности ре­
гулирования скорости. Если требуется 
короткое время разгона/замедления и 
большой пусковой момент, лучше вы­
брать преобразователь, стоящий на сту­
пень выше стандартного. Торможение 
двигателя по своим характеристикам 
схоже с отключением электродвигателя 
от питающей сети. Оба процесса могут 
занять немало времени, но, правильно 
подобрав преобразователь частоты и оп­
ции к нему, можно выполнить останов 
или торможение двигателя с переходом 
на более низкую скорость за короткий 
промежуток времени. При выборе моде­
ли преобразователя частоты следует ис­
ходить из конкретной задачи, которую 
должен решать электропривод:

ш типа и мощности подключаемого 
электродвигателя,

■ точности и диапазона регулирова­
ния скорости,

■ точности поддержания момента вра­
щения на валу двигателя.

Также можно учитывать конструк­
тивные особенности преобразователя, 
такие как:

■ размеры,
■ форма,
■ возможность выноса пульта управ­

ления.

Главным параметром при выборе преобразователя 
является потребляемый электрический ток двигателя

в самом простом случае мощность 
и тип преобразователя можно опреде­
лить, зная параметры приводного элек­
тродвигателя.

Основные выходные характеристи­
ки преобразователя, как известно, опре­
деляют:

■ мощность электрического двига­
теля,

■ потребляемый электрический ток,
■ коэффициент мощности двигате­

ля,
■ коэффициент полезного действия.
На первом шаге при самостоятельном

выборе частотного преобразователя, не­
зависимо от его типа и серии, необходи­
мо поступать следующим образом:

1. Определить номинальный выход­
ной ток преобразователя, который не­
обходимо выбирать равным номиналь­
ному току электродвигателя.

2. Определить полную вькодную мощ­
ность преобразователя, ориентируясь 
на номинальную мощность электродви­
гателя. После первого шага может сло­
житься ситуация, когда не удается вы­
брать преобразователь из предлагаемо­
го ряда мощностей, поскольку получен­
ным значениям потребной мощности 
и выходного тока одновременно не от­
вечает ни один преобразователь. Глав­
ным параметром при выборе преобра­
зователя является потребляемый элек­
трический ток двигателя, поскольку он 
определяет режим работы выходньк си­
ловых транзисторов. Полная выходная 
мопщость преобразователя в этом случае 
должна выбираться больше или равной 
номинальной мощности электродвига­
теля. Данная ситуация не является ис­
ключительной, так как в настоящее вре­
мя в эксплуатации находится огромное 
количество асинхронных электродвига­
телей самых различных серий и типо­
размеров, многие из которых работа­
ют уже не одно десятилетие. Преобра­
зователи же проектируются для обще­
принятого стандартизированного ряда 
мощностей. Следует также отметить, 
что нередко встречаются случаи, когда 
либо оторван щиток на электродвигате­
ле, либо некоторые параметры на нем 
не читаются. Естественно, возникают 
трудности при определении параметров 
преобразователя для такого двигателя.

НФОРМАЦИОННО-КОНСУЛЬТАТИВНОЕ ИЗДАНИЕ ПО ПРОМЫШЛЕННОЙ И ЭКОЛОГИЧЕСКОЙ БЕЗОПАСНОСТИ -



в этом случае можно использовать для 
вычисления неизвестных величин две 
простые формулы, которые связывают 
все основные параметры электродвига­
теля в номинальном режиме:

1. Уравнение номинальной мощности:
= 10-ЗУЗ 1̂  Лн созф.

2. Уравнение номинального момента 
вращения = (9565 Р,,)/Пд, где мощность 
выражена в кВт, момент вращения в Н„,

-  линейное напряжение.
Таким образом, при простом выборе 

частотного преобразователя известной 
серии достаточно определить потреб­
ный выходной ток и проверить соответ­
ствие мощности выбранного преобразо­
вателя мощности электродвигателя. Ча­
стотные преобразователи неприхотли­
вы в обслуживании, просты в монтаже, 
обладают способностью кратковремен­
но превышать номинальную мощность 
и адаптировать системы под необходи­
мые условия работы.

При использовании преобразователя 
значительно уменьшается нагрузка от 
пусковых токов в электродвигателях. 
Преобразователь обеспечивает крану 
меньший износ, так как дает ему сба­
лансированную нагрузку, значитель­
но сокращаются потери энергии в ре­
жиме торможения, что позволяет осу­
ществить переход на электродвигате­
ли с более высоким значением номи­
нальной скорости вращения. Электро­
двигатель получает надежную защиту 
от аварийных режимов работы, повы­
шается уровень надежности эксплуа­
тации кранового электропривода вслед­
ствие снижения сложности электриче­
ской схемы управления, исключается 
раскачивание груза, что является след­
ствием плавного торможения и разго­
на. Появляется широкий диапазон ре­
гулирования скорости электродвигате­
лей, исключение из электрической схе­
мы управления устройств с силовой ме­
ханической контактной системой, воз­
можность использовать для кранового 
электропривода более простых в обслу­
живании и дешевых электродвигателей 
с короткозамкнутым ротором взамен с 
фазным ротором, сокращение потребле­
ния электрической энергии.
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Стальной канат является наиболее нагруженным и ответственным 
элементом грузоподъемных машин, однако во всей силовой цепи 
подъемной установки от грузозахватного устройства 
до металлоконструкции он остается единственным элементом, 
назначаемым не на основе прочностного расчета, а по условному 
параметру -  запасу прочности, совершенно не отражающему конструкцию 
каната и его напряженное состояние.

Надежная и безопасная эксплу­
атация грузоподъемных кра­
нов в значительной мере за­

висит от состояния стальных канатов, 
поэтому в процессе эксплуатации крана 
необходимо постоянно следить за рабо­
той и контролировать состояние кана­
тов профилактическими осмотрами. Ка­
наты работают на блоках и барабанах, 
поэтому определяющими для них явля­
ются дополнительные нагрузки, вызван­
ные изгибом и контактом с взаимодей­
ствующими деталями машины. При из­
гибе каната особенно сильно проявляет­
ся внутреннее трение, что до настояще­
го времени в расчетах не учитывается. 
Частота осмотров каната устанавлива­
ется в зависимости от характера и усло­
вий работы грузоподъемного механиз­
ма, выбраковка и замена канатов про­

изводится в соответствии с критериями, 
установленными Правилами безопасно­
сти в основном по следуюпщм характер­
ным дефектам стальных канатов: обры­
вы проволоки, их поверхностный износ 
и коррозия [1].

Контроль состояния каната обычно со­
вмещают с проведением технического об­
служивания грузоподъемного механиз­
ма, а также проводят ежесменно либо с 
другой периодичностью осмотра состоя­
ния (профилактический и специальный), 
с регистрацией результатов осмотра. Пра­
вила безопасности [1] предусматривают 
инструментальный контроль устрой­
ствами дефектоскопического контроля 
стальных канатов лифтов, кранов, под­
весных канатных дорог и фуникулеров, 
шахтных подъемов, вантовых мостов и 
других сооружений, воздушных линий
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