Pesa tahsili va insan kapitali. Cild 8, Nol, 2025, s.91-100

LIFT QAPILARININ HOROKOT MEXANIZMLORININ
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Xiilasa. Maqalada lift qapilarinin avtomatik agilib-baglanma mexanizmlori tasnifatlandirilmas,
konstruktiv sxemlori iglonilmis va miiqayisali tahlil edilmis, hamg¢inin bu mexanizmlorin inti-
qgallarinin néviari, qurulusu va is prinsiplori izah olunmusdur. Ikitayl, ikisiiratli lift gapilarimn idara
olunmasi, agilib-baglanmast iigiin istifads edilon sort lingli intiqalli mexanizm modernizasiya
edilmis, onun avazina elastik intigalli, daha sada konstruksiyali, liftlarin normativ-texniki sanad-
larinda qoyulan tahliikasizlik gaydalarina cavab veran yeni mexanizmin layihasi iglonilmis va niimu-

navi hesabati verilmisdir.

Acar sozlar: lift, lift qapilari, harakat mexanizmlori, intigal.
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iftin oan mosuliyystli mexanizm-

lorindon biri do gapilarin idarsedil-

mo mexanizmidir. Tohliikosizlik

texnikast baximindan qapilar bag-

lanmadan liftin horoksti yolverilmozdir. Bazon

liftlords kabino vo saxta gapilarinin horakotini

tomin edon mexanizmlordo konstruktiv element-

lordon hansisa tez-tez siradan ¢ixir, bu iso daha

¢ox bogsdayanma vaxtina, haqli olaraq sifaris¢i vo

sarniginlorin naraziligina sabab olur, alavo tex-

niki qulluq vo tomir islori tolob edir. Ona gors do

liftin gqapt mexanizminin konstruksiyasinin tok-

millosdirilmasing, etibarliginin yiiksoldilmosino

yonalmis hor bir todqiqat isi miiasir zamanda ak-
tualdir.

Todgigatin predmeti vo obyekti liftlorin kabi-

no vo saxta gapilarinin horokot mexanizm-lorinin

mexaniki intiqallaridir. Arasdirma zamani lift
qapilarinin harakot mexanizmlori genis todqiq
edilmis, onlarin is prinsipi aragdirilmis vo segil-
mis bir yik liftinds qapilarin lingli harakot me-
xanizmi elastik Otlirmoli mexanizmlo moderizo
olunmusdur. Yeni konstruktiv hall daha yiiksak
tohliikasizlik tolablarine cavab verir va elastikdir.
Konstruksiyasi sads, etibarligr yiiksokdir, unifi-
kasiya olunandir vo texniki xidmot zamani1 daha
az qulluq tolab edir.

Lift qapilarmmin tasnifati. Liftin kabino vo
saxtasinin qapilarii asagidaki olamotlorino goro
tosnifatlandirmaq olar [1; 3]:

Kinematikasina gora: siyirtma qaptilar, donan
qapilar, ¢evik gapilar.

Qapt taylarimin sayina gora: birtayli, ikitayl
va ¢oxtayll.



Qapt taylarimin harakat siiratina gora: birsti-
ratli, ikistiratli, coxstiratli.

Horakata gotirilmoa tisuluna gora: alla, yarim-
avtomatik va avtomatik idara olunan [1].

Miiasir dovrdo asason avtomatik agilib-bagla-
nilan qapilara — intigalin otiirticii mexanizminin
noviina gora: qayis, zancir, vintli, disli otiirmali,
son zamanlar isa xatti miiharrikli mexanizmlor
tathiq edilir. Idaraetma sistemina gora: bu ciir
liftlori reloasasli (kéhna liftlards), PLS (prog-
ramlagdirila bilon montiqi kontrollerlor), mic-
roprosessorasasli mexanizmlara ayirmaq olar.
Tohliikasizlik mexanizmina gora: lift qapilarina
sensorlu, reversiv mexanizmlor totbiq edilir.

Avtomatik gap1 intigallar1 kabino mortabalordo
dayanan zaman qapilarin agilib-baglanilmasini,
hamginin qapr taylart gedis yolunda hor hansi
maneays rast goldiyi halda onlarin horakat istiqa-
moatini doyisdirmok ti¢lindiir. Avtomatik intigal
elektrik miiharrikindon, Otiirlicii mexanizmdan,
gap1 taylarinin agilma diiyiiniindon, qapilarin tam
acilitb vo ya baglanilmasindan sonra elektrik
miiharrikini sondiiron quruluslardan vo intigalin
revesivlosdirma mexanizmindon ibaratdir. Liftin
kabino vo saxta gapilarinin intigallarinda kigik-
Olgiilii vo kicikgiiclii asinxron elektrik miihor-
riklorindon istifads edilir. Bu miiharriklor birsiirotli
olur, bozi hallarda iso onlarmn siiroti miioyyon
diapazonda tonzimlonilir. Qayisin tarimligint ni-
zamlamaq Ug¢lin elektrik miiharriki oynaqgla barki-
dilmis ¢or¢iva iizorinds qurulur.

Miiasir liftlorin qapilar1 avtomatik iisulla idare
olunur vo onlardan yiiksok daqiqlik, etibarliliq
tolob olunur.

Sokil 1-da siyirtmo qapilarin sxemlori gosto-
rilmigdir. 1 — kabino, 2 — saxta, 3 — kabina gapisi,
4 — saxtanin qapisinin sarti isaraloridir. Birtayl
siyirtma qapt eni 800 mm-dok olan qap1 ke-
cidlorindos totbiq edilir. Qap1 kecidinin eni 800
mm va daha ¢ox olduqda ikitayli birsiiratli qap1
daha uygundur. Bu halda mexanizmin intigali
bilavasito qapi1 taylarindan birine tosir edir, digor
qap1 taymna horokat iso onlar1 bir-biri ilo olaqe-
londiran kanat vasitasils verilir.

Eni boylik olan kabinolordo kabinonin igori-
sindo gapilarin yigilarkon daha ¢ox yer tutmasini
aradan qaldirmaq iiclin teleskopik, iki paralel
miistovilordo horokot edon gapilardan istifado
olunur. Teleskopik qap1 taylar1 bir-biri ilo elo
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Sakil 1. Siyirtma qapilarinin sxemlori:

a) birtayli; b) ikitayl, ikitarafli, birsiiratli;
¢) ikitayl, birtarafli, ikisiiratli; d) dordtayl,
ikitarafli, ikisiiratli.

kinematik olaqgolondirilir ki, onlar eyni vaxt ko-
styindo miixtalif yollar got etsin. Bu zaman tay-
lardan biri digorino nisbaton iki dofs boyiik sii-
rotlo horokot etmolidir. Belo qapilar ikisiiratli
qapilar adlanir.

Dordtayli gapilar, adoton, qapr kegidinin eni
1800 mm vo daha boylik olan yiik liftlorindo
totbiq edilir. EN-81.1 standartina gora qapr ke-
¢idinin eni iki sorniginin sorbost kegmosi iigiin
1100 mm-doan ki¢ik olmamalidir [2].

Liftlorin qurulusu vo tohliikesizlik istismari
qaydalarma (LQTIQ) goro avtomatik vo yarim-
avtomatik gap1 taylarinin bir-birins statik sixilma
quivvoesi 150N-dan artiq olmamalidir [4]. Av-
tomatik baglanan saxta vo kabina qap1 taylarinin
kinetik enerjisi 4C-dan yiliksok olmamalidir.
Qap1 taylarin horokotlorinin reversivlonmaosi
zamani, maned ilo garsilasdiqgda avtomatik bag-
lanan qap1 taylarinin kinetik enerjisi 10C-a cata
bilor.

Qapilarin harakat mexanizmlarinin intigal-
lan

Bu intiqallar, hom do qap1 taylarinin harakot
yolunun sonunda onlarin siirstinin sifira enmo-
sini do tomin edir.

Stanqli mexanizm. Sakil 2-d> avtomatik inti-
qalli gapilarin stanqli horokot mexanizmi gos-



torilmisdir. Belo sxemlor bir ¢ox firmalarin liftlo-
rinds genis totbiq edilmokdadir. Ayirici-diyircok-
li avtomatik gap1 intigalinin modifikasiya edil-
mis bir konstruksiyasi olan bu intiqalda dirsoyin
(10) gapr taylart (1) ilo stangla (8) oslagolon-
dirilmasi vo onun uzunlugunun doyisme imkani-
nin olmasi sayasindo intiqalin qap1 keg¢idinin la-
zim olan 6l¢iistine gors tonzimlonmasi miimkiin-
diir. Qap1 taylarinin intigalla sort kinematik ola-
gosi stanqdaki dartma qiivvesini mohdudlas-
dirmaq tgiin onun teleskopik tipli ¢ixintis1 ol-
masini vo qgapi taylarinin haddi sixilma qiivve-
sino nozarat edon vo gapilar maneays rast gol-
dikds mikro doayisdirici agara tosir etmaklo revers
harakatini tomin edon qurgu (6) tolob edir. Qap1
taylarindan birins (sokilds sagdaki) harokat lingli
mexanizmls intigaldan (7) verilir. Digor gap1 tay1
iso sinxronlasdirici kanat (4) vasitosilo harokoto
gatirilir. Belo ki, bu kanatin har bir qolu qapi tay-
larindan birinin karetasina (2) barkidilmisdir.
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Sakil 2. Avtomatik intiqalli qapilarin stanqli
harakat mexanizmi:

1 — qap taylari, 2 — karetalar, 3 — bloklar, 4
— sinxronlagdirict kanat, 5 — qapr taylarinin
baglanmasina nazarat edan stepsel tipli kontakt
qurgusu, 6 — reversin mikro dayisdirici acart vo
qapt taylarimin sixilma qiivvasini mohdudlas-
diran qurgu, 7 — intiqal, 8 — stanq, 9 — stanqa
oynagqla barkidilmis kronsteyn, 10 — dirsak.

Dirsak-siiriincak mexanizmi. Torkibinds dir-
sok-siiriincok mexanizmi olan qap1 intiqallart
liftlorde genis totbiq edilir [6; 7; 10]. Bu da on-
larin firlanma harokatini iraliloma harokatinag ¢e-
virmokdo daha sado konstruksiyaya vo yliksok
etibarliliga malik olmalar1 ilo baghdir. Cevirici
mexanizm kimi onun dirsayi intigalin aparilan
bondi olan sonsuz vint reduktorunun ¢ixis va-
linda oturdulmaqla pazvari gayis Otlirmosi vo
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sinxronlagdirici kanatdan ibarat elastik intiqalla
birgo isloya bilor (sakil 3a).

Lift istehsalinda diinyada moshur olan
“OTIS” firmasmin liftlorindo totbiq edilon sado
dirsok-siirlincok mexanizmli qap1 intigalinin
struktur sxemi sakil 3b-do goOstorilmisdir. Sort
intiqalli mexanizm olmasina baxmayaraq, belo
ikidirsokli-sliriincok mexanizmli gap1 kifayot
godor etibarlidir vo onun konstruktiv element-
lorinin say1 da azdir. Intigalin reduktorunun apa-
rilan valinin ¢ixis ucunun morkozi yuvasinda
oturdulan ikitorafli dirsayin (5) har bir ucu siirgii
gollarina (6) baglanilmis, onlar iso kronsteynlor
(3) vasitasilo siirlincoyo — qapilarin katerlorino
borkidilmisdir. Intiqal isloyorkon dostoklordon
biri saat oqrobi istigamotindo, digori iso oksino
dondiiyiindon, gap1 taylarini miixtalif istiqgamaot-
lora horokot etdirir, agir vo yaxud baglayir.

a) elastiki intiqalla

1 — elektrik miiharriki, 2 — pazvart qayig
otiirmasi, 3 — sonsuz vint reduktoru, 4 — dirsak-
siiriincak mexanizmi, 5 — sinxronlagdirict kanat
mexanizmi, 6 — qapt taylari.

5
6

—

T \“O /

c?}

b) sart intigalla

1 — qapi taylari, 2 — mil, 3 — kronsteyn, 4 —
siirgiiqolu, 5 — dirsak, 6 — elektrik miiharriki vo
mexaniki otiirma.

Sakil 3. Lift qapilarinin harakat mexanizm-
lorinds dirsak-siiriincok mexanizminin tatbiqi

Vintli mexanizm. Avtomatik horokotli qap1
mexanizmlorinin vintli intiqalinin sakil 4-do gos-
torilon sxemlorindon 1950-ci illorden istifads



edilmoya baslanilmigdir. Belo horokot mexaniz-
mi sado konstruksiyaya vo texnologiyaya ma-
likdir. Intigalin mikroprosessorlu idaroetma sis-
temlorinin yaranmasi onun totbiqini genislondir-
mokdadir.

Mexanizmin intiqali elektrik miiharrikindon
(4), horaket vintindon (11), onlar1 birlogdiron
muftadan (5), aparan qapinin karetino kronsteyn-
lo sart barkidilmis qaykadan (12) ibaratdir. Qay-
kaya digor torofdon borkidilmis basmaq (8) isti-
gamatlondirici stanq (9) boyunca horokat etmok-
15, qapilarin vo onlarin tizerindoki hissoalorin ¢o-
kisindon yaranan yiiklorin stanga oOtiiriilmosini
tomin edir, vintin kasici qiivva ilo yiikklonmasini
aradan galdirir. Vint hor iki ucundan mohdudlag-
dirildigindan elektrik miiharrikinin valinin fir-
lanma harakati naticasinds vintin firlanma haro-
koti onun tizerindoki qaykanin vo ona birlog-
dirilmis karetin, uygun olaraq qapilarin iralilomo
harakating ¢evrilir.

Sakil 4. Vintli intigalli avtomatik harakatli
qapt mexanizminin sxemi:

1 — qap taylari, 2 — sinxronlagdirict kanat, 3
— qapi taylarinin értiilmasina nazarat edan step-
selli kontakt qurgusu, 4 — elektrik miiharriki, 5
— mufta, 6, 10 — sonuncu acgarlar, 7 — dayaq, 8 —
karet basmagi, 9 — istiqamatlondirici stang, 11 —
harakat vinti, 12 — harakat vintinin karet qay-
kasu.

Itigedisli horokot vintindon istifado etdikdo
titroyis vo sosin azaldilmasi tiglin onun dinamik
miivazinatlosdirilmosine xiisusi toloblor qoyulur.
Mexanizmin intiqalinin gapi taylar ilo sort ola-
gado olmasi yiiksok etibarli avtomatik revers sis-
temlorindon istifado etmoyi tolob edir. Karetin
basmagi iizorindoki dayaq gapilarin tam bag-
lanma vo agilmasina uygun sonuncu sondii-
rlictilora tosir etmoklo intigal miiharrikinin son-
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diiriilmasini tomin edir. Vintli gap1 mexanizmin-
do intigalin programla idarsolunan mikropro-
sessor sisteminin islomasi {iglin qapt yolunda
qurasdirilmig nozarst vericilori olur. Qap1 tay-
larinin yerdoyismo yolunda etibarli mikro-
elektron nozarat sistemi olduqda, sonuncu agar-
lar qurasdirilmaya bilor.

Cevik elastik otiirmoali harokat mexanizm-
lorinin intiqallarl. Belo intigallarin torkibindo
pazvari, ¢oxpazli, disli qayislardan vo ya kanat
va bloklardan ibarat ¢evik elastik otiirma olur.

Cevik dart1 elementli (pazvari qayis va ya ka-
nat) qapt intiqallari. Sakil 5-ds kinematik tisulla
qapilarin horakot qrafikini optimallagsdirmaga
imkan veron elastik darti elementli (qayis Otiir-
moli) mexanizmin sxemi verilmisdir.

9

p—
—=m =

Sakil 5. Elastik otiirmali qapr harakati me-
xanizminin sxemi:

1 — qapt tayr, 2 — ayirict, 3 — mil, 4 — siiriin-
cak, 5 — elastik elemnt, 6, 7 — qasnagqlar, 8 — re-
duktor, 9 — miiharrik. L — qapinin gedisidir.

Sxemdon goriindiiyii kimi, mexanizmin inti-
gali sonsuz vint reduktorundan (8) vo ondan son-
ra qurasdirilmis elastik dart1 elementli 6tlirmodon
(5) ibarotdir. Diametrlori bir-birino borabor ol-
mayan aparan vo aparilan qasnaqlardan (7 vo 6)
vo onlarin iizorino tarim geydirilmis elastik darti
elementindan (5) toskil olunan bu Gtiirme miioy-
yon Otlirma nisbati ilo horokoti aparan gapi ta-
yimin karetino verir. Siirlincoys (4) oynaqla bag-
lanilmis barmaq (3) dartt elementino (5) sort
baglanilmigdir. O, diizxotli vo oyrixatli hisse-
lordon ibarat olan trayektoriya tlizro harokot edir.
Siirtincokls (4) qarsiligh alagads olan ayiricinin



(2) sayasinda qapi taylari (1) yolun ¢ox hissasini
maksimal yolverilon siiratlo gedir va kigik bir
hissosindo sifir siiroto godor siirotini salis ya-
vasidaraq A vo B noqtolorinds dayanr.

Disli qayis otiirmoali qapr intiqallar. idaro-
edilon intigallarda disli qayis otlirmali sistemlor
ugurla totbiq edilir. Belo avtomatik qap1 intiqal-
larim (sokil 6) osas istlinlilyli gapt konstruksi-
yasinin sado olmasi, ¢ox salis vo sossiz islomasidir.
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Sakil 6. Digli qayis otiirmali avtomatik qapt
intigalinin sxemi:

1 — gapt taylari, 2 — karetalar, 3 — sinxron-
lagsdinicr disli qayis, 4 — stepselli kontakt qur-
gusu, 5 — intigalin disli qayis otiirmasi, 6 —
intiqal miithoarriki.

Mexanizmin intiqalinin asas hissosi disli qay1s
otiirmoloridir. Digor qapi intiqallarinda olan
sinxronlagdirict kanat rolunu oynayan disli
qayisin (1) yuxari vo asagi qollarina qap1 taylari
(9) karetlori ilo sort baglanmigdir. Bu qayisin
qasnaqlarindan birindo (1) qapilarin horokot
yolunun nozarat vericisi quragdirilmigdir. Hora-
kot elektrik miiharrikindon (4) birbasa vo yaxud
lazim goldikds reduktor vasitasilo araliq qayis
Otlirmasing (6) verilir. Onun aparilan qasnagi (7)
ilo qapr taylarin1 horokoto gotiron disli qayis
Otlirmasinin aparan qasnagi bir val tizorindo otur-
dulmusdur. Qap1 taylarini horokoto gotiron sin-
xronlagdirict disli qayisin qasnaqlarinin diametr-
lori eynidir. Disli qayis otiirmosi gasnaglari ilo
stirlismasiz islomoani tomin edir, bu baximdan sart
olagoali mexanizmlorinds oldugu kimi, belo gap1
intiqallarinin sxemlorinds do gap1 taylarinin
sixma qiivvesini mohdudlagdiran etibarli sistem-
lordon vo elektron avtorevers qurgularindan isti-
fado etmok lazimdir.

Kanat otiirmoali qapi intiqallari. Belo sxem-
lordo sinxronlasdirici kanat, hom do dart1 ele-
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menti funksiyasini yerino yetirir vo horokoti
reduktorun ¢ixis valindaki kanataparici qasnag-
dan alir (sakil 7).
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Sakil 7. Kanat mexanizmli avtomatik qapi
intiqgali:

1 — gapt taylari, 2 — karetalar, 3 — aparilan
qasnaq (blok), 4 — kanat, 5 — tarimhiq bloku, 6 —
kanataparici qasnaq, 7 — reduktor, 8 — elektrik
miiharriki.

Kanataparic1 qasnaqla dart1 elementi arasinda
friksion olagonin olmasi bu mexanizmi yuxarida
baxilan disli qayis Otiirmoali mexanizmlordon
daha tohliikesiz edir. Dart1 kanatinin miixtolif
qollart ilo kinematik olagods olmasi sayasindo
gapt taylart bir-birino nisboton qarsilighi oks
harokot edir. Darti kanatinin kanataparici qas-
naqgla tolob olunan siirtiinmo qiivvesi qasnagin
conborinin hondosi xarakteristikalar1 vo bas-
langic gorilma qiivvesi ilo toyin olunur. Yonol-
dici blok kanatin gqasnagi ohato bucagini, uygun
olaraq gorilma qilivvesini artirmaga xidmaot edir.
Kanatin ilkin gorilmo qilivvasi kifayat qodor
boylik olduqda, hotta yarimdairovi profilli ka-
nataparici gasnaqla da friksion otliirmanin etibarl
islomosini tomin etmok olar. Baslangic gorilmo
qiivvasini tonzimlomokls gap1 taylarinin sixilma
qiivvasini yolverilon tohliikasizlik soviyyesindo
mohdudlasdirmaq olar. Avtomatik gap1 intigal-
larinin yuxarida verilon mexanizmlori miihar-
rikin xarakteristikalar1 ilo idara olunur vo bels
sxemlordo miihorrikin valinin firlanma tezliyi ilo
gapt taylarinin horokot siirotlori arasinda xotti
asililiq vardir. Bu vaziyyaet iso qapi taylarinin tam
solis dayanana qgodor oylomo vo siirotyigma
proseslorinin bu vo ya digor idarsetmo proqram
sistemlori ilo nizamlanmasini tolob edir.

inqiqal reduktorlar

Sonsuz vint reduktorlart liftin ham qaldirici,
hom do gap1 horakoti mexanizmlorindo onsnavi
olaraq genis istifado olunur. Bu da onlarin kicik



gabarit Olciilordo boyiik otiirmo ododino malik
olmalar1 saboabindondir. Belo ki, hor iki mexa-
nizmds is¢i siirat, adoton kigik olur, miihorrikin
stiratini tolob olunan doyors qodor azaltmagq tigiin
mexaniki Otliirmo mexanizminin do Otiirmo
nisbati boylik olmalidir. Sonsuz vint reduktorlu
bucurgadlar asason Rusiya, Ukrayna, Belarus vo
digor MDB dovlatlorinin istehsali olan liftlorin
gapt mexanizmlorinds totbiq edilir. Belo bucur-
qadlar ki¢ik giiclii (0,18 va 0,38 kVt) elektrik
miithorrikindon, pazvari qayis Otiirmasindon,
sonsuz vint reduktorundan, qap1 taylarinin acil-
ma diiylinlorindon, reversivlogdirma sistemindon,
gapilarin tam acgilmasi vo baglanmasi zamani
elektrik miihorrikini avtomatik sondiiron qur-
gudan ibarotdir [8; 11]. Firlanma horokoti elek-
trik miithorrikindon sonsuz vint reduktoruna paz-
vari qayis Otlirmasi vasitasilo verilir.

Lift gap1 mexanizminin modernizasiyasi

Torkibindo miixtolif lingli-dostokli mexa-
nizmlor olan qapi1 intiqallar1 ssason yiik liftle-
rindo totbiq edilir. Belo mexanizmlordos gapi tay-
larinin agilib-baglanmasi onlarla sort slagado
olan dostoklor vasitesilo yerina yetirilir. Bu me-
xanizmlor hom bir torafs, hom do hoar iki torafs
acilan kabino vo saxta qapilart {igiin layiho-
londirils bilor [12; 13].

Konstruksiyasinin sade olmasi bu név mexa-
niki intiqallarin asas tstiinliyiidiir, lakin intigalin
¢ixis bondi ilo gapilarin arasinda elastik-qoru-
yucu intigalin olmamasi, oynaqlarin siiratlo
yeyilmosi, nizamlanma islorinin asan olmamasi
1S9 osas ¢atismayan cohatloridir.

Birtorofa acilan ikitayl ikistirotli gap1 mexa-
nizmlorinin struktur sxemi sakil 8-do gostoril-
misdir. Is zamam dirsok (OA bendi), adoton 120°
doniir. Bu donma harokati ona reduktorlu elektro-
mexaniki intiqaldan verilir. Dirsayin donmo ho-
rokoti dostok vasitasilo ardicilligla gqapr taylarina
verilir. Daxili qap1 taylarinin herokst yolu xa-
ricilora nisbaton iki dofs ¢ox oldugundan, biitiin
gap1 taylarinin eyni zamanda agilib-baglanilmasi
ticiin onlarmn siirati do digorlorine nisbaton iki
dofs boyiik olmalidir. Bunun {igiin do intigaldan
iki stiratin alinmasi tolob olunur. Dastokli mexa-
nizmlards bu dostoklorin uzunluglart onlarin bor-
kidilma oynaqlarinin yerini toyin edorkon nazoro
alimmalidir. Masalon, sokil 8a-da DC dastoyini
nazors almasaq, FG=GC olmalidir.
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b
Sakil 8. Lingli mexanizmli ikisiiratli qap: in-
tigalimin struktur sxemi:
a) sxem, b) vaziyyatlor planm
1, 4 — dastaklor; 2, 3 — dartqilar; 5 — 8 — qa-
pun taylari ikitayl, ikitarafli birsiiratli siyirtma.

Bir cox yik liftlorindo sokil 8-do gostorilmis
birtorofo agilan ikitayl ikisiiratli qapr horokati
mexanizmi totbiq edilir. Bu mexanizmin kons-
truksiyast sado olsa da, qiisurlar1 daha ¢oxdur.
Xiisusilo qap1 taylarina horokotin sort dostoklorlo
Otlirtilmasi muasir toloblora uygun golmir. Belo
ki, gqap1 harakoti mexanizmindo elastik element-
loar olmali vo gapilarin sixilma qiivvasi 150N-u
kegmomolidir. Sort mexanizmdo bunun tomin
edilmasi liglin xiisusi avtomatik qurgularin,
mexatron sistemlorin qurasdirilmasi talab olunur
ki, bu da gapt mexanizminin vo Umumilikds
liftin maya doyorinin yiiksalmosina sobab olur.
Bunlar1 nazoro alaraq homin mexanizmin ova-
zind sakil 9-da kinematik sxemi gostorilmis yeni
mexanizmi toklif edirik. Belo ki, bu yeni
konstruktiv hallin totbiqi ilo lingli mexanizmli
gap1 intigallarinin yuxarida sadalanan qiisurlarini
aradan galdira bilorik.

Toklif edilon yeni konstruktiv hall avvalkin-
don onunla forglonir ki, biitiin dostok sistemindon
imtina edilmisdir. Burada iki odod 6tiirmo nis-
botlori bir-birina nisbaton iki dofs forqlonon
elastik otlirmoadon istifado edilmisdir. Hor iki
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elastik 6tiirmaya horokot reduktorun (3) ¢ixis va-
lindan eyni zamanda verilir. Bunun ii¢iin homin
valin iizorinds iki adad, diametrlorindan biri di-
gorininkinag nisbaton iki dofa boyiik olan gasnaq
quragdirilmalidir. Elastik otlirma kimi pazvari
gayis vo yaxud kanat istifads edilo bilor. Kapi ka-
retlori sixaclar vasitosilo onlara baglanilir. Ogor
reduktorun 6tlirma adadi yavassiiratli qap1 tayini
tolob olunan maksimal stiratlo harokot etdirmoayo
imkan verarso, onda ona uygun elastik 6tliirmonin
qasnaqlarinin diametrlorini eyni gotiirmak olar.

Yoni bu halda yavassiiratli qap1 taymin otiir-
mo nisboti vahid olur. Itisiirotli gapinin elastik
harokot mexanizminin 6tiirma nisbatinin iki dofa
boyiik alinmasi iicin onun aparan gasnaginin
diametrini iki dofo bdyiik gotiirmok tovsiys olu-
nur. Ogar reduktorun 6tiirmo adadi yavassiiratli
gap1 tayini tolab olunan siiratlo harokat etdirmoya
kifayot etmozso, onda miivafiq elastik otliirmonin
Otiirmo nisbatini vahiddon boyiik gdtiirmak olar,
amma yeno do itisiiratli gapinin elastik 6tiirmo-
sinin Otlirmo nisbatinin yavassiiratliyo nisbaton
iki dofs kicik olmast gézlonilmalidir. Yoni biitiin
hallarda uy/ul:Z olmalidir. Burada, u, — yavas-
stiratli, u; — iso itisiirotli elastik Otlirmalorin
Otiirmo nisbatloridir.

Sakil 9. Ikitayl ikisiiratli, birtarafs acilan lift
qapilarimin harokat mexanizminin yeni kons-
truktiv halli:

1 — elektrik miiharriki, 2 — mufta, 3 — re-
duktor, 4 vo 5 — pazvari qayts otiirmasi, 6 va 7 —

qapt taylarimin elastik elements baglanma dii-
yiinlari, 8 — tir — ¢arg¢iva, 9 — istigamatlandirici,
10 — karetlar, 11 va 12 — qapilar, 13 — binanin
diavari, 14 — sonluq acarlart.

Qap1 taylarinin elastik elementlors sakil 9-da
gostorilon kimi baglanmasi onlarin harokst yol-
lariin sonunda siiratin todricon sifira yaxinlas-
masini tomin edir ki, bu da normativ-texniki so-
nadlards lift gapilarina qoyulan osas tolobin sado
va ugurlu texnoloji yolla 6donmasine imkan verir.

Qapilarin harakst mexanizminin hesablan-
masi

Hesablanma asagidaki niimuno osasinda vo
ardicilligla aparila bilor:

1. Harakato miiqavimat qiivvasinin tayini

Hesablama kanat mexanizmino malik qap1
intigalinin sxemi osasinda avtomatik qapi inti-
qallar ii¢lin aparilir. Liftlorin layihalondirma tac-
riibasi va ilkin islomolor asasinda kabino vo saxta
qapilarinin osas parametrlorini miioyyon edo
bilorik. Liftin kabino vo saxta gqapilarinin enini
b=1200 mm, hiindiirliylinii iso h=2000 mm go6-
tiirmak olar.

Kabins vo saxta qapilari taylarin harokstine
imumi miigavimat qiivvasi hesablanmasi {i¢iin
asagidakilar 6ncodon toyin edilmisdir:

Karetanin diyircayinin diametri — Dy=50 mm;

Diyircayin sapfasmin diametri — dg=10 mm;

Diyircoyin diyirlonmo siirtiinmosi omsali
(kapronganbarli diyircoklor ti¢iin) — pg=0,4 mm;

Diyircoyin diyirlonma yasti§inin gotirilmis
stirtlinma omsal1 — pug=0,02;

Kabino qapisinin bir tayinin kiitlosi — G;=50 kq;

Saxta qapisinin bir tayimin kiitlosi — G,=70 kq.

Kabina gapilarinin harakoto miigavimat qiiv-
vosi agagidaki diisturla hesablanir:

Wi :i(.‘ud +HS‘£)'G:L'9 = 28 N
D, 2

Saxta qapilarinin kabina qapi tayina gotirilmis
harokoto miigavimot qiivvesi iso asagidaki diis-
turla hesablanir:

2 dg
W, = [—(,ud +,us-—)+tana]-G2 g ~ 404N
D, 2

Burada, o — saxta qapisinin milinin maillik
bucagidir, toxmini olaraq a=2°28' — gdtliirmok
olar.

Horokoto imumi miigavimat qiivvosi

W=(i;-W+iy' W, )kp=164,16 N,

Burada, iy vo i, — kabino vo saxta qapilarinin



say1; kyp=1,15+1,25 — qap1 taylarmin basmagqlari-
nin horokoto miigavimat omsali, ky=1,2 gotii-
rilmisdiir.

2. Qapt taylarinin harakat siiratlarinin tayini
va miiharrikin secilmasi

Qap1 taylarinin agilma siiroti qap1 kegidinin
enindon va kabinonin hesabi siiratinden asili olaraq
toyin edilir. Siiratin hesabi qiymati qap1 taylarinin
gotirilmis kinetik enerjisinin buraxila bilon qiy-
moatini nozors almaqla qobul edilmolidir. ilkin
olaraq siiratin qiymoti qap1 kecidinin enindon vo
gapilarin tolob olunan baglanma vaxtindan asili
olaraq hesablanur. itisiiratli qapi tay iiciin

v=2=2x22_ 0,8ms,
t 1.5

Burada, b — gap1 ke¢idinin eni, m; t=1+2,5 —
gapilarm ag¢ilma vaxtidir, bdyiik qiymati ¢oxtayli
qapilar tiglindir. Qap1 taylarinin eni eyni oldugun-
dan yavas gedislisinin siirati itigediglisino nisbaton
iki dofs az olmalidir, yoni

V,=2=22=0,4m/s
2 2

Miiharrikdon tolob olunan giic toyin edilir:

—3 _ 1641608

-1073=0,164 kVt
Nm 0,8

Burada, n,, — mexanizmin FIO-dir. Istifads
edilon mexaniki 6tiirmonin noviindon asili olaraq
Nm=0,75+0,92 haddindo doyisir.

Katalogdan tolob olunan giica goro elektrik
mihorriki se¢ilmolidir. Masalon, bu xarakteris-
tikalara malik: markasi — 24VDC; nominal giicii
—N,,;=200 Vt; valinin nominal firlanma tezliyi —

n,,=1020 doq™ olan mitharrik segmoak olar:

Qap1 taylarinin stiratinin maksimal yol verilo
bilon kinetik enerjiys uygunlugu yoxlanilir.

— X (>. __Igming, ;
V—\/mg(Z [Xx] S ),rn.s

Burada, [k]=10 C — LQTIQ iizro qap1 taylarmin
kinetik enerjisinin buraxila bilon qiymatidir; m, —
gap1r taylarinin horokotli hissolorinin gotirilmis

kiitlosidir, kq; Ig — intiqalin horokatli hissolorinin

gotirilmig otalot momentidir, kqmz; n,, — miihor-
rikin valinin maksimal firlanma tezliyidir, doq™.

Mexanizmin 6tiirmo ododi asagidaki kimi to-
yin edils bilor:

Dy ny,
Il: .-
60V,

3,14-0,18 - 1020
60-0,8

=12,02
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Burada, V. — qap1 taylarinin buraxila bilon
kinetik enerjisinin qiymatino uygun qobul edil-
mis orta siirot, m/s; n,, — mitharrikin valinin no-
minal firlanma tezliyi, doq'; Dy — reduktorun
cixis valinda qurasdirilmig icraedici elementin
donmo ¢evrosinin diametridir, konstruktiv iglo-
molor asasinda qobul edilir. Layihalondirdiyimiz
mexanizm Ugiin element bir qasnaq olacaqdir,
onun diametrini 140-180 mm qabul eds bilarik.
Burada biz D =180 mm gobul etdik. Bu, qap1
taylarin1 horokoto gotiron qayis otiirmolorindon
aparan ki¢ik qasnagin diametridir. Otiirmo odo-
dindon asili olaraq kataloqdan standart ikipillali
silindrik digli ¢arx reduktoru segilo bilor, onun
osas texniki xarakteristikalar1 — markas1 — 11[2V-
100, 6tiirma odadi —u = 12,5, ¢ixis valinda max.
firlanma momenti — T ,, = 315 Nm, kiitlosi — 21
kq, morkozlorarast masafasi: itigedisli pillodo —
ay,; =80 mm, a,,;=100 mm-don ibaratdir.

3. Qapilarin acilma vaxtimin daqiqlosdirilmasi

Qap1 taylarinin siiratinin doyismo proqrami
osasinda siirotyigma vo oylomo zamanlar (tg vo
t,) toyin edilmolidir.

Siirotyigma, qorarlagmis horokot vo oylomo
yolu hesablanir:

v, |4
Sy = ——-t, Sﬁf-ta, 8= by —8.—8,

2
Qap1 taylariin agilma vaxti hesablanir:
Sq
to, =t + L, —I—E

4. Kinematik hesablama
Miihorrikin valinin bucaq siiroti

My, 3,14 -1020

= = = 106,8 L
Wi 30 30 14 s

Reduktorun yavasgedisli valinin firlanma
tezliyi
n,, 1020

T2 = 12,5

= 81,6 degq™?!
U, areed

Reduktorun yavasgedisli valinin bucaq siirati

TNy 3,14 -81,46
wz — —

_ -1
30 30 8,545 s

Mexanizmin iimumi Fi9-n1 toyin edok:

Mo=Ne Mg Na’=0,96-0,97>-0,95?=0,82

Burada, n, — ikipillali silindrik ¢arx redukto-
runun, ng - elastik (qayis) otiirmolorinin, ng —



qap1 taylarmin horaket diyircoklorinin FiO-dir.
Reduktorun aparan valindaki giic
P,=P,=200 kVt
Reduktorun aparilan valindaki maksimal giic
P,=P,,m,=200-0,96=192 kVt
Firlanma momentlori miihorrikin valinda:

B 200
lew :m:1,873N'7ﬂ.
Reduktorun aparilan valinda
=2 192 _ o5 4e0n
27 w, 8545 ¥

Qisagedisli gap1 taymin qayis otiirmoasi iigiin
Otlirmo adadini ug=l1 gobul edirik. Onda onun
aparilan valina uygun parametrlor asagidaki kimi
olacaqdir:

Giic — P3,=P,m=192:0,97=89,24 Vit

Firlanma tezliyi — n3=n,=81,6 doq’!

Bucagq siirati — 034=0,=8,545 s

Firlanma momenti —

T34=Trnq=22,469-0,97=21,795 N'm

Uzungedisli qap1 tay1 qisagedislisino nisbaton
iki dofo daha siirotli oldugundan onun qayis
Otlirmasi ligiin 6tiirmo adoadini ug=0,5 gobul edi-
rik. Onda onun aparilan valina uygun parametr-
lor asagidaki kimi olacaqdir:

Giic — P3=P,m=192:0,97=89,24 Vt

- 81,6 -
Firlanma tezliyi — nzq = :—2 i 163,2 dag™?
0 ’
. . _ Wy 8,545 _ =1
Bucag siirati — w39 = T 17,09 s

Firlanma momenti —

T3=Tougng=22,469-0,5:0,97=10,897 N'm

Kinematik hesablama elektrik miihorrikinin
nominal parametrlorlo islodiyi hal iiclin aparil-
misdir. Adoton, istismar rejimindo bu parametr-
larin giymatlori daha kigik olur.

Qisagedisli gap1 taymin horokot mexanizmi
Otlirmo adadi vahid olan (ug=1) elastik Otlirmo-
don ibaratdir. Elastik 6tiirma kimi standart, sada
vo igdo etibarli oldugundan pazvari qayis
Otlirmasini gobul etmok olar. Bu halda gasnag-
larin diametrini, avvalco gobul edildiyi kimi,
d;=d,=180 mm qobul edirik.

Sakil 10 vo 11-do hesablanmig niimunoyo uy-
gun olaraq qisagedisli vo uzungedisli qap1 tay-
lariin elastik horokot mexanizmloarinin kine-
matik sxemlori vo siirat qrafiklori verilmigdir.
Qrafiklordon goriiniir ki, qapilar horokoto basla-
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yan anda siirati sifirdan baglayaraq todricon artir,
sabit nominal siiroto ¢atir, sonra todricon yavasi-
yaraq dayanma aninda yenidon sifira disiir.

=i
OIEC

a) 2
v, mys
0,771 \
0 rn": \
|
b) 1,28 ks

Sakil 10. Qusagedisli qapt tayinin harakot
mexanizminin sxemi (a) va siirat qrafiki (b)

[FN

v, mfs

0 g b s

k)

Sakil 11. Uzungedisli qapt tayinin harakat
mexanizminin sxemi (a) va siirat qrafiki (b)

Uzungedisli gap1 taymin horokot mexanizmi
Otlirmo odoadi u,=0,5 olan multiplikator tipli elas-
tik 6tiirmodon ibarotdir. Buarada da elastik otiir-
mo kimi standart, sado vo isdo etibarli oldugun-
dan pazvar1 qayis Otlirmasini qobul edirik. Bu
halda konstruktiv noqteyi-nazordon boyiik (apa-
ran) qasnagin diametrini d;=360 mm, kigik (apa-
rilan) qasnagin diametrini iso d,=180 mm qobul
edirik.

Notica. Sonda geyd edok ki, todgigat zamani
lift qapilart vo onlarin horokot mexanizmloari tos-
nifatlandirilaraq vo tohlil edilorak yiik liftinin iki-
tayli, ikistirotli lingli-dostokli sort intiqallt haro-
kot mexanizmi ovazins ¢evik elementin istifadosi
il elastik intiqall1 yeni harokst mexanizmi toklif
edilmis, hesablanmis vo layiholondirilmisdir. Ye-
ni mexanizm oavvalkindon forqli olaraq qap1 tay-



larinin siiratinin tolob olunan qrafiklo doyisil-
mosini tomin edir vo alavo mexanizmlordon is-
tifado etmoadon qapilarin horaket yollarinin so-
nunda siiratin avtomatik olaraq todricon sifira en-
dirilmoasing imkan verir.
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H.Mirzayev
Analysis of operating mechanisms of
elevator doors and development of a new
constructive solution
Abstract
In the article has been classified the mec-
hanisms for automatic opening and closing of
elevator doors, has been developed their struc-
tural schemes and has been made a comparative
analysis, as well as the types, structure and wor-
king principles of the drives of these mechanisms
are explained. The rigid linkage mechanism used
for controlling the opening and closing of two-
side, two-speed elevator doors has been moder-
nized, and instead of it, a new mechanism with
an elastic mechanism, simpler in design, meeting
the safety requirements set out in the normative
technical documents of elevators has been deve-
loped and a sample report has been provided.

I'Mmup3oes

AHaJM3 MeXaHU3MOB NepeIBHKeHUs

ABepeii audra u pazpadoTrka HOBOIO
KOHCTPYKTHBHOI'O pellieHusl
AHHOTANUA

B crarpe nana ximaccupukanyus MEXaHU3MOB
ABTOMAaTHUYECKOI'O OTKPBIBAHUS U 3aKpbIBAHUS
JBepel TMPTOB, pa3padoTaHbl UX KOHCTPYKTHUB-
HBbIE CXEMBbI, IIPOBE/ICH CPAaBHUTENIbHBIN aHAIIN3,
a TaKKe OOBSCHSIOTCS TUIIBI, CTPYKTYpa U IPUH-
UMbl padOThl 3TUX MEXaHU3MOB. MoJepHU3H-
pOBaH >KECTKHH PBIYAXHBIM MEXaHU3M JUIS YII-
paBJIEHUsI OTKPBIBAHUEM M 3aKPBIBAHUEM JBYX-
CTBOPYATETO JIByXCKOPOCTHOTO JIBEpel TU(Ta U
pa3paboTaH HOBBIH MEXaHM3M C YNPYTUM 3Iie-
MEHTOM, OoJyiee MpPOCTOM KOHCTPYKIMHU, OTBeE-
yaromuii Tpe0oBaHUsAM 0€3011aCHOCTH, U3JI0KEH-
HbIM B HOPMAaTUBHO-TEXHMYECKON JTOKyMEH-

TaIK Ha JUQT, TPEJCTaBICH MPUMEpP OTYETA.



