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ОСОБЕННОСТИ ВЫБОРА ПРИВОДНЫХ ДВИГАТЕЛЕЙ  

ЛИФТОВЫХ ЛЕБЕДОК  

 

Введение. Все требуемые статические и динамические режимы ра-

боты подъемного механизма лифта могут быть реализованы лебедками, 

посредством приводных двигателей и систем управления, обеспечиваю-

щих регулирование скорости и момента, реверс и тормозные режимы. Для 

функционирования лифтовых лебедок различных типов и конструктива 

необходимо обеспечить корректный выбор их двигателей [1,2].     
Материал и результаты исследования. Выбор мощности двига-

теля лебедки осуществляется по методу эквивалентного момента для 
работы в составе всех систем управления  (кроме системы «Тиристор-
ный преобразователь напряжения – асинхронный двигатель», для кото-
рой двигатель следует выбирать по методу эквивалентных потерь) [3]. 
Предварительно  определяются значения статических усилий на ободе 
канатоведущего шкива и приведенные моменты на валу двигателя для 
каждой остановки кабины при подъеме и спуске [4]. 

Для определения эквивалентных динамических моментов при 

линейном изменении ускорения предлагается пользоваться выражени-

ями среднеквадратичных величин ускорений, однако, расчеты можно 

упростить. Для этого предлагается действительный оптимальный гра-

фик разгона (торможения) кабины заменить упрощенным расчетным, в 

котором линейно изменяется скорость при неизменном средним значе-

нии ускорения Еср, как показано на рис. 1. 
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где ωу - установившаяся угловая скорость; tп - время переходного 

процесса, определенное по действительной диаграмме движения [5]. 

Для подтверждения правомерности замены фактического гра-

фика расчетным определяется ошибка, возникающая вследствие приня-

того упрощения.  

Эквивалентный момент, определенный для фактической диа-

граммы (рис. 1,а) определяется [3]  
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где М1(t) и М2(t) – моменты на участках, соответственно, t1 и t2. 
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Рисунок 1 - Диаграммы пуска лебедки точная - а и упрощенная - б  

 

Подставляя (3), (4) в (2) 
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Эквивалентный момент, определенный для расчетной диа-

граммы (рис. 1 б) 

JМ ср2э                                            (6) 

Отношение эквивалентных моментов 
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Ошибка составляет 
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Очевидно, что максимальная ошибка будет иметь место при тре-

угольной диаграмме движения (t2  = 0) [5].  
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Для рассматриваемого диапазона скоростей перемещения ка-

бины (0,5 – 10 м/с) ошибка не превышает %0,21М срэ  .  С ростом ве-

личины интервала времени t2 ошибка уменьшается. Для фактических 

диаграмм значения ошибок приведены в табл. 1, из которой видно, что 

погрешность не превышает 15%. При расчете эквивалентного момента 

за полный цикл, когда учитываются времена движения с установив-

шейся скоростью (0,5 – 2 м/с) и пауз, ошибка уменьшается до (3 - 7)% и 

является вполне допустимой. Это подтверждает правомерность сделан-

ных допущений. 
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Таблица 1 - Ошибки при расчёте динамических моментов по 

упрощенной методике при перемещении кабины на 3 этажа 

 

Vн, м/с aср/aн tА, с tп, с Mэ2/Mэ1 ΔMэ, % 

1,5 0,666 0,666 1,5 0,893 10,7 

2 0,598 0,666 1,67 0,874 12,6 

2,8 0,675 0,666 2,07 0,893 10,7 

4 0,685 0,666 2,48 0,855 14,5 

6 0,685 0,666 2,48 0,855 14,5 

 

Модуль среднего за время пуска и торможения динамического 

момента  

        срJ JМ                                               (10) 

Подставляя в уравнения (2) - (4) конкретные значения статиче-

ских моментов при подъеме и спуске, а также значение динамического 

момента согласно (10) определяется момент на валу двигателя лебедки 

в переходном процессе пуска и торможения. Например, при подъеме  
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Эквивалентный момент двигателя по условию нагрева 

 

    

  0вссувппувсвпп

вувп

2

судвпувп

2

пудв

пвп

2

птдв

2

ппдввп

2

птдв

2

ппдв

Э
tNtNtNNt2

tNMtNM

...tNММNММ

М






          (13) 

 

Индексы ПП, ПТ, СП, СТ, ПУ, СУ обозначают соответственно: 

подъем-пуск, торможение; спуск-пуск, торможение; подъем, спуск- 

установившееся движение. 

Составляющая подкоренного выражения, заключенная в квад-

ратные скобки с учетом (10) и (11), может быть упрощена и преобразо-

вана к виду 
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Мощность двигателя лебедки, кВт 

1000

М
Р э                                                     (15) 

где Мэ – эквивалентный момент, Нм; ω – угловая скорость, рад/с. 
 

 

 

 



ВЫВОДЫ 

 

Корректный  выбор приводного двигателя лифтовой лебедки не-

обходим для ее длительной и безопасной эксплуатации. Для вы-

бора двигателей, работа, которых предусматривается в составе 

любой системы управления  (кроме «ТПН-АД»), применяется 

расчетный метод эквивалентного момента.  Метод можно упро-

стить, путем замены реального графика разгона упрощенным 

расчетным, при этом максимальная ошибка по моменту не пре-

вышает 15%, а в большинстве конкретных случаев – 3-7 %. 
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Описан выбор приводных двигателей лифтовых лебедок по ме-

тоду эквивалентного момента. Предложено заменить реальный график 

разгона кабины лифта упрощенным расчетным с целью упрощения ме-

тода. Выполнен расчет и определены величины ошибки, подтверждаю-

щие правомерность предложенных допущений. 


