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(57) Изобретение относится к горной промышленности и может быть использовано в системах автоматического контроля и защиты от разрушения тяговых канатов шахтных подъемных установок при зависании подъемных сосудов в шахтном стволе.

Задача изобретения – повышение безопасности эксплуатации шахтной подъемной установки за счет повышения надежности работы системы контроля натяжения тягового каната.

Поставленная задача решается тем, что в системе контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки, включающей корпуса подшипников копрового шкива, датчики, связанные с корпусами подшипников, систему автоматизации и обработки сигнала, соединенную с датчиками, цепь включения тормоза подъемной машины, соединенную с системой автоматизации и обработки сигнала, датчики закреплены на корпусах подшипников, система автоматизации и обработки сигнала выполнена в виде компаратора и, соединенных с ним усилителя сигнала, блока эталонного сигнала и анализатора сигнала, при этом система автоматизации и обработки сигнала подключена в цепь включения тормоза подъемной машины. При другом конструктивном исполнении датчики установлены над обоймами подшипников в их корпусах.

1 н. п. ф., 1 з. п. ф., 3 фиг.
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Изобретение относится к горной промышленности и может быть использовано в системах автоматического контроля и защиты от разрушения тяговых канатов шахтных подъемных установок при зависании подъемных сосудов в шахтном стволе.

Известно устройство для автоматического останова шахтной подъемной машины, включающие датчик, установленный между верхней и нижней балками копрового шкива, подшипник шкива, закрепленный на верхней балке. Датчик размещен в центрирующем стакане, закрепленном на нижней балке, с нижней частью стакана соединена регулировочная гайка, установленная на нижней балке (Авторское свидетельство SU № 140970, А1, кл. В66В 17/34, В66В 5/12, 1961).

Недостаток известного устройства для автоматического останова шахтной подъемной машины заключается в том, что вероятно заклинивание датчика в центрирующем стакане и его разрушение за счет деформации верхней и нижней балок копрового шкива в процессе эксплуатации подъемной машины, что обуславливает снижение надежности подъемной машины в работе.

Кроме этого, надежность работы подъемной машины снижается из-за вероятности заклинивания и разрушения регулировочной гайки за счет деформации верхней и нижней балки копрового шкива. Снижение надежности работы подъемной машины приводит, соответственно, к снижению безопасности эксплуатации шахтной подъемной установки.

Известна система защиты шахтных подъемных установок при застревании сосудов в стволе, содержащая датчики масс, связанные с подшипниками шкивов копра и соединенных с сумматором сигналов, соединенным с устройством передачи и обработки сигналов, к которому подключены система управления подъемной установки и цепь включения предохранителя тормоза подъемной установки (Авторское свидетельство SU № 698894, А1, кл. B66B 5/02, 1979).

Недостатком известной системы является вероятность отказа в работе и разрушения датчиков масс за счет деформации элементов конструкций под  воздействием  дина-
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мического силового воздействия, образующегося при вращении шкивов копра и перемещении канатов и подъемных сосудов, чем снижается надежность работы системы, что, соответственно, приводит к снижению безопасности эксплуатации.

За прототип выбрано устройство для контроля силы натяжения канатов, включающее корпуса подшипников копровых шкивов, магнитоупругие датчики, установленные в корпусах подшипников под их обоймами через подвижные втулки, соединенные с подшипниками, и релейный блок управление ослаблением и перегрузкой каната (Авторское свидетельство SU № 201738, А1, кл. G01L 5/10, B66B 17/02, B66B 19/06, 1967).

Недостатком известного устройства для контроля силы натяжения каната является вероятность заклинивания и разрушения магнитоупругих датчиков в посадочных местах в корпусах подшипников за счет возможного перекоса обойм подшипников под воздействием силовой нагрузки, что обуславливает снижение надежности работы устройства. Также, надежность работы устройства снижается за счет вероятности деформации корпусов подшипников под силовой нагрузкой, образуемой перемещающимися тяговыми канатами и скипами, что может привести к заклиниванию и разрушению магнитоупругих датчиков, чем, соответственно, обуславливается, за счет снижения надежности, снижение безопасности устройства в эксплуатации.

Задача изобретения - повышение безопасности эксплуатации шахтной подъемной установки за счет повышения надежности работы системы контроля натяжения тягового каната.

Поставленная задача решается тем, что в системе контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки, включающей корпуса подшипников копрового шкива, датчики, связанные с корпусами подшипников, систему автоматизации и обработки сигнала, соединенную с датчиками, цепь включения тормоза подъемной машины, соединенную с системой автоматизации и обработки сигнала, датчики закреплены на корпусах подшипников, система автоматизации и обра-
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ботки сигнала выполнена в виде компаратора и, соединенных с ним усилителя сигнала, блока эталонного сигнала и анализатора сигнала, при этом система автоматизации и обработки сигнала подключена в цепь включения тормоза подъемной машины. При другом конструктивном исполнении датчики установлены над обоймами подшипников в их корпусах.

Повышение безопасности эксплуатации шахтной подъемной установки обуславливает закрепление датчиков на корпусах подшипников, что исключает силовую нагрузку на датчики при их расположении в корпусах под обоймами подшипников, чем повышается надежность работы датчиков.

Выполнение системы автоматизации и обработки сигнала в виде компаратора и соединенных с ним усилителей сигнала, блока эталонного сигнала, анализатора сигнала и подключение системы автоматизации и обработки сигнала в цепь включения тормоза подъемной машины позволит автоматически сравнивать сигналы, поступающие с датчиков, с эталонными сигналами, соответствующими нормальному режиму эксплуатации подъемной машины.

При расхождении сигналов, что фиксируется анализатором, с последнего посылается сигнал в цепь включения тормоза подъемной машины, что обеспечивает повышение безопасности эксплуатации шахтной подъемной установки за счет исключения разрывной нагрузки на тяговый канат.

Установка датчиков в корпусах над обоймами подшипников обуславливает повышение надежности датчиков в работе за счет исключения вероятности их разрушения, так как датчики расположены внутри корпусов и защищены от внешних факторов, чем, соответственно, повышается безопасность эксплуатации подъемной установки. Кроме этого, установка датчиков в корпусах над обоймами подшипников обеспечит более высокую точность сигналов, поступающих с датчиков в систему автоматизации и обработки сигнала, что позволит повысить надежность работы системы контроля натяжения тягового каната и тем повысить безопасность эксплуатации подъемной установки.
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Система контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки поясняется чертежами, где на фиг. 1 показан корпус подшипника копрового шкива с установленным на нем датчиком; на фиг. 2 - вертикальный поперечный разрез корпуса подшипника с датчиком, установленным над обоймами подшипников; на фиг. 3 - структурная схема системы автоматизации и обработки сигнала.

Система контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки включает корпуса 1 подшипников копрового шкива (шкив на фигурах не показан), датчики 2, установленные на площадках 3, закрепленных на внешней стороне корпуса 1. Датчики 2 соединены проводом 4 с системой автоматизации и обработки сигнала, связанную с цепью включения тормоза подъемной машины. Датчики 2 закрыты кожухами 5, закрепленными на корпусах 1. Система автоматизации и обработки сигнала установки (фиг. 3) включает усилитель 6 сигнала, связанный проводом 4 с датчиками 2, компаратор 7, соединенный с усилителем 6, блок 8 эталонного сигнала и анализатор 9 сигнала, соединенные с компаратором 7. Анализатор 9 подключен к цепи включения тормоза подъемной установки.

В другом конструктивном исполнении (фиг. 2) датчики 2 размещены в корпусах 1 и установлены на площадках 3, расположенных на внешней стороне обойм 10 подшипников, закрепленных в корпусах 1 на валу 11, на котором установлен копровой шкив.

Система контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки работает следующим образом. 

При перемещении подъемного сосуда в стволе шахты происходят колебательные процессы в тяговом канате, его вибрация под воздействием динамической нагрузки. Колебания, вибрация каната передаются на шкив копра, со шкива на вал 11, с вала 11 через подшипники на корпуса 1. Датчики 2 фиксируют вибрацию корпусов 1 через площадки 3 и передают сигналы через провода 4 в систему автоматизации и обработки сигнала.
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При нормальной эксплуатации каната, исключающей его натяжения и ослабления в случае застревания подъемного сосуда в стволе шахты, канат колеблется, вибрирует в диапазоне частот в соответствии с его силовой нагрузкой от минимальной до максимальной в процессе эксплуатации. Величины и частоты колебаний, вибраций каната при нормальной эксплуатации зарегистрирова-                      ны в блоке 8, как эталонные сигналы, датчиками 2.

Сигналы от датчиков 2, поступающие в систему автоматизации и обработки сигнала по проводам 4, усиливаются усилителем 6 и передаются от него в компаратор 7. В компараторе 7, поступившие в процессе эксплуатации сигналы, сравниваются с эталонными сигналами, поступающие в компаратор 7 от блока 8. Эксплуатационные и эталонные сигналы сравниваются в компараторе 7 и результирующий сигнал поступает в анализатор 9. Если величина результирующего сигнала выходит  за пределы  эксплуатационно-допус-                              

8

тимых, то анализатор 9 посылает сигнал в цепь включения тормоза подъемной машины и подъемная установка останавливается.

При другом исполнении (фиг. 2), когда датчики 2 расположены в корпусах 1 и установлены на площадках 3, непосредственно контактирующих с внешней стороной обойм 10 подшипников, колебания, вибрации подшипников фиксируются датчиками 2 непосредственно, чем повышается точность сигналов, подаваемых от датчиков 2 в систему автоматизации и обработки сигнала. Датчики 2 устанавливаются на обоих корпусах 1 для обеспечения непрерывной работы системы в случае отказа в работе какого-либо из них.

Таким образом, применение предложенной системы контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки позволит повысить безопасность эксплуатации подъемной установки посредством повышения надежности работы системы контроля натяжения тягового каната.

Ф о р м у л а   и з о б р е т е н и я
1. Система контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки, включающая корпуса подшипников копрового шкива, датчики, связанные с корпусами подшипников, систему автоматизации и обработки сигнала, соединенную с датчиками, цепь включения тормоза подъемной машины, соединенную с системой автоматизации и обработки сигнала, о т л и ч а ю щ а я с я      тем, что датчики закреплены на корпусах подшипников, система автоматизации и обработки сигнала выполнена в виде компаратора и, соединенных с ним усилителя сигнала, блока эталонного сигнала и анализатора сигнала, при этом система автоматизации и обработки сигнала подключена в цепь включения тормоза подъемной машины.

2. Система контроля натяжения тягового каната шахтной подъемной установки по  п. 1, о т л и ч а ю щ а я с я  тем, что датчики установлены в корпусах над обоймами подшипников.
Система контроля натяжения тягового 

каната шахтной подъемной установки
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Фиг. 3
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