1. Принципы построения и функционирования СУЛ.

    Шкаф управления (ШУ) располагается на верхней посадочной площадке. Каждый лифт, входящий в группу, имеет свой ШУ. В группу может входить до 6 лифтов.  В ШУ производится подключения силового напряжения 3ф-380в к оборудованию лифта, формирование вторичных напряжений, согласование уровней сигналов и реализуется общее управление лифтом.      
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  Рис.2.1. Функциональная схема системы.

На каждом этаже в шахте устанавливается пост вызывной (ПВ) внутри которого находится контроллер этажа (ЛКЭ), в нём осуществляется сбор информации с датчиков дверей шахты всех лифтов группы и вызывных аппаратов (общих для

всей группы). На первом этаже дополнительно к ЛКЭ устанавливается контрол-

лер указателя (ЛКУ), находящегося внутри указателя лифтового (УЛ), обеспечивающий индикацию на световом табло номер этажа и стрелку направления движения кабины.

Сбор информации с оборудования кабины и ее предварительная обработка производится в контроллере кабины (КК).

Передача цифровой информации между ЦК и кабиной производится по последовательному дуплексному асинхронному каналу (канал К) с аппаратным интерфейсом RS-485. Передача информации между центральными контроллерами лифтов группы и между ЦК каждого ШУ и этажными контроллерами КЭ и КУ производится по самостоятельному каналу такого же типа (канал М). В канале К при обмене информацией ведущим всегда является контроллер, установленный в ШУ. В канале М ведущий контроллер определяется автоматически в соответствии с ситуацией в канале..

С целью минимизации электрических связей в центральном контроллере собрано практически все электронное оборудование ШУ. 

2. Описание конструктивного исполнения элементов         системы СУЛ.

Спроектированная распределённая микропроцессорная система управления лифтом СУЛ, с обменом информацией по последовательным цифровым каналам,

предназначена для управления приводом и автоматикой лифтов жилых зданий со скоростью движения до 1,6 м/с и с числом остановок до 32.
В состав системы СУЛ входят следующие составные части:

· Шкаф управления (ШУ), реализующий функции сбора, преобразования ин-формации и формирования управления электроприводом и автоматикой лифта.

     Принципиальная электрическая схема шкафа управления приведена на 3 листе графической части.
     ШУ выполнен в виде навесного шкафа одностороннего обслуживания имеющего следующие габаритные размеры: - высота 700 мм, - ширина 550 мм, - глубина 200 мм и массу равной 25 кг. Конструктивное исполнение шкафа управления приведено на 6 и 7 листе графической части.

     Кожух  шкафа управления спроектирован с учётом удобства эксплуатации системы, передняя панель которого выполнена в виде дверцы, состоящая из двух створок складывающихся в вертикальном направлении. При этом дверца может сложиться в положение столика или укладываться одной створкой в основание кожуха, а другая находиться в висящем положении.  


В состав шкафа управления входят следующие основные элементы:

  КШ - контроллер шкафа управления;

  QF1- автоматический выключатель питания изделия в ШУ;

  QF2- автоматический выключатель привода дверей в ШУ;

  КМ 1- пускатель направления движения вверх в ШУ;

  КМ 2- пускатель направления движения вниз в ШУ;

  КМ 3- пускатель выключения большой скорости (БС) в ШУ;

  КМ 4- пускатель выключения малой скорости (МС) в ШУ;

  КМ 5- пускатель выключения привода закрывания дверей кабины в ШУ;

  КМ 6- пускатель выключения привода открывания дверей кабины в ШУ;

  КМ 7- пускатель выключения электродвигателя вентелятора в ШУ; 


    Подключение ШУ к системе производится через клеммные соединители X10-X13.

     Микропроцессорная система управления выполнена в одноплатном исполнении на плате КШ, установленном на задней стенке шкафа. Принципиальная электрическая схема контроллера шкафа приведена на 4 листе графической части.
    Подключение КШ к электрооборудованию ШУ выполнено через разъемы Х1 – Х9.

    В состав контроллера входят следующие элементы:

  KV1 – реле включения пускателя КМ1;

  KV2 – реле включения пускателя КМ2;

  KV3 – реле включения пускателя КМ3;

  KV4 – реле включения пускателя КМ4;

  KV5 – реле включения пускателя КМ5;

  KV6 – реле включения пускателя КМ6;

  KV7 – реле включения пускателя КМ7;

  KV8 – реле включения освещения шахты лифта;

  KV9 – реле включения освещения кабины;

  KV10 – реле сброса вводного автомата QF1;

  KV11 – реле контроля целостности цепи “Безопасность”;

  KV12 – реле контроля целостности цепи “Двери”;

  KV13 – реле вызова диспетчера ДИСП1;

  KV14 – реле вызова диспетчера ДИСП2;

  KV14 – реле ускоренного срабатывания электромагнита тормоза;

  SA1 – переключатель задания РЕЖИМ РАБОТЫ лифта в ШУ;

  SA2 – выключатель ИНДИКАЦИЯ переключения режима индикации на цифровом табло КШ;

  SВ1 – кнопка ТО точной остановки кабины из машинного помещения лифта;

  SB3 – кнопка  ( управления движением кабины вниз из машинного помещения;

  SB2 – кнопка  ( управления движением кабины вверх из машинного помещения;

  SВ4 – кнопка ДБ деблокирование цепи "Безопасность";

  SB5 – кнопка СТОП экстренной остановки кабины из машинного помещения;

      Размещение выше перечисленных элементов приведено на листах 7 и 8 графических части.

      Индикация состояния системы выполнена на светодиодных индикаторах и цифровых табло, установленных в КШ. В табл.4.1. приведен перечень дискретных

индикаторов на КШ.

                                                                                                                        Таблица 4.1.

	Обозначение

сигнала
	Назначение сигнала

	ПО
	Сигнал пожарной опасности

	ВЕД
	Контроль наличия состояния "Ведущий"

	БЕЗОП
	Контроль цепи "Безопасность" после реле "Безопасность"

	ЛОВИТ
	Контроль цепи "Безопасность" после выключателя ловителей

	ПС/ПП
	Контроль цепи "Безопасность" после выключателя  переспуска/переподъема

	ПРИЯМ
	Контроль цепи "Безопасность" после выключателя приямка

	ДШ
	Контроль цепи "Двери" после всех выключателей замков дверей шахты

	ПРГ
	Контроль перегрева 2

	КФ
	Контроль чередования и наличия фаз

	ДВЕРИ
	Контроль цепи "Двери" после реле "Двери"

	ДТО
	Сигал датчика точной остановки

	ДАН
	Контроль функционирования цифровых каналов

	КВЭ
	Сигнал выключателя дверей шахты верхнего этажа


      На  двух левых табло КШ при установке выключателя ИНДИКАЦИЯ в положение РЕЖИМ отображается код режима в соответствие с табл.2.1.                                     
      На сегментах двух правых табло КШ отображается состояние датчиков системы в соответствие с рис.4.1. КШ конструктивно закрыт прозрачным экраном, обеспечивающим защиту по высокому напряжению; 
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         Рис.4.1.  Индикация  датчиков кабины и пускателей на правых табло КШ.

· Пост приказной ПП, реализующий функции сбора и передачи информации с устройств кабины и формирование сигналов управления  системой со стороны пассажира в кабине.

     ПП монтируется на поворотном устройстве в нише на боковой стенке кабины и 

имеет следующие габаритные размеры: - высота 390 мм, - ширина 150 мм, - глубина 65 мм и массу равной 3,5 кг.

     Плата контроллера ПП с пленочными выключателями монтируется с задней стороны лицевой панели ПП и непосредственно взаимодействует с толкателями кнопочного наборного поля поста приказного. 

     Подключение ПП к электрооборудованию кабины лифта производится через разъемы Х1, Х2 и кабель приказной.

      Для  управления пассажиром из кабины работой  системы на лицевой панели  ПП установлены следующие органы управления и индикации:

- Унифицированное кнопочное наборное поле для ввода требуемого приказа в диапазоне возможных значений: " –8", …, "-2", "1", "2",… , "32". Наборное поле состоит из 11 кнопок с символами: "1",  "2", "3", "4", "5", "6", "7", "8", "9","0","–".

- Два цифровых табло предназначены для индикации набираемого приказа или  индикации ближайшего исполняемого приказа (после ввода приказа), индикации режима "ПОГРУЗКА" (на табло высвечиваются буквы "ГР"), а также  для индикации местоположения кабины по запросу пассажира кнопкой  (.

    Набор функциональных кнопок предназначен для:
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   -  включения режима "ПОГРУЗКА";

· ( - индикация кода местоположения кабины;

· [image: image2.bmp] - принудительное открывание дверей кабины;

· [image: image3.bmp] - принудительное закрывание дверей кабины;

· ( - ввод приказа;

·  [image: image4.bmp]  - кнопка вызова диспетчера.

Для звуковой сигнализации на посту установлен звуковой пьезоизлучатель, формирующий звуковые сигналы в следующих случаях:

 - при нажатии на любую кнопку наборного поля или функциональную кнопку формируется кратковременный звуковой сигнал, при этом длительность сигнала не зависит от времени удержания кнопки в нажатом состоянии;

 - при наличии сигнала перегрузки кабины формируется периодически повторяющийся прерывистый звуковой сигнал на время присутствия сигнала о перегрузке кабины;

        - при включении сигнала пожарной опасности и установке переключателя РЕЖИМ РАБОТЫ в положении МП или РЕВ;

· Пост вызывной ПВ, реализующий функции сбора и передачи информации с устройств лифтов группы на каждом этаже и формирования сигналов управления  системой со стороны пассажира на посадочной площадке. В состав системы входит количество ПВ, равное количеству посадочных этажей. При групповой работе системы посты вызывные являются общими для лифтов  группы.

    ПП выполнен в виде конструктивно законченного блока и имеет следующие габаритные размеры: - высота 145 мм, - ширина 95 мм, - глубина 45 мм и массу равной 1,1 кг.

     ПВ монтируемого в нише на стене посадочной площадки и подключается к системе через разъем Х1 к кабелю магистральному и через разъем Х2 – к контактам выключателей дверей лифтов группы. 

     Плата контроллера ПВ монтируется непосредственно к задней стороне лицевой панели ПВ и ее пленочный контакт непосредственно взаимодействует с толкателем кнопки вызова. 

     Индикация зарегистрированного вызова осуществляется на кольцевом светодиодном индикаторе, обрамляющем кнопку вызова. 

     Установка кода этажа для данного ПВ реализуется распайкой перемычек в ответной (кабельной) части разъема Х1;

· Указатель лифтовой УЛ, реализующий индикацию текущего местоположения кабины и выбранного направления движения. В состав системы входит не более двух указателей лифтовых – один на основном посадочном этаже и один в кабине.

     УЛ выполнен в виде конструктивно законченного блока и имеет следующие габаритные размеры: - высота 85 мм, - ширина 270 мм, - глубина 55 мм и массу равной 2,0 кг.

     УЛ монтируется в нише  стены над порталом основной  посадочной площадки и подключается к системе через разъем Х1 к отводу кабеля магистрального.

     Второй УЛ монтируется в нише кабины над дверью и подключается к системе через разъем Х1 к отводу кабеля приказного.

      На лицевой панели УЛ установлен замок с поворотным ключом  для формирования сигнала I_KPO перевода лифта в режим пожарной опасности (в указателе посадочного этажа) или сигнала KPO_d для управления лифтом в режиме перевозки пожарных команд (в указателе кабины). 

     Для формирования изображения двухразрядного десятичного кода местоположения кабины на панели указателя установлено световое двухразрядное табло.

      Для формирования изображения  выбранного направления движения кабины лифта, на панели указателя установлены два световых диодных табло с изображением стрелок направлений;

· Пост ревизии ПР, реализующий  управление приводом лебедки и дверьми кабины оператором на крыше кабины.

     ПР выполнен в виде конструктивно законченного блока и имеет следующие габаритные размеры: - высота 250 мм, - ширина 80 мм, - глубина 50 мм и массу равной 2,0 кг.

     ПР в нерабочем состоянии укладывается на крыше кабины. В рабочем положении ПР удерживается в руках оператором. К системе ПР подключается через кабель, выходящий из ПР.На нижнем торце корпуса  ПР  установлен замок с ключом КБР для перевода системы в режим "Ревизия".
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     На лицевой панели ПР установлены кнопки:    ДК,        и       для формирования сигналов управления движением кабины и дверей кабины.                                                 

     Для формирования сигнала деблокировки цепи  "Двери" на лицевой панели поста  установлена кнопка  ДШ.

     Для подачи сигнала в машинное помещение и приямок на лицевой панели поста  установлена кнопка  СИГНАЛ.

     Для отображения состояния входных сигналов на лицевой панели поста установлены световые индикаторы: КБР, БЕЗ, ВКЗ, ВКО, ДШ, ДВЕРИ, ДТО, 

              (датчик верхнего этажа)  и         (датчик нижнего этажа).

     Определение местоположения кабины производится путевым датчиком точной остановки (установлен на кабине) и шунтам, установленным в шахте.

     Объединение лифтов в группу производится через кабель групповой, соединяющей шкафы управления группы лифтов между собой. Кабель заканчивается разъемными соединениями.

· Кабель подвесной для прокладки электрических цепей между ШУ и кабиной; 

· Кабель магистральный для прокладки электрических цепей в шахте лифта; 
· Кабель групповой для подключения лифтов в группу; 

· Кабель приказной для подключения поста приказного к клеммной коробке кабины; 

· Кабель указателя для подключения указателя лифтового. 

3. Основные характеристики системы. 

·   Нормальная работа системы обеспечивается при следующих условиях окружающей среды:

   - высота установки над уровнем моря до 2000 м;

   - рабочее значение атмосферного давления от 78,3 кПа (550 мм рт. ст.) до 160,7 кПа (800 мм рт. ст.);

   - температура окружающего воздуха от плюс 5 до плюс 40 (С;

   - относительная  влажность  окружающего  воздуха  60% при температуре плюс 20 (С;

   - окружающая среда не взрывоопасна и не содержит токопроводящей пыли.

·   Напряжение питающей сети – трехфазное напряжение 380 В, 50 Гц с глухо заземлённой нейтралью.

·   Номинальный ток цепи питания привода главного движения – до 25 А в каждой фазе.

·   Вторичные напряжения цепей управления: +5В, +12В, +24В постоянного тока галванически развязанные от общего питания входной сети.        

·   Число остановок лифта – до 32.

·   Грузоподъемность лифта – до 1000 кГ. 

·   Скорость движения кабины лифта:  до 1,4 м/сек для двух скоростного асинхронного привода и до 1,6 м/с - при использовании частотного регулятора для управления двигателем главного привод.

·   Групповая работа – до 4-х лифтов без использования каких-либо дополнительных устройств. 

·   В табл.5.1. приведен перечень режимов работы, которые обеспечиваются в системе для трех положений переключателя режимов работы системы.

                                                                                                                        Таблица 5.1.

	Положение переключателя

РЕЖИМ


	Код

режи-  ма
	Обозначение

режима
	Назначение

режима

	НР
	НА
	Н_Авария
	Аварийное состояние системы, обесточен  привод

	
	Н1
	Н_НР
	Нормальная работа

	
	Н2
	Н_Перегрев
	Перегрев двигателя главного привода

	
	Н3
	Н_ППК
	Перевозка пожарных подразделений

	
	Н4
	Н_ПО
	Пожарная опасность

	МП


	ПА
	П_Авария
	Аварийное состояние системы, обесточен привод

	
	П5
	М_Перегрев
	Перегрев двигателя главного привода

	
	П6
	М_Упр
	Управление из машинного помещения

	
	П7
	М_ЛОВ
	Снятие кабины с ловителей

	
	П8
	М_ПП
	Снятие кабины с переспуска / переподъема

	
	П9
	М_Техн
	Установка кабины в технологическое положение

	
	ПА
	М_Ини
	Калибровочный проход кабиной всех этажей

	РЕВ
	Рb
	Р_Програм
	Ввод программных уставок

	
	РС
	Р_Рев
	Режим ревизии (или монтажный)

	
	Рd
	Р_Час
	Установка системных часов

	
	PE
	Р_Двер
	Ручное управление движением дверей

	
	PF
	Р_Инд
	Диагностический контроль


·  Система автоматически адаптируется к зданиям с разновысокими этажами, количеству этажей и к типу лифта.   

·  Система сохраняет работоспособность при отказе любого поста вызывного (не более одного) с сообщением об отказе в диспетчерскую.                                      

·  Система обеспечивает работоспособность  при "залипании" любой кнопки вызывного поста (кроме обслуживания данного вызова)                                              

·  В системе обеспечиваются следующие средства зашиты:                                       

    - Защита электродвигателя главного привода от перегрева по контролю величины сопротивления позистора (или по сигналу с биметаллического измерителя температуры);

    - Контроль времени движения главного привода  (между этажами или сход с точной остановки);

    - Контроль времени открывания и закрывание дверей кабины;

    - Формирование сигнала "Охрана шахты" при несанкционированном проникновении в шахту;

    -  Защита от ручного воздействия на пускатели  и их заклинивания.

  Система допускает программную настройку в процессе пусконаладочных работ под конкретные условия ее использования (отличные от стандартных). Перечень программируемых установок.

4. Режимы работы СУЛ.

    Функциональная схема режимов работы системы управления лифтом приведена на 5 листе графической части.

6.1.Нормальная работа.

   6.1.1.Функционирование в режиме "Н_Нр".

Режим используется как основной режим работы лифта.. Управление лифтом осуществляется по приказам из кабины или по вызовам с постов, установленных на посадочных площадках (этажах). 

После включения системы в режиме "Н_Нр" начинается инициализация местоположения кабины. При нахождение кабины в зоне точной остановки любого этажа (включая крайние) двери кабины открываются  и по номеру поста вызывного, с которого получен сигнал об открытой двери шахты, определяется код местоположения кабины. До момента определения кода местоположения в системе вырабатывается код местоположения равный "-9", как заведомо несуществующий в системе.

При нахождении кабины в момент включения между этажами для определения местоположения включается калибровочный рейс  на большой скорости  к соседнему этажу. По первому датчику замедления производится переход на малую скорость с последующим остановом в точной остановке и открыванием дверей для определения кода местоположения.

При нахождении кабины в момент включении в зоне крайних этажей и не в точной остановке направление калибровочного рейса выбирается в сторону от крайнего этажа. Этим исключается выход системы на переспуск или переподъем в любых нештатных ситуациях.

При включении системы на этаже с открытыми или частично открытыми дверями, производится их полное открытие.

После инициализации местоположения двери кабины автоматически закрываются с выдержкой 5-7с (настраиваемый параметр) и система готова к работе. 

При поступлении вызова с этажа нахождения кабины происходит открывание дверей и сброс (по сигналу ВКО) зарегистрированного на этаже вызова. Через 5 – 7 с начинается автоматическое закрывание дверей. При наличии сигнала загрузки кабины (15кг) начнут регистрироваться приказы. Закрывание дверей может быть ускорено нажатием на посту приказном кнопки закрывания дверей.

Набор приказов производится на кнопочном наборном поле поста приказного. Значение набираемого приказа индицируется на цифровом табло. После набора требуемого значения следует нажать кнопку ввода (*). Регистрация приказа в системе сопровождается  звуковым сигналом. При этом на табло набранный код приказа сменяется на код этажа ближайшего зарегистрированного приказа. После этого можно вводить очередной приказ. Все введенные приказы запоминаются в памяти системы и будут поочередно обслужены.

После регистрации первого приказа происходит выбор направления движения кабины и подается команда на закрывание дверей кабины. Если в процессе закрывания дверей на их пути встретится препятствие, срабатывает выключатель блокировочный привода дверей (SD3), что приведет к отмене команды на закрывание дверей и включению команды на открывание. Через выдержку 5-7 с после полного открытия двери снова начнут закрываться. 

Если в процессе закрывания дверей в кабину входит первый пассажир (15кг) производится реверсирование дверей. 

После 4-х кратного реверсирования дверей по любой причине двери кабины остаются открытыми. Через выдержку в 3 – 4 мин. делается попытка очередного (5-го) закрывания дверей. В случае отсутствия причины на реверсирование, производится их закрытие и система готова к дальнейшей работе по требованиям. В случае же наличия сигнала на реверсирование система  переходит в аварийное состояние.

После  полного закрытия дверей восстанавливается целостность цепи "Двери" (включается реле KV12) и этим обеспечивается возможность включения пускателей двигателя главного привода. При начале движения первым всегда включается один из пускателей направления  (в обесточенном состоянии) и затем включается пускатель скорости (с коммутацией полной нагрузки). Выключение пускателей производится в обратной последовательности. Эта последовательность включения позволяет использовать менее мощные пускатели направления.

Одновременно с включением пускателей  происходит включение электромагнита тормоза. На время примерно 0,5с реле KV15 обеспечивает подключение дополнительно двух фаз напряжения к выпрямителю источника постоянного напряжения электромагнита тормоза, чем обеспечивается форсированное снятие тормоза.

При движении кабины происходит последовательное прохождение шунтов датчика точной остановки. По  сигналам от шунтов производится изменение кода местоположения кабины (с учетом направления движения). 

При достижении этажа назначения по сигналу от датчика замедления происходит переход на малую скорость движения. При переходе на малую скорость сначала производится выключение пускателей большой скорости и через время ~0,05 с производится включение пускателя малой скорости. Этим достигается щадящий для двигателя режим коммутации, снижается искрение контактов пускателей и уменьшается уровень электромагнитных помех в системе. Удержание тормоза на время коммутации (напряжение с тормоза снимается) обеспечивается за счет запасенной энергии в обмотке и механического запаздывания в приводе колодок. 

При вхождении шунта в датчик точной остановки производится выключение пускателя малой скорости. Момент выключения определяется по настраиваемой величине задержки от переднего фронта сигнала от датчика точной остановки. Величина задержки определяется длиной шунта точной остановки и типом лебедки.

После останова кабины на этаже производится открывание дверей кабины и сброс обслуженных требований (гаснет светодиод на посту вызывном данного этажа и в кабине высвечивается номер следующего этажа с ближайшим не обслуженным приказом). Описанный цикл повторяется для всех зарегистрированных системой требований. Выбранное  направление движения сохраняется до полного обслуживания требований в данном направлении. 

Открывание дверей возможно только при выключенном приводе главного направления и при нахождении кабины в точной остановке. При нахождении кабины не в точной остановке вырабатывается команда на закрывание дверей. При этом, если закрытие происходит менее, чем  за 3с система сохраняет работоспособность, в противном случае система переходит в аварийное состояние по сигналу "Охрана шахты". 

При останове загруженной кабины и отсутствии зарегистрированных приказов обслуживание зарегистрированных вызовов начинается с выдержкой ~ 5с после полного закрытия дверей 

При движении кабины в случае нарушения цепи "Безопасность" производится немедленное выключение пускателей главного привода и наложение тормозов. Производится сброс зарегистрированных приказов. С целью повышения помехозащищенности лифтовой станции от кратковременных нарушений целостности цепи "Безопасность"  в системе используется цифровая фильтрация по этим сигналам, обеспечивающая непрерывное движение главного привода при наличии кратковременных нарушений целостности цепи "Безопасность" (менее 0,1 с). 

Система обслуживает попутные вызовы при движении кабины по приказу вниз при загрузке кабины менее 90%. 

При наличии загрузки кабины выше 110% двери кабины открываются и остаются в открытом состоянии до снятия сигнала "110%". При этом на табло в кабине высвечивается изображение "ПГ" и издается прерывистый звук. 

При нажатии в кабине кнопки  "[image: image5.bmp]" при наличии сигнала загрузки кабины  система переходит в режим "Погрузка". При этом сбрасываются все ранее зарегистрированные требования и кабина остается с открытой дверью до набора приказа, после чего двери закрываются и начинается обслуживание зарегистрированного приказа. К регистрации принимается только один приказ (первый набранный). Повторное нажатие кнопки "[image: image6.bmp]" сбрасывает ранее зарегистрированный приказ. Выход из режима погрузки происходит после снятия сигнала загрузки кабины. 

При наличии в системе сигнала перегрева двигателя главного привода система переходит в режим "Н2", происходит останов кабины на ближайшем этаже с открыванием дверей до момента снятия сигнала о перегреве. При отсутствии движения происходит открывание дверей и блокирование главного привода. Все зарегистрированные требования сбрасываются, а новые не регистрируются. Система автоматически переходит в режим "Н_Нр" при остывании двигателя.

6.1.2. Функционирование в режиме "Н_ПО".

Из режима "Н_Нр" ситсема может быть переведена в режим "Н_ПО" (пожарной опасности) с кодом режима "Н4" по сигналу от датчика пожарной опасности системы оповещения  или от выключателя замка пожарной опасности  в указателе лифтовом на основном посадочном этаже (сигнал KPO_d). При переходе системы в режим "Н_ПО" происходит: 

· сброс всех требований и прекращение регистрации новых; 

· открывание дверей, если кабина стоит на основном посадочном этаже;

· при движении кабины вверх останов на ближайшем этаже и без открывания дверей движение вниз на большой скорости до основного посадочного этажа с последующим открыванием дверей; 

· при движении вниз движение не прекращается до основного посадочного этажа с последующим открыванием дверей;

· при включении системы  и наличии сигнала пожарной опасности сначала производится инициализация местоположения и лишь после этого система переходит в режим "Н4".

Выход из режима  при снятии сигнала пожарной опасности производится только перезапуском системы. 

При нахождении лифта в момент поступления сигнала "Пожарная опасность" в режиме работы, отличном от "Н1",  в ШУ вырабатывается  звуковой сигнал (требование к обслуживающему персоналу о переводе лифта в режим работы "Н_Нр").

6.1.3. Функционирование в  режиме "Н_ППК".

Перевод системы в режим "Н_ППК" (перевозка пожарных подразделений) с кодом режима "Н3" происходит по сигналу от выключателя замка режима перевозки пожарных подразделений, установленного в указателе лифтовом кабины (сигнал I_KPO). При этом система предварительно должна быть переведена в режим "Н4". При нахождении системы в другом режиме система переходит в аварийное состояние (формируется сигнал "Охрана шахты"). В режиме "Н_ППП":

· Движение кабины осуществляется только по приказам, к обслуживанию одновременно принимается только один приказ; 

· Управление дверьми кабины осуществляется только от кнопок на посту приказном;

· По приходу кабины на этаж назначения автоматического открывания дверей не происходит, открывание начинается после нажатия и удержания кнопки "[image: image7.bmp]"на посту приказном. При отпускания кнопки до полного открытия дверей происходит реверс движения и закрывание дверей.При  удержании кнопки происходит полное открывание дверей;

· Сброс обслуженного приказа производится по началу открытия дверей (по снятию сигнала ВКЗ);

· После регистрации приказа закрывание дверей происходит по нажатию и удержанию кнопки "[image: image8.bmp]" на посту приказном (порядок закрывания аналогичен вышеизложенному для открывания). 

· В режиме "Н_ППП" допускается открытие люка кабины (в других режимах по сигналу от выключателя замка люка кабины система вырабатывает сигнал "Охрана шахты"). 

При снятии сигнала "Перевозка пожарных подразделений"  система автоматически переходит в режип "Н_ПП".

6.2. Управление из машинного помещения.

   6.2.1. Функционирование в режиме “М_Упр”.

        Для перевода системы в этот режим следует установить переключатель РЕЖИМ на ШУ в положение МП. Код режима работы при этом "П6". Режим используется как наладочный, при поисках неисправностей и для предварительных проверок функционирования лифта. Управление лифтом осуществляется с помощью кнопок на панели управления ШУ:

· ( – для движения  вверх;

· ( – для движения вниз;

· ТО – точная остановка кабины на ближайшем этаже по ходу движения;

· СТОП – экстренная остановка кабины. 

Выбор направления движения определяется одноименной кнопкой. При этом движение всегда начинается с большой скорости. 

Движением кабины аналогично описанному выше при рассмотрении режима "Н_Нр" за исключением того, что сигнал на останов на ближайшем по движению этаже происходит после нажатия кнопки ТО. При этом нажатие должно произойти до зоны перехода на малую скорость при останове на данном этаже. В противном случае останов произойдет на следующем этаже. 

При включении движения не из точной остановки движение начинается на большой скорости.

При нажатии кнопки СТОП в процессе движения кабины происходит немедленный останов кабины. 

При нахождении кабины в зоне крайних этажей не в точной остановке движение возможно только в направлении от крайнего этажа.

При включении системы в режиме "М_Упр" определение местоположения кабины может быть выполнено только по крайним этажам. При движении кабины без инициализации местоположения код местоположения остается неизменным ("-9") до достижения кабиной крайнего этажа. 

   6.2.2. Функционирование  в режиме "М_Тех".

  
Этот технологический режим используется для перемещения кабины на фиксированное значение вниз с целью установки уровня крыши кабины на требуемом уровне относительно уровня пола посадочного этажа. Режим используется для удобного расположения кабины при переходе в режим "Ревизия" и должен  обязательно предшествовать режиму "Р_Двер". 

Для реализации режима "М_Тех" следует остановить кабину в режиме "М_Упр" на любом этаже кроме нижнего в точной остановке. После останова нажать кнопку ТО и удерживая ее кратковременно нажать кнопку (. Система переходит в режим "П9". Происходит перемещение кабины вниз на малой скорости  на фиксированное расстояние с последующей остановкой. Выход из режима производится через перевод переключателя РЕЖИМ в соседнее положение и обратно. 

   6.2.3. Функционирование  в режиме "М_ЛОВ".

    
При сработанном выключателе ловителей (SE3) система автоматически переходит в режим "М_ЛОВ" с кодом режима "П7" при установке переключателя РЕЖИМ в положение МП. Режим используется для  снятии кабины с ловителей. 

Движение в этом режиме возможно только вверх на малой скорости. Для задания движения следует нажать одновременно кнопки ( и ДБ. Кнопка ДБ деблокирует цепь "Безопасность", нарушенную сработавшим выключателем ловителей. Останов лифта происходит при отпускании одной из нажатых кнопок или по достижении кабиной зоны верхнего этажа.
   6.2.4. Функционирование  в режиме "М_ПП".
При сработанном концевом  выключателе переспуска/переподъема (SE2) система автоматически переходит в режим "М_ПП" с кодом режима – "П8". Режим используется для аварийного перемещения кабины в  рабочую зону при нахождение  кабины за зонами  крайних этажей. 

Движение в этом режиме возможно только на малой скорости как вверх (при переспуске), так и вниз (при переподъеме). Для задания движения вверх следует нажать одновременно кнопки ( и ДБ. Кнопка ДБ деблокирует цепь "Безопасность", нарушенную сработавшим выключателем SE2. Останов кабины происходит при отпускании одной из нажатых кнопок или по достижении кабиной зоны верхнего этажа.

Для задания движения вниз следует нажать одновременно кнопки ( и ДБ. Останов кабины происходит при отпускании одной из нажатых кнопок или по достижении кабиной зоны нижнего этажа.

   6.2.5. Функционирование в режиме "М_Иниц".

Режим используется для автоматического определения этажности здания и для адаптации к разновысоким этажам. Режим используется на этапе подготовки системы к эксплуатации и при пуско-наладочных работах. Для перевода системы в режим "М_Иниц" следует в режиме "М_Упр" установить кабину на нижнем этаже в точной остановке, после чего одновременно нажать кнопки  ТО (первой) и (. Система переходит в режим "М_Иниц" с кодом режима "ПА". При этом начинается движение вверх на большой скорости до верхнего этажа. Затем кабина замедляется и останавливается. В процессе движения происходит измерение и запоминание времени движения кабины между этажами на большой скорости и определение количества этажей. Эти измерения заносятся в ПЗУ типа EEPROM и впоследствии используются системой для определения контрольных времен для движения кабины между этажами ( в том числе и для зданий с разновысокими этажами).

6.3. Ревизия.

   6.3.1. Функционирование в режиме "Р_Рев" и "Р_Монтаж".

Режим "Р_Рев" предназначен для проведения ремонтных работ и для технического обслуживания оборудования лифта в шахте и на посадочных этажах. Режим задается установкой переключателя РЕЖИМ в положение РЕВ. Управление движением кабины осуществляется от кнопочного поста ревизии при вынутом ключе КБР, при этом движение возможно только на малой скорости. 

Для проведения ремонтных работ и контроля работы дверей шахты на крыше кабины установлена кнопка деблокирования выключателей замков дверей шахты (SB2), обеспечивающая возможность движения кабины при нарушении целостности цепи "Двери" по  дверям шахты. 

Для задания движения кабины в требуемом направлении следует нажимать кнопку "("  (Вверх) или "(" (Вниз) на посту ревизии. Движение кабины прекращается немедленно при отпускании нажатой кнопки, достижения крайних этажей и при перегреве двигателя лебедки. 

Для проведения монтажных работ в шахте возможна работа системы без подключения постов вызывных. При этом должна быть обеспечена целостность цепи "Безопасность" и подключен пост приказной, поскольку управление работой системы с поста ревизии осуществляется по каналу кабины. В этом режиме ("Р_Монтаж".) обеспечивается функционирование системы аналогичное режиму "Р-Рев" при отсутствии  электромонтажа в шахте (кроме цепи "Безопасность").

   6.3.2. Функционирование  в режиме "Р_Двер".

В режиме "Р_Двер" в системе предусмотрен режим управления открыванием и закрыванием дверей кабины с поста ревизии. Этот режим обеспечивает контроль за всеми аппаратами дверей шахты и кабины и используется при ремонтных и наладочных работах. Переход в этот режим возможен только после режима "М_Тех" и последующего выключения одного из аппаратов безопасности на кабине. При этом ключ КБР должен быть вставлен. Эти меры обеспечивают полную безопасность управления дверьми в этом режиме.

Управление движением дверей осуществляется специальными кнопками на  посту ревизии. Встроенные в пульт ревизии средства управления и индикации обеспечивают возможность контроля выключателей дверей шахты и выключателей открывания и закрывания дверей кабины, выключателя блокировочного привода дверей, сигналов датчиков точной остановки и крайних этажей.
   6.3.3.Функционирование в режиме "Р_Час".

Этот режим реализуется при подключении пульта наладочного к разъему Х10 в  КШ и используется для коррекции показаний системных часов при пусконаладочных и регламентных работах.

  6.3.4. Функционирование  в режиме "Р_Прогр".

Этот режим реализуется при подключении пульта наладочного к разъему Х10 в КШ и используется   для программного изменения  уставок при проведении пуско-наладочных или регламентных работ.

5. Алгоритмы управления СУЛ.

. 7.1. Обеспечение безопасности эксплуатации лифтовой станции
Эта задача решается целым комплексом мер, подробно изложенных в отраслевом стандарте «Правила устройства и безопасной эксплуатации лифтов» (ПУБЭЛ). Под безопасностью будем понимать не только  меры, направленные на обеспечение безопасности пассажиров, но и меры, предотвращающие выход из строя оборудование лифта, что в итоге опять таки способствует повышению безопасности пассажиров. Эти мероприятия связаны как с конкретными техническими устройствами, отвечающими за некоторые функции, так и с целым рядом алгоритмических защит. Конкретные технические устройства формируют дискретные сигналы о правильности функционирования некоторого узла. Эти сигналы  в свою очередь входят в контур управления ЦК путем их объединения по схеме «и» в двух цепях, именуемых соответственно «Безопасность» и «Двери». 

Физически эти цепь «Безопасность» реализуются «сухими контактами», через которые последовательно пропускается силовая фаза напряжения 220в, используемая для запитки силовых контакторов привода лебедки и дверей. Поэтому нарушение любого из этих контактов приводит к отключению силовых агрегатов лифта.

 Цепь безопасности «Двери» составлена из последовательно обегаемых «сухих контактов» концевых выключателей дверей шахты и кабины (нормально замкнутых при закрытых дверях). Сигнал «Двери» воспринимается промежуточным реле, которое при разрыве цепи «Двери» блокирует силовые цепи контакторов привода лебедки, из чего следует, что движение кабины запрещено при открытой хотя бы одной двери, входящей в цепь «Двери». 

Алгоритмические методы повышения безопасности эксплуатации лифтовой станции связаны прежде всего с режимом движения кабины и режимом работы дверей кабины. Учитывая отсутствие датчиков положения с непрерывным отсчетом, контроль за наличием движения с требуемой скоростью осуществляется по контрольным временам для следующих случаев:

· контроль времени схода кабины с датчика точной остановки после выдачи команды на начало движения (сигнал NEISPR 1);

· контроль времени движения на большой скорости между этажами (сигнал Tbs);

· контроль времени движения на малой скорости после датчика замедления до точной остановки (сигнал Tms);

· контроль времени открывания или закрывания дверей кабины (сигнал Tdver).

· Следующую группу контроля составляют алгоритмы определения правильности режима работы дверей, формирующие при нарушении этого режима сигнал "Охрана шахты" (OCHR). Этот сигнал вырабатывается в следующих случаях:

· открыта хотя бы одна дверь (кабины или шахты) при нахождении кабины вне зоны точной остановки;

· открыта более чем одна дверь шахты в любом состоянии дверей;

· при наличии сигнала о полном открывании дверей (VKO), отсутствует сигнал об открывании дверей шахты (DSH_n) или кабины (DWK);

· открыта дверь шахты не соответствующая положению кабины (есть сигнал DSH_n и нет сигнала DWK или VKZ).

Отметим, что сигнал "Охрана шахты" формируется не непосредственно по сигналам состояний перечисленных выше, а пропускается через цифровой фильтр низкой частоты с большой постоянной времени (функцция fnch()). Этим устраняется погрешность начальных и текущих настроек концевых выключателей, участвующих в формировании сигнала "Охрана шахты".

Как неисправность дверей воспринимается ситуация, связанная с многократным их реверсированием в процессе закрывания.  

Вынутый ключ КБР при отсутствии режима "Ревизия" воспринимается как несанкционированное присутствие на крыше кабины.

Все эти алгоритмические защиты объединяются в общий сигнал, именуемый "Блокировка", приводящий к блокированию силовых цепей лифтовой станции на время действия этого сигнала. О времени действия этого сигнала будет сказано ниже при описании сигналов диспетчеризации.

  7.2. Определение текущего местоположения кабины.

Местоположение кабины определяется по шунтам датчиков замедления при движении вверх (DZv) и движении вниз (DZn), установленным симметрично относительно посадочной площадки каждого этажа, как показано на рис.7.1. Зона точной остановки определяется по перекрытию двух датчиков замедления, причем средина перекрытия совпадает с плоскостью посадочной площадки.

                 
[image: image9.wmf]Нижней этаж

Промежуточный этаж

Верхний этаж

Отметка

нижней остановки

Отметка

верхней остановки

Отметка

промежуточного этажа

Шунт на замедление

вниз

Шунт на замедление

вверх

Шунт на замедление

вниз

Шунт на замедление

вверх


Рис.7.1. Схема расположения датчиков замедления

На крайних этажах дополнительно к шунтам датчиков замедления устанавливаются шунты для датчиков крайних этажей - нижнего этажа (DEn) и верхнего этажа (DEv). Сами датчики замедления и крайних этажей устанавливаются на кабине.

В принятой схеме, в отличие от традиционной схемы с дополнительным датчиком точной остановки (на рисунке она показана справа), устраняется неопределенность в положении кабины при нахождении ее между одним из датчиков замедления и датчиком точной остановки. Остающаяся неопределенность при нахождении кабины между шунтами замедления соседних этажей легко устраняется при учете очередности чередования датчиков замедления при известном направлении движения. 

Принятая схема позволяет однозначно определять в любой ситуации положение кабины относительно точной остановки, что в  свою очередь позволяет правильно выбирать направление при наличии требования с текущего этажа, когда лифт находится не в зоне точной  остановки. Легко решается и ситуация, когда кабина на крайних этажах выходит по ряду причин за пределы точной остановки. И, что особенно важно, эта схема позволяет однозначно определять  скорость, с которой нужно начинать движение, когда, опять-таки, кабина находится вне зоны точной остановки.    

Определение текущего местоположения в процессе движения кабины определяется по переднему фронту сигнала от соответствующего направлению движения датчика замедления. При этом предполагается соответствующая цифровая фильтрация самого сигнала от датчика замедления для устранения случайных выбросов. Начальное определение номера этажа, на котором находится кабина, производится либо непосредственно по  датчикам крайних этажей (при этом не требуется открывание дверей), либо по сигналам от размыкающих контактов дверей шахты (для этого требуется открывание дверей). Естественно в режимах работы системы управления, когда открывание дверей недопустимо ("Управление из МП" ) начальное определение мемстоположения может быть выполнено только по достижении кабиной крайних этажей. 

В режиме "Нормальная работа" и "Погрузка" начальное определение местоположения кабины осуществляется открыванием дверей (при наличии точной установки), либо вынужденным движением до ближайшей точной остановки с последующим открыванием дверей.  

В процессе длительного функционирования накопленный по датчикам замедления код может из-за сбоев не соответствовать истинному местоположению  кабины, поэтому в системе принята версия о коррекции накопленного кода по каждому открыванию дверей. В данном случае более достоверным следует считать код, формируемый сигналами от датчиков дверей  шахты.

  7.3. Управление открыванием и закрыванием дверей.

Управление режимом дверей возможно только в режиме «Нормальной работы» и «Погрузки». В остальных режимах двери должны быть закрыты (кроме ручного режима управления дверьми в режиме «Ревизия»).

В штатном режиме обслуживания требований алгоритм работы дверей состоит в следующем. По включению лифта при нахождении кабины в точной остановке двери открываются и после фиксированной выдержки (примерно 5с) в открытом состоянии двери закрываются. В случае если в кабину вошел пассажир и набрал приказ, двери закрываются без временной задержки. При достижении кабиной этажа с обслуживаемым требованием двери открываются после остановки кабины. В этом случае время выдержки на закрывание дверей зависит от того идет обслуживание только вызовов или среди требований есть приказы. Для первого случая выдержка составляет примерно 5-6с и для второго случая 3-4с. В режиме «Погрузка» закрывание дверей происходит только при появления приказа.

Команда на открывание дверей (OD) или на закрывание дверей (ZD) формируется  при выполнении ряда дополнительных условий, связанных с обеспечением безопасности функционирования лифта. Обобщенным параметром, запрещающим закрывание дверей, является сигнал REVsum, представляющим сборку по «или» из сигналов, свидетельствующих о наличии реверсирования от механического или оптического датчиков реверсирования (RVm, Rvo), перегрева обмоток двигателя (PRG 2), наличии перегрузки (I_110), наличии датчика нижнего этажа при пожарной опасности, отсутствии сигналов о закрывании двери шахты или кабины при наличии сигнала концевика “VKZ”, наличии сигнала неисправности двери (REVERS_8). Сигнал неисправности дверей (8 реверсов) вырабатывается при возникновении ситуации с многократным повторением реверсирования, связанным с преднамеренным удержанием дверей, наличием механических препятствий или неисправности оборудования.  

Команда на открывание (OD) или закрывание (ZD) дверей снимается при достижении приводом дверей концевых выключателей (соответственно VKO и VKZ), свидетельствующих о завершении процесса открывания или закрывания.

  7.4. Управление движением кабины.

Задачу управления движением кабины можно разбить на несколько взаимосвязанных алгоритмов, расположив их в очередности нарастания сложности:

· управление магнитными пускателями двигателя  лебедки и электромагнитом тормоза лебедки;

· выбор скорости движения;

· выбор траектория движения.

При разработке алгоритма управления магнитными пускателями асинхронного двух скоростного двигателя и включения электромагнита тормоза будем исходить из следующих предпосылок:

· для уменьшения габаритов и стоимости магнитных пускателей для коммутации направления движения их допустимые токи выбираются исходя из требований коммутации токов для обмоток малой скорости (меньшие токи);

· включение электромагнита тормоза может быть сделано только после подачи напряжений на обмотки двигателя (требование ПУБЭЛ).

Для реализации первого условия должна обеспечиваться следующая очередность включения магнитных пускателей. При включении движения первой всегда должна подаваться команда на включение пускателей выбора направления (NDVv или NDVn), чтобы их включение происходило при отсутствии тока на их контактах. Затем, через время, равное времени срабатывания пускателей направления должна подаваться команда на включение пускателей скорости (BS или MS). При выключении движения очередность выключения должна быть обратной, т.е. сначала под током выключаются пускатели скорости и затем (без токов) – пускатели направления.

Выполнение второго условия достигается схемотехническим решением – запитка электромагнита тормоза фазным напряжением производится от цепей на выходе пускателей скорости. В этом случае включение электромагнита тормоза происходит в момент подключения напряжения к обмоткам двигателя и отпускание – при снятии.

Отметим важную особенность, связанную с высокими требованиями по точности наложения тормоза в момент остановки. Очевидно, что точность позиционирования кабины относительно посадочной площадки определяется точностью определения времени фиксации переднего фронта импульса от датчика замедления, с одной стороны, и временной погрешностью при выключении движения и наложении тормоза, с другой стороны. При принятой схеме обмена информацией между устройствами лифта суммарная погрешность будет определяться периодом обмена по каналу кабины (0,01с) и погрешностью учета названных запаздываний и учетом в алгаритме временных задержек в тракте преобразования информации.

Выбор скорости движения определяется следующими правилами:

· Кроме режима «Нормальная работа» и «Управление из МП» движение всегда осуществляется на малой скорости.

· В режиме «Нормальной работы» движение всегда начинается с большой скорости кроме следующих случаев: а) кабина стоит не в точной остановке, но в зоне датчика замедления и обслуживаемое требование пришло с текущего этажа; б)движение начато в зоне датчика крайнего этажа и направлено в сторону данного этажа. Переход на малую скорость производится по переднему фронту датчика замедления данного направления при необходимости остановки на данном этаже. Необходимость остановки по требованию данного этажа проверяется каждый раз при смене кода счетчика местоположения.

· В режиме «Управление из МП» движение начинается всегда с большой скорости кроме случая, когда движение начинается в зоне датчика крайнего этажа и движение направлено в сторону данного этажа. Переход с большой скорости на малую происходит при смене кода местоположения в том случае, если до этого времени была нажата кнопка «ТО».

· В подрежимах «Авария» и «Техн. Движ» движение всегда осуществляется на малой скорости.

· Во всех режимах работы всегда производится переход на малую скорость при входе кабины в зону датчика крайнего этажа.

· Всегда при переходе на малую скорость (на заданное время задержки) остается включенной также и большая скорость (электрическое торможение).

Формирование траектории движения. О выборе траектории движения речь может идти только в режиме «Нормальной работы». В остальных режимах траектория движения жестко определяется нажатием соответствующих кнопок. Под траекторией движения будем понимать последовательность обслуживания зарегистрированных требований и правила выбора направления движения для реализации этого.

Отметим ряд общих правил при обслуживании требований:

· В первую очередь обслуживаются приказы и только после этого обслуживаются вызовы.

· Вместе с приказами могут обслуживаться и попутные вызовы при движении по приказам вниз при условии, что кабина загружена менее чем на 90% (отсутствует сигнал I_90).

· Направление движения выбирается при неподвижной кабине в каждом машинном такте, начиная с полного открывания дверей, и завершается после начала движения.

· Выбранное направление движения (сигналы NDVv, NDVn) сохраняется до полного обслуживания требований данного направления.

Выбор направления движения выполняется по следующим правилам:

1. Обнуляются вспомогательные сигналы выбора направления VNn, VNv.

2. Последовательно для всех этажей анализируются зарегистрированные требования, начиная  с верхнего этажа, при этом, если встречается  разрешенное к обслуживанию требование, то одному из вспомогательных сигналов VNv, VNn присваивается значение 1. При этом VNv=1 принимается в  том случае, если анализируемое требование принадлежит этажу выше кабины, в противном случае принимается VNn=1.

3. Разрешенными к обслуживанию считаются все приказы.

4. Разрешение на обслуживание вызовов определяется следующими  сигналами: 

· zaprRV – общий для всех этажей запрет на обслуживание вызовов, вырабатывается в случае наличия сигнала загрузки (I_15KG) и при отсутствии приказов. Этот сигнал вырабатывается по началу цикла выбора  направления и снимается с появление приказа или с выдержкой времени (примерно 5с) после полного закрывания дверей.

· RV[i] – сигнал разрешения обслуживания вызовов i-го этажа, связанный с распределением их обслуживания по лифтам в условиях групповой работы. Порядок формирования этого сигнала будет рассмотрен отдельно.

· VNv, VNn – наличие одного из этих сигналов запрещает обслуживание вызовов (реализован принцип обслуживания  вызовов сверху вниз).

5. Если зарегистрированное требование принадлежит этажу, на котором находится кабина, то при наличии точной остановки выбор направления не производится и происходит открывание  дверей. Если же кабина не находится в точной остановке, то присваивают VNv=1 (направление вниз), при нахождении кабины под точной остановкой или VNn=1 (направление вверх) при нахождении кабины под точной остановкой.

6. Положение кабины относительно точной остановки определяется сигналом NADto, который в свою очередь определяется по чередованию датчиков замедления в процессе движения кабины.

7. В случае отсутствия зарегистрированных требований, в конце опроса всех этажей получим VNn=0, VNv=0.

8. После завершения опроса всех этажей принимается окончательное решение по выбору  направления по следующим правилам:

· При VNv=0 и VNn=0 сбрасывается направление движения, т.е. присваивается NDVn=0, NDVv=0.

· При VNn=1 и NDVv(0 выбирают (или подтверждают) направление вниз, т.е. присваивают NDVn=1. Другими словами, направление нельзя изменить, пока присутствует другое направление.

· При VNv=1 и NDVn(0 выбирают (или подтверждают) направление вверх, т.е. присваивают NDVv=1.

9. Выдача управляющего воздействия на включение движения производится после полного закрывания дверей при наличии выбора направления. При этом формируются команды  на включение соответствующего пускателя (сигнал "NDVv" на включение пускателя КМ1 или "NDVn" на включение пускателя КМ2).

10. Выбор скорости, на которой начинается движение, определяется по следующему правилу:

· движение начинается на малой скорости, если обслуживается текущий этаж и кабина находится  в зоне датчиков замедления;

· в остальных случаях  движение начинается с большой скорости. 

При наличии движения на большой скорости производится проверка необходимости остановки для каждого этажа. Эта проверка выполняется один раз для каждого этажа по переднему фронту соответствующего направлению движения датчика замедления. При этом остановка на данном этаже требуется в следующих случаях: 

· по приказу остановка производится всегда;

· при движении вверх остановка по вызову происходит при отсутствии приказа или вызова с  более высокого этажа;

· при движении вниз остановка по вызову происходит при загрузке ниже 90%;

· команда на останов формируется при входе в зону крайних этажей, соответствующих  данному направлению движения. 

· команда на останов формируется при отсутствии требований в результате их сброса или отсутствия, например, при переходе из режима МП при движении в режим "Нормальной работы".

.

  7.6. Диагностическая информация. 

Состояние системы контролируется большим набором диагностической информации/ Практически вся информация циркулирующая в системе или содержащаяся в структурах данных доступна для наблюдения благодаря использования многокадрового телеметрического режима, задаваемого из пульта оператора. 

   7.7. Формирование сигналов диспетчеризации.

При нарушении функционирования системы  в диспетчерскую службу передаются два дискретных предупреждающих сигнала:

· DISP1 – этот сигнал формируется без запаздывания в случае, когда  происходит нарушение в работе, которое может быть устранено только переключением питания лифта (нарушение контрольного времени движения кабины или ее дверей, охрана шахты во всех режимах, кроме ревизии; вынут ключ КБР не в режиме ревизии).

· DISP2 – этот сигнал формируется с запаздыванием (примерно 3 мин.) в расчете на то, что дефект самостоятельно устраниться. Этот сигнал дублирует предыдущий сигнал и дополнительно учитывает наличие режима пожарной  опасности, перегрева двигателя лебедки, неисправность дверей (наличие 8 реверсов). По последнему сигналу делается попытка его снятия принудительным (программным) закрыванием дверей перед выдачей  сигнала DISP2. Если попытка оказывается  неудачной (реверсирование подтверждается) сигнал DISP2 выдается.

  7.8. Формирование сигналов сбросов. 

В процессе функционирования системы формируется ряд  сигналов сброса и запрета. Перечислим основные из них для основного режима работы станции:

· SbrosV - сброс вызовов, формируется во всех режимах, кроме режима "Нормальная работа"  В этом режиме  сброс имеет место при наличии сигнала DISP1, перегреве двигателя, при не обнуленной отсчетной системе местоположения кабины, при  наличии состояния "Погрузка". По сбросу вызовов очищается регистр памяти принятых к обслуживанию вызовов. Отметим, что этот регистр имеется у каждого лифта группы (хотя вызовы являются едиными для всех лифтов). При начале парной работы эти регистры обмениваются информацией между собой (тот лифт, который первый начал обслуживать вызовы, передает состояние своего регистра лифту, который только что вступил с ним в парную  работу).

SbrosP - сброс приказов, формируется при наличии сигналов DISP1, BLOK, KG110, при перегреве двигателя, при не обнуленной отсчетной системе местоположения кабины, при отсутствии сигнала наличия пассажира (I_15KG)

6. Основные характеристики системы. 

·   Нормальная работа системы обеспечивается при следующих условиях окружающей среды:

   - высота установки над уровнем моря до 2000 м;

   - рабочее значение атмосферного давления от 78,3 кПа (550 мм рт. ст.) до 160,7 кПа (800 мм рт. ст.);

   - температура окружающего воздуха от плюс 5 до плюс 40 (С;

   - относительная  влажность  окружающего  воздуха  60% при температуре плюс 20 (С;

   - окружающая среда не взрывоопасна и не содержит токопроводящей пыли.

·   Напряжение питающей сети – трехфазное напряжение 380 В, 50 Гц с глухо заземлённой нейтралью.

·   Номинальный ток цепи питания привода главного движения – до 25 А в каждой фазе.

·   Вторичные напряжения цепей управления: +5В, +12В, +24В постоянного тока галванически развязанные от общего питания входной сети.        

·   Число остановок лифта – до 32.

·   Грузоподъемность лифта – до 1000 кГ. 

·   Скорость движения кабины лифта:  до 1,4 м/сек для двух скоростного асинхронного привода и до 1,6 м/с - при использовании частотного регулятора для управления двигателем главного привод.

·   Групповая работа – до 4-х лифтов без использования каких-либо дополнительных устройств. 
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