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ՀՏԴ 621․3 

Ա.Վ․ ԱԶԱՏՅԱՆ 

ԱՐԱԳԱՅԻՆ ՎԵՐԵԼԱԿԻ ԹՎԱՅԻՆ ԿԱՌԱՎԱՐՄԱՆ ՀԱՄԱԿԱՐԳԻ 
ՄՇԱԿՈՒՄԸ 

 

Դիտարկվում է արագային վերելակի միկրոքոնթրոլերային կառավարման համա-
կարգ։ Աշխատանքային կանոնավոր ռեժիմներում կառավարումն իրականացվում է առա-
վելագույն արագացման թույլատերլի արժեքներով։  

Առանցքային բառեր․ վերելակ, կառավարման ալգորիթմ, շարժման փուլեր, միկ-
րոքոնթրոլեր։  

Չնայած Մարդատար և բեռնատար վերելակների կառուցվածքային տեսակ-
ների բազմազանության պայմաններում ներկայումս մեծ ուշադրություն է դարձ-
վում դրանց կառավարման ալգորիթմների կատարելագործմանը։ Վերելակի 
Էլեկտրաբանեցման աշխատանքային ռեժիմը բնութագրվում է հաճախակի միա-
ցումներով և անջատումներով: Ըստ այդմ՝ կարելի է առանձնացնել շարժման 
հետևյալ փուլերը՝ էլեկտրաշարժիչի թափառքը մինչև հաստատված արագութ-
յուն Vуст, հաստատված արագությամբ շարժում, արագության նվազում մինչև 0: 
Մարդատար վերելակների արագացման ու թափառքի սահմանափակման ան-
հրաժեշտությունը՝ մի կողմից, և վերելակի առավելագույն արտադրողականու-
թյան ապահովումը՝ մյուս կողմից, պահանջում են, որ անցումային պրոցեսների 
ընթացքում էլեկտրաբանեցման համակարգն ապահովի խցի արագացման ու 
դանդաղման առավել թույլատրելի արժեքները։  

 

 

Նկ. 1. Խցի շարժման գրաֆիկը 
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Վերելակի խցի շարժման գրաֆիկական տեսքը պատկերված է նկ․1-ում, 
որտեղ ընդունված են հետևյալ նշանակումները՝ v- արագություն,a- արագացում, 
ρ -թափառք, s-ճանապարհ: 

Վերելակի միկրոպրոցեսորային կառավարման համակարգի սխեման պատ-
կերված է նկ․2-ում։ Այս ֆունկցիոնալ սխեման հնարավորություն է տալիս պահ-
պանել արագացման առավելագույն արժեքը, որն իրականացվում է կերպափո-
խիչի ու իր քոնթրոլերային կառավարման համակարգի շնորհիվ [1]։ 

 

Նկ․ 2․Վերելակի էլեկտրաբանեցման համակարգի ուժային մասի ֆունկցիոնալ սխեման 

Սխեմայում տեղ գտած Շ, ԱՏ, տառային նշանակումները համապատաս-
խանաբար նշանակում են՝ շարժիչ, արագության տվիչ։ Տարբերությունը բոլոր 
այլ վերելակներից հետևյալն է․ տեխնիկական, ապարատածրագրային և քոնթ-
րոլերային կառավարման շնորհիվ ապահովվում է առավելագույն արագացում 
համապատասխան կանչի դեպքում [2]։ 
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Նկ․3․ Վերելակի կառավարման ալգորիթմի սխեման 
 

Այս ալգորիթմի հիման վրա մշակվել է համապատասխան քոնթրոլերային 
կառավարման համակարգը [3]։ 

Վերելակի կառավարումն իրականացվում է քոնթրոլերի միջոցով, որի 
սկզբունքային սխեման պատկերված է նկ․4-ում՝ իրականացված AT89C51 քոնթ-
րոլերի հիման վրա: Այս քոնթրոլերն ունի 128մբ RAM, 4կբ ROM և 40 արտանցիչ-
ներ: 40-րդ արտանցիչը միացվում է սնուցման աղբյուրին, իսկ P9-ի ելքը նախա-
տեսված է սկզբնադրման համար և միացված է ցանցին կոնդենսատորի և դի-
մադրության միջոցով, որով ապահովվում է ինքնասկզբնադրման հատկությանը, 
երբ քոնթրոլերը միացվում է: Բոլոր տվիչները միացված են P1 և P3 արտանցիչ-
ներին: Առաջին հարկի կանգառի տվիչները միացված են P1.0, P1.1, P1.2, P1.3 
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պորտերին: Երկրորդ հարկի տվիչները միացված են P1.4, P1.5, P1.6 և P1.7 պոր-
տերին: Առաջին հարկի կանգառի տվիչը P3.2 – ն է, իսկ երկրորդինը՝ P3.3: 
տվյալ դեպքում սկզբնադրման սեղմակը հանդիսանում է P3.0: Վերալակի թո-
ղարկումն իրականացվում է կամ սկզբնադրման անջատիչով, կամ ինֆրակար-
միր տվիչի միջոցով [4]:  

 

Նկ․ 4. Վերելակի քոնթրոլերային կառավարման համակարգի սկզբունքային սխեման 

Եզրակացություն․ 
1.  Առաջարկված ալգորիթմը հնարավորություն է տալիս մշակելու վերե-

լակների կառավարման սխեման։ 
2. Ալգորիթմի հիման վրա մշակվել է եռահարկ վերելակի կառավարման 

սխեման, որը հնարավորություն է տալիս վերելակի կառավարումն իրականաց-
նելու արագացման թույլատրելի առավելագույն արժեքով։ 
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А.В. АЗАТЯН 

РАЗРАБОТКА ЦИФРОВОЙ СИСТЕМЫ УПРАВЛЕНИЯ 
СКОРОСТНЫМ ЛИФТОМ 

Рассмотрена микроконтроллерная система управления скоростным лифтом. В 
рабочих режимах управление осуществляется с максимально допустимыми значениями 
ускорения.  

Ключевые слова: лифт, алгоритм управления, этапы движения, микроконтроллер. 

A.V. AZATYAN 

DEVELOPING A DIGITAL SYSTEM FOR THE CONTROL OF A HIGH-
SPEED ELEVATOR 

A microcontroller control system for a high-speed elevator is considered. In the 
operating modes, the control is carried out with the maximum permissible acceleration 
values.  

Keywords: elevator, control algorithm, stages of motion, microcontroller. 


