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Рис. 1.
Силовые линии электромагнитного поля активной части тянущего электромагнита ШЭМ-3: 1 – неподвижная штанга, 2 – подвижная штанга, 3 – направления движения подвижной штанги, 4 – сердечник якоря тянущего электромагнита, 5 – обмотка якоря тянущего электромагнита
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Рис. 2.
Зависимости потокосцепления (  и пондеромоторной силы Fm электромагнитов от  перемещения штанги х для приводов ШЭМ-2 и ШЭМ-3: 1 – (  для ШЭМ-3, 2 – Fm  для ШЭМ-3, 3 – Fm  для  ШЭМ-2, 4 – (  для ШЭМ-2
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Рис. 3.
Зависимость наведенной в обмотке якоря в процессе шага ЭДС Е от времени t для приводов ШЭМ-2 (1) и ШЭМ-3 (2)
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Рис. 4.
Зависимость мощности Р тягового электромагнита макета привода ШЭМ-3 от времени t для различного веса груза: 1 – без груза, 2 – 10 кг, 3 – 20(кг, 4 – 30 кг
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Рис. 5.
Напряжения на тянущем UTM и запирающем UЗМ  электромагнитах и их произведение
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Рис. 6.
Напряжение на тянущем электромагните привода ШЭМ-3: реальное напряжение (а) и усредненное напряжение (б)

Рис. 7. Блок-схема алгоритма работы датчика шагового контроля
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Проверка на наличие признака шага вверх.
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Проверка циклограмм токов на соответствие диаграмме “вниз”.
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Ввод исходных данных





Задание начального положения штанги h=h0





Фиксация момента начала отработки приводом циклограммы шага. Проверка циклограммы токов на соответствие диаграмме “вверх”или “вниз” по характеру усредненных напряжений  UТМ(t) и  UЗМ(t) 
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