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Лифты используются для вертикального перемещения пассажи-

ров и грузов, а подъемники - для перемещения грузов из забоев шахт 

или для перемещения скипов в металлургической промышленности 

и в некоторых случаях для перемещения пассажиров по наклонному 

пути. Поскольку подъемники не являются типичными общепромыш-

ленными механизмами, наибольшее внимание уделим здесь лифтам. 

Основными элементами лифтов являются кабина, подъемная ле-

бедка (при наличии редуктора), канаты, противовес (контргруз), 

электродвигатель, тормозное устройство и аппараты управления. 

Питание двигателей дверей и вентиляторов, освещение кабины, 

связь аппаратуры управления и сигнализации с оборудованием, 

находящимся вне кабины, осуществляются гибким кабелем или, в 

некоторых случаях, троллеями. Все современные лифты имеют си-

стему подъёма с противовесом и с уравновешивающими канатами. 

При больших высотах масса каната весьма существенна. В зависи-

мости от положения кабины и противовеса по высоте шахты вели-

чины нагрузок на канатоведущий шкив имеют значительные пере-

пады, что отражается на безопасности работа лифта. Поэтому приме-

нение уравновешивающих канатов, стабилизирующих нагрузки на 

КВШ, является обязательным. Необходимость уравновешивания тя-
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желых подъемных сосудов является очевидной, так как для их пере-

мещения при отсутствии контргруза необходимо соответствующее 

увеличение мощности электродвигателя. 

Наличие противовеса приводит к выравниванию графика 

нагрузки электродвигателя, что снижает его нагрев в процессе ра-

боты. Противовес для подъёмников выбирается с таким расчётом, 

чтобы он уравновешивал вес подъёмного сосуда (кабины) и часть но-

минального поднимаемого груза. Кинематическая схема лифта с 

верхним машинным помещением наиболее простая и часто применя-

емая. Ее преимущества: не требуется блочного помещения, отсут-

ствие дополнительных блоков, относительно небольшой износ кана-

тов в связи с отсутствием их перегибов на блоках, небольшая длина 

канатов. 

Лифты могут быть как безредукторные (электродвигатель непо-

средственно соединен с канатоведущим шкивом), так и редукторные, 

когда электродвигатель и канатоведущий шкив соединены между со-

бой через редуктор. Кинематическая схема механизма представлена 

на рисунке 1. 
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Рис. 1. Кинематическая схема лифта 
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1 – электродвигатель; 2 – тормоз (муфта с тормозным шкивом и 

колодочным тормозом); 3 – редуктор; 4 – кабина; 5 – шкив; 6 – про-

тивовес. 

Применение регулируемых приводов переменного трёхфазного 

тока позволяет существенно стабилизировать диаграмму движения 

(исключить неоднородность диаграмм движения при изменении за-

грузки кабины) и поддержать заданное ускорение кабины в режимах 

разгона, замедления и торможения. Это даёт возможность умень-

шить время перемещения кабины и повысить производительность 

лифта. 

Регулируемый привод постоянного тока обеспечивает аналогич-

ные условия и применяется для формирования диаграммы движения 

кабины лифта, близкой к оптимальной, а также высокую точность 

остановки кабины. 

В современных лифтах используют два принципа управления: 

-разомкнутый, при котором для управления приводом лебѐдки ис-

пользуют сигналы, формируемые в логической управляющей си-

стеме (станции управления). Возможные изменения параметров ка-

бины и лебёдки в процессе работы не учитываются; 

-замкнутый, позволяющий учитывать все изменения параметров 

и управлять приводом по сигналам, получаемым от логической 

управляющей системы, а также учитывать результаты функциониро-

вания привода. Вследствие этого система управления силовым при-

водом даѐт возможность увеличить точность остановки, повысить 

плавность движения кабины. 

В последнее время находит применение асинхронный частотно- 

регулируемый электропривод с микропроцессорной системой управ-

ления. Который позволяет реализовать плавный пуск и экономный 

режим работы. 
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