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要 旨

クレーン用三相誘導電動機に関する新しいJEM規格が制定されたのを機会むこ最近の制御関係について総合

的に触れ,速度制御方式,操作方式あるいは制動方式など,従来より踏襲されている方式に加え,新製品や改

良品につき紹介した｡

1.緒 口

一般産業の中で荷役機械の果たす役割は大きく,中でもクレーン

の占める位置は重要である｡クレーンの性能,ひいてはその制御装

置の性能が産業の能率増進に与える影響は甚大である〔つ

したがってクレーン用電動機の制御装置は

(1)製鋼クレーンのように高速,高ひん度,かつ低速を必要と

するものには,クレーンの用途,種頸

(2)横行,走行など負荷が正のみのもの,巻上,僻仰などのよ

うに負荷が正負に変わるものなど負荷の種撰

(3)大形製品運搬用には見通しの良い機上運転,棟械据付など

徴調を行なうものには床上運転などの作業性

を検討し最も目的に合致し高性能,かつ経済性の良い制御方式およ

び器具の選定を行なわなければならない｡

以下,クレーン用三相誘導電動機のJEM規格改訂を機会に,改

めてクレーン電気品としての各種用途に対する制御器臭および装置

について,現在用いられている方式と今後の傾向について述べる｡

2.速 度 制 御

クレーンの速度制御は円滑な加速減速iこより始動停止時の荷振れ

の防止,衝撃の緩和,着床の精度を良くするために行なわれる｡し

たがってバケットクレーンの巻‾■Fのように特に制御を必要としない

もの,組立用のように停止精度を必要とするものなど,その日的に

応じて適切な方式を選ぶ必要がある｡

2.1正トルクのみの制御

横行･走行･旋回など常に正負荷の制御には,一般に二次抵抗制

御が用いられ,さらに用途により減速用の装置を併用することが

ある｡

2.1.1一次電圧制御

小容量の横行,走行用電動磯にはかご形誘導電動機を使用する

場合がある｡一般のかご形誘導電動機は始動電流が大きいため,

一次抵抗制御(1)により電流制限を行なう方式が用いられる｡日立

製作所では始動トルクが大きく始動電流の小さいかご形モートル

(日立製作所商品名マグネトロモーレレ)を発表(2)し好評を得て

いる｡

マグネトロモートルの制御は一次側にリアクトルを使用し,熱

損失を少なくしている｡リアクトルにはタップを設け,トルク調

整可能としている｡その速度-トルク曲線の一例を図1に示す｡

2.1.2 ニ次抵抗制御

電動棟の二次抵抗により速度一トルク特性が比例推移すること

は良く知られている｡この方式は負荷の大きさにより速度が大幅

に変化し,軽負荷で低速が得られないのが欠点である｡そのため
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図1 てグネトロモートル速度-トルク特性の一例

走行などでは制御器に惰行(コースチソグ)ノッチを設け,適当に

減速したところで制動する方法が用いられる｡さらにGD2の大

きいものや,最近の高速クレーソなどでは惰行に時間を要し,ま

た直接制動すると衝撃が大きいなどから減速用の制動装置(たと

えば後述のCFブレーキ,IB,ダイナミックブレーキ制御)を併

置し低速を得る方法も用いられている｡

2.l,3 並 列 運 転

橋形クレーンなどスパンの長いクレーンには電動機を両脚に設

置して並列運転を行なう｡誘導電動機の並列運転の方法に,負荷

が両電動機にほぼ均一に掛かるものには共通二次抵抗法(さ),大幅

iこ変わるものにはパワーセルシソ法(4)などがある｡これらは起動

時に両電動磯の位相を一致させる必要がある｡また電磁ブレーキ

など制動機にバラツキがあるため両電動機は停止時に同期はずれ

を生ずることがある｡そこでパワーセ/レシソ法の場合,駆動モー

トルを止め次に電磁ブレーキを掛け完全に停止してからセルシソ

の励磁を消し,最後まで同期を保持する方法が用いられる｡

しかしいかに電気的に同期を取り得たとしても車輪の径差,ス

リップなど梗概的要因で幾何学的に位置のズレをガーダーに生

じ このズレが積算され,ついには思わぬ事故をまねく恐れがあ

るためなんらかの方法で時々ガーダーのねじれを矯正してやる必

要がある｡

2.2 負荷が負となる場合の制御

巻上,腑仰,引込のように負荷が正および負になるものは,負負

荷のとき二次抵抗制御では同期速度以下の運転ができない｡そこで

低速を得るための種々の方法が考案され,最近ではサイリスタを使

用する制御が漸増している｡

2.2.1CF 制 御(5)

CF制御とは日立製作所のCFブレーキを用いた巻下制御の名

称で,サーボリフタ(電動油圧押上機の日立製作所商品名)に主

誘導電動機の回転速度に応じた周波数の二次電圧を供給し,これ

による押上力とブレーキバネによる制動荷重との差を制動力とし

て電動機軸に作用させ,自動的にブレーキしながら主誘導電動機
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図2 CF ブ レ ー キ

を低速運転させるものである｡

CFブレーキはサーボリフタおよび楼満都より成り,機構部に

は周波数に応じたサーボリフタの押上力によって制動トルクを効

果的に変えるため独特のレバーリング棟構を採用しノている｡図2

はCFプレ】キの外観である｡

ブレーキドラムおよびシューは,CF制御時に生ずる摩擦熱を

効率よく放散させるために特殊な構造とLている｡

制動トルクは容量により若丁二の差異はあるが電動検定格トルク

の220･～300%程度である｡CFブレーキのシリーズほ制動トル

クを標準数R20/3の数列とし,6～250kg-mの12機種である｡

表lに標準仕様を掲げた｡これは新しいJEM1202i･こよる電動械

にも適用でき,電動棟の使用率が25%ED,40%EDの両者に

共用できる｡60%ED以上のものほ原則としてCF制御は行なわ

ない｡

なお走行などの正負荷に使用する場合電動機駆動トルクを適当

に選ぶと,所要の低速を得ることができるので応用範囲ほ広いし､

2.2.21日 制 御(8)

IB制御とは渦電流を利用して電磁的にて別動する方式の日立製

作所の名称である｡IBは,白山に回転できる渦流円筒と固定さ

れた磁極および励磁コイルから構成され,制動トルクは励磁電流

が大きいほど,速度が速いはど大きくなる｡そして直結する誘導

電動機が同期速度の1/5速度で回転しているときの発生トルクの

大きさで定格を表わす｡表2ほその標準値を示したものである｡,

(1)簡 易 制 御

負荷にかかわらず一定の励磁電流を流して低速を得る方法であ

る(速度-トルク特性は表3参照)｡,この方式はCF制御と同様速

度変動率が比較的大きいが,肋磁電流を任意に選ぶことにより)土

表3 各 種 巻 上

格負荷における所要の速度を得ることができるとともにコントロ

ーラのノッチにより励磁電流,二次抵抗を変化して設定速度を変

えることができる｡

(2) 日 動 制 御

三相誘導動棟の二次電圧が速度に比例することを利用し,所定

の速度の電圧にコントローラであらかじめ設定し,一方負荷の変

動による回転数の変化を電動機の二次電拝で検出し,この両電圧

の差を取り出す｡この電位差によりサイリスタの点弧角を制御す

ることによF)IB励磁電流を自動的に調整し,速蛙の自動制御を行

なうものである｡,その基本回路を図3(速度一トルク特性(表3))

表1 ブ レ ー キ の 標準 仕 様

形
式
鳩
諾
鳩
城
詰
捻
誌

式

梱
り
叫

一

別
い
伽 力
.
I
.

批
伽

サ ー ボ リ フ タ

衝 程 (mm)

全衝程r有効衝程l遊び

l
1
2

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

H

H

H

H

H

H

H

H

H

H

H

H

表2 IB 標 準仕様表

5

5

5

5

5

0

0

0

0

0

0

0

1

1

1

2

2

3

3

統
続
統
続
続
続
統
杭
統
続
琵
統

速
速
達
速
達
速
達
速
達
速
達
連

新JEMク レ
ー

ソ モート ル

IM･=40%ED IB…10プ∠ED

出 力

(kW)

IM…25%ED,IB‥･6%ED

極教

ト ル ク

(kg一皿)

㌫7;‾｢㌫宗

圭主筆§弓茎…;≡

王…喜i…喜…!……喜
注:1Bの絶縁級ほF

8.9

12.2

1B

24.5

30

37

60

81

98

149

179

出 力

(kW)
極数

6

6

6

6

6

6

qU

OO

QU

O

またはH超絶経とする｡

制 御 の 比 較
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に示す｡このように自動制御を行なえば速度変動率を3～5%程

度にすることができる｡また共づりを行なうものでも速度変動率

を一致させるだけで使用することができるが,重要度によりさら

に両者の速度を検出して負荷の不平衡による速度の変化を押える

ことができる｡

IBの自動制御装置には従来磁気増幅器が用いられていたが,

現在ではサイリスタを使用するのが一般的となっている｡

2･2.3 発電制動による制御

クレーンの巻下制御に発電制動(dynamicbraking)を用いる

場合には,誘導電動機を交流電源から切り離し,固定子側に直流

を入れて励磁する｡回転子は荷重によって回転するので,回転子

巻線に電圧が発生する｡これを二次抵抗に消費させることにより

回転エネルギーは次第に減少し,停止に至るかあるいは消費する

電力と回転エネルギーが釣合ったところで速度が一定となる｡

この方式は速度変動率が悪く(表3参照)駆動トルクがないため

低速になるに従い制動力が弱まり,フックロードのような軽負荷

での巻下運転が困難となる,など欠点はあるが,前者は励磁電流

を日動制御することにより変動率を3～5%程度にすることがで

きる｡後者は回生制動で巻下運転を行ない,停止地点近傍で制動

するなど実用上支障のないところで使用されており一般に自動制

御されない｡

2.2.4 リアクトル制御

リアクトル制御は誘導電動機の一次側に可飽和リアクトルをそ

う入して電動機の印加電圧を変え速度制御を行なう方法と,二次

側に可飽和リアクトルをそう入し,二次インピーダンスを変えて

速度制御する方法の2とおりがある｡一次電圧制御においては

さらに図4(a),(b)の2とおりがある｡(a)はケーブルクレーン

の｢横行+あるいは,水平引込クレーンの引込みのように運転の

途中において電動轢の負荷が正こ負に変化する所に使用される｡

特に軽負荷の巻下低速が必要となるときに用いる方法であり,

多くの巻上制御は(b)の方法で十分その目的を達することがで

きる｡

これは巻上,巻下の中間ノッチをリアクトルで速度制御するも

のであって,ごく軽い負荷の低速巻下は困難であるが,実用上発

電制動と同様全速巻下を行なって何ら問題ないので,特別な場合

を除き(b)の方式が用いられる｡しかし巻下運転の低速度特性が

議論の対象の一つになる場合があるので,各種制御との性能的,

経済的な比較を表3に示す｡
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リアクトル制御においてコントローラをたとえば誘導形にし連

続的に指令値を変化させるようにする〔7)と,1ノッチ以下の低い

速度でクレーンを使用することができる｡造船クレーンなどで,

何の位置合せを精密に行なうことの必要な場合には威力を存分に

発揮できる｡

2.3 制御用器具

2.3.】保 護 装 置

現在多くの一般天井クレーンでは,モートルの保護を行なわず

単に短絡保護として筒形ヒューズ,あるいほ配線用遮断器が用い

られておF),さらにモートルの保護を行なう場合には熱動過負荷

継電器が用いられている｡しかし始動ひん度の激しいクレーンモ

ートルの過負荷保護には,熱動形では電動機との熱慣性が大幅に

異なるため完全な保護ができない｡またトロリー,機内配線の短

維事故のとき継電器に過電流強度がないので焼損する｡したがっ

て最近は電磁形の電流継電器が用いられる傾向にある｡

直接および複合制御の保護器具ほ一括して共用保護盤に収納さ

れるが,間接制御のものは制御盤に保護回路を含め,共用保護盤

の形を取らないのが最近の傾向である｡

2.3.2 盤 用 器 具

電磁接触器は製鋼など重工業用として構造が単純で,保守が容

易で性能上顧客の絶大なる信用を博しているクラッパ形が用いら

れる｡一般天井クレーンには据付面積の小さい小形軽量の水平プ

ランジャー形接触器が使用されている｡

加速方式には日立製作所独特の電流制限器を使用しているた

め,巻上など過負荷の場合タイマー方式のように自動加速しない｡

運転老が過負荷であることがわかるので電動機を焼損することは

ない｡

2.3.3 二次抵抗器

抵抗器ほ特殊鋳鉄製のグリッド抵抗体をプレス加工された一枚

板のエンドプレートでささえたもので,据え付けたまま各段ごと

に引出しが可能であり,さらに接続端子を片側に配列して修理,

点検が容易にできるようiこしてある｡図5はその外観である｡

なお製鋼関係では最近需要の多くなってきている特殊スチール

製のグリット抵抗体を用いた抵抗器も開発されている｡

3.操作用器具

3.1制 御 器

クレーン用可逆制御器のうち,直接制御用の接触子としては従来

ー74-
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から回転するチップをもったいわゆるローラフィンガを使用し,こ

のチップを銅製のセグメントと接触させて制御を行なっていたが,

特に最近の満ひん度運転のすう勢に応ずるため,主回路開閉用とし

て独特の押切形接触子を用いたカム形制御器を製品化し,直接制御

可能の範川を拡大した(〕また間接制御用として,操rF回路用の補助

接触子を内蔵した主幹制御器がある｡

3.1.1直接制御用可逆制御器

主回路の開閉に使用されている接触子をK-105と呼んでいる

れ 制御器の特長,性能はこの接触子によって決まるので,まず

K-105について述べる{)

(1)K-105の構造および性能

導電部以外ほほとんど絶縁物で構成されているため電気的にも

信板性が高い｡図るに外観を示す｡動作枚構にほ押切り形を採用

しているため遮断が確実でr女全となっている｡接点には摩耗の少

ない特殊銀合金を使用し,可動,固定の向接点を共用としカニ換性

を持たせているほか,接∴【よの交換が一方向からドライ/ミで簡単に

できるようにLてある｡端子部も配線の仮定を考慮して向きを一

方向にまとめ,線抑えを付けてある｡K--105ほ制御器の一次側お

よび二次側両｢謂閉用に使用されているが,一次側用接触子にはア

…クシュートを取り付けて遮断を確実なものとしている｡K-105

の遮断試験のオシログラムを図7に示す｡

操作回路用の緋助接触子としてほ交流回路用としてKD-1,巾二

流回路用としてK-2と呼称する接触子を使用しているこ〕以上の

性能を表4に掲げた｡

(2)構造と標準仕様

標準形の制御器はクランクハンドル付となってお`),0ノッチ

でハンドルのノブを押さなければ回転できない機械的インタロッ

クが設けてあるし,外観を図8に示す｡接点の交換ばかりでなく,

接触子日体の収りはずし,配線なども簡単にできるようになって

いる｡そのほか操作回路用の補助接触子が内蔵されている｡また

複合制御用とLて,一次側主回路電磁接触器操作用の補助接触子

と二次側工回路用接触了一を内蔵した複合制御器がある｡以上述べ

た制御器の標準仕様を表5に示す｡

3.1.2 主幹制御器

主幹制御器は一次側用および二次側用としていずれも補助接触

器をl勺成し,この接触子によってそれぞれの電磁接触器を動作さ

せている｡電動機容量55kWを越えるものに適川されるほかに,

一般の制御器だけではできない復雑な制御や特に高ひん度使用の

場合に用いられる｡補助接触了･としては前述のように交流圭馴乍用

(形式VC52rKRカノミー

取りはずした外観) 図9 ペンダント

図8 直接制御用可逆制御器 スイッチ

図5 二次兢抗器

(左から K-105(ア【タンュートなし),KD-1)

国6 接 触 子

44UV 60c/s

220V 60c/s

図7 主回路用接触子K-105遮断試験オシログラム

表4 接 触 子 性 能 表

性 能

種 莞琵l 定格′了正統

K-105
AC440V50A

AC220V90A

KD-11AC440V 3A

遮鵬流縦l′舐的寿命l楼械的寿命
用 途

AC440V 250A

AC220V450A

AC440V 30A

50:万回以上

100万回以】ヒ

準標の器御制5表 仕 様

500万回以上

500万回以上

主回路

操作路路

…珊ポ途用

御

乍E 上E

複 合 制 御

式 ⊇醤用電動空い昆圧形

VC52

VC73

VC73

VC73

一 般 用

巻

上

用

抑制FC

御制
n凸

走 行 用

R

R

K

K

C

C

V

V

VC72

VC73

KRIi

KRIi

賀】⊆墨蔓
ご喜;;F…≡言

2.2へノ25kW

30～45kW

2.2～ノ25kW

30～45kW

2.2～25l王W

30～45kW

2.2～25kW

30～45kW

ー75-

440V

440V

440V

440V

440V

440V

芸3;Fご呂:;

KR2

KR2

KRIi2

KRE2

KRT2

KRT2

2.2～25kW

30～45kW

2.2～55kW

2.2～55kW

2.2～25kW

30～55kW

440V

440V

440V

440V

440V

440V
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表6 交流電磁ブレーキの標準仕様

⊥L

形
L
S
3

LS4

LS6

LS8

LSll

LS16

LS22

LS32

LS45

LS63

LS90

LS125

LS180

式

A

A

A

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

Y

S

S

S

S

S

S

S

S

S

S

S

S

S

雫管㌣警l相数

2.8

4

5.6

8

11.2

16

22.4

31.5

45

63

90

125

180

定 格

(分)

60

60

60

60

60

60

60

60

60

60

60

60

60

概略電流
(A) 電磁石仕様

墨笠過笠芸+選畏旦選至
2.5

2.5

2.5

1.7

1.7

1.7

2.2

2.2

2.3

2.5

2.5

4.5

5.8

2.1

2.1

2.1

1.3

1.3

1.3

l.7

1.7

1.8

2.0

2.0

3.5

5.0

25

25

35

25

25

25

25

25

30

35

35

40

40

4.5

4.5

5

20

20

20

30

30

35

45

45

50

60

としてKD-1を,直流操作用としてはK-2を用いているっ この

ようにすべて補助接触子のみで構成されているために,制御器自

体が小形であり,ハンドル操作も非常に軽くなっている｡

3.2 ペンダントスイッチ

床上操作を行なうもので一般に小形のホイスト付クレーンなどに

用いられる｡図9ほその代表的なものである｡

3.3 無線遠隔制御装置

日立製作所では真空管式の国産1号榛を開発し(8),その後トラン

ジスタ方式を発表(9)しているが,さらに安価で取扱いの容易な標準

形を開発した｡本方式はインタロックチャンネルを設け,これを二

重変調し,動作信号と組み合わせて3信号1動作とし,さらに誤動

防止回路を備え,安全性を高めている｡操作盤は携帯に便なる構造

を有し,押ボタン操作またはハンドル操作で,小形軽量化されて

いる｡

4.制 動 機

クレーンに用いられる制動機は巻上の場合には停止および荷重の

保持に,横行,走行においてほllヨ滑に停止するために重要な役割を

演ずる｡

4.1電磁ブレーキ

電磁ブレーキとして一般に使用されているものむこ交流操作式と直

流操作式の両者があるが一長一短があり,現状ではこれらの特長を

生かして使い分けるのが実情である｡すなわち一般用クレーンで電

動機容量の比較的小さいものには交流電磁ブレーキを,比較的大き

いものあるいは特に使用条件が過離なものには直流電磁ブレーキを

採用している(〕日立製作所においては,標準として巻上用75kW

までの電動榛には交流操作を,75kWを越えるものには但流操作を

使用している｡そのほか韓量に関係なく使用条件によって直流電磁

ブレーキを選定する場合もある｡

4.1.1交流電磁ブレーキ

交流電磁ブレーキほ直流電磁ブレーキやサーボリフタブレーキ

と比較して,電源の入切に対する応答時間が早く,価格も低廉な

ため最も広く使用されている｡しかし電磁石接極時の衝撃や大き

な起動電流,電磁石のウナリなど交流電磁ブレーキ特有の問題も

ある｡特に接極時,電磁石より発する衝撃の大きさほ電磁ブレー

キ本体の寿命に重大な関係があるため交流電磁ブレーキの場合ほ

この衝撃の緩和と衝撃に対する耐久性という面で工夫がこらされ

るのが普通である｡

(1)標準機種と仕様

交流電磁ブレーキのシリーズは13機種からなっており,これ

らの定格制動トルクが標準数R20/3の数列の値になっている｡

定格トルクは2.8kg一皿～180kg-mにわたり,このうち2.8kg-

評 論 第50巻 第4号

〔形式LS30-SY3)

図10 交流電磁ブレーキ

m～5,6kg-mの3機種ほ単相交流操作であり,8kg-m～180kg-

mの10機種は三相交流操作である｡なお本シリーズはJEM1202■

｢クレーン用全閉外扇巻線形低圧三相誘導電動機_=こも通用でき

るように考慮してあり,同規格電動機の25%EDおよぴ40%ED

の両者に共用である｡標準機種とその仕様をまとダ)て表るに示す｡

(2)単相交流電磁ブレーキ(形式LS-SA2)

ブレーキ操作用単相電磁石のケースを衝撃緩和のためのエアダ

シュポットと一体とし,ブレーキライニソグの交換も簡単にでき

るような構造としてあるこ､

(3)三相交流電磁ブレーキ(形式LS-SY8またほLS-SY2)

(a)構造と動作

ブレーキほ大別して制御部,電磁石部およびオイルダシュポ

ットから成っており,その外観を図10に示す｡制動はブレーキ

バネの押旺力と電磁ホ可動コアの自重との和によってかかり,

制動の釈放は電源投入時の電磁石の吸引力によりブレーキバネ

を圧縮して子Jなわれる｡制動部のうち,ブレーキバネをセット

Lたバネロッドはそのまま一方を支ノ･､ミとして上に持ち上げるこ

とができ,ブレーキドラムを取りはずすことなくブレーキライ

ニソグの交換を行なうことができる｡電磁石部分はその心臓部

ともいえるコイルボビンに特殊鋼を使用して過醗な条件に耐え

るよう考膚が払われている｡電磁石接極時および釈放時の衝撃

を緩和するためオイルダシュポットi･こは密封形の圧縮および伸

長両効きのものを使用しているが,交流電磁ブレーキの妃こ答性

の特長をそこなわないよう特に留意してある｡

(b)オイルダシュポット

オイルダシュポットほ電磁石の吸引時および釈放時の衝撃に

対しこれを緩和するための装置であるが,電磁石動作時の可動

コアの速度が磁極間の刑i離が減少するに従って大きくなるのに

対し,オイルダシュポ､ソトの抗力は速度が大きくなるため電磁

石の按極時の衝撃を緩和するのにほ非常に効果が大きい｡この

ダシュポットの抗力の大きさはそのまま電磁ブレーキの特性に

影響するため選定に問題がある｡すなわち抗力によって電磁石

の起動から接極までの時間が良くなる場合ほ緩衝としての効果

はあるが,起動電流がその間流れるためコイルの温度上昇の点

で問題があり,さらに交流電磁ブレーキの特長である速応性を

減殺することになる｡一方電磁石の釈放時の衝撃というのはブ

レーキLS-SY2およびLS-SY3の場合可動コアが落下して電磁

ホケースの底部を強くたたくために生ずるもので,ブレーキラ

イニソグが摩耗しないうちは,可動コアがケースに当たる前に

ブレーキライニソグがブレーキドラムを締め付けるため衝撃は

はとんどない｡しかしブレーキライニソグがある程度摩耗して

可動コアがケース底部をたたくようになると衝撃は飛躍的に増

大する｡このためオイルダシュポットを電磁石釈放時にも効く

ようにしてある｡ダシュポットを取り付けた場合の動作状況を
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(両効き形ダッシュポット使用時ブレーキLS125ASY2)

(片効き形ダシュポット使用時ブレーキLS45-SY3)

図11オイルダシュホット使用時の電磁ブレーキ動作特性

図l=に示す｡

4.】.2 直流電磁ブレーキ(形式LS-SD)

直流電磁ブレーキはJEM-1120｢圧延機および起電機用直流電

動機用電磁ブレーキ+に準拠して製作されたものである｡これは

JEM-1109r‾圧延補機および起毛橙用直流電動機+に用いる電磁

ブレーキについて規定されたものであるが,しかし交流電動機と

ともに用いる場合でも整流器を併用することにより適用される｡

l自二流電磁ブレーキほ交流電磁ブレーキに比べて応答性ほ若十劣る

が,動作時の衝撃が小さいので高ひん度での使用が可能で長期間

の使用に耐えることができる｡電磁コイルの絶縁はB種で,すべ

て無機質の絶縁材料を使用し,日立サーモセットワニスを真空含

浸してあるので絶縁性能はきわめて良好であり絶縁劣化のおそれ

がない｡

商流電磁ブレーキには付属品としてブレーキコイルの時定数短

縮のための直列抵抗と回路を切ったときコイルに誘起する電圧を

1▲げて絶縁を保護するための放電抵抗がついている｡標準仕様を

表7に示す｡

4.1.3 サーボリ7タブレーキ(形式LS一丁Y)

クレーンの柄行,克行用のブレーキとしてほ制動時において,

保持している荷に衝撃を与えないために動作時の衝撃の小さいも

のが望ましい｡日立製作所にこおいてはこのような用途に対してサ

ーボリフタにより操作するブレーキを標準化している｡サーボリ

フタの押上力は電磁石と異なり全衝撃にわたり一定であるので動

作時の衝撃が小さく,しかも電源投入からブレーキ釈放まである

いは電流遮断から制動までの過渡時間が電磁ブレーキに比べて長

いために,起動,制動時に荷iこ与える衝撃が比較的小さい｡ただ

し電磁ブレーキと異なi),ひん繁なインチソグ操作に十分追従で

動 機 の 制 御 装 置

表7 直流電磁ブレーキの標準仕様
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形

S

S

S

S

S

S

S

L

L

TL

L

▼L

L

L

式

D

D

D

D

D

D

D

S

S

S

S

S

S

S

定格操作`副_仁

(Ⅴ)

110 またほ220

110 または220

110 またほ220

110 またほ220

110 または220

…言13二…冨
72

130

260

三三3芸≡;三……Zll,……3

0,9

0.8

1.4

2.5

3.8

10

20

5

0

0

0

ハリ

5

0

0

0

3

1

2

4

9

表8 サーボリフタブレーキの標準仕様

+戸一

0.18

1.22

0.7

0.7

1.0

1.8

2.7

形
L
S
3

LS4

LS6

LS8

LSll

LS16

LS22

LS32

LS45

LS63

LS90

LS125

LS180

式

TY

TY

TY

TY

TY

TY

TY

TY

TY

諾TYTY一

定格制動

ト ル ク

(kg-m)

押上力

(kg)

サ
ー ボ リ フ タ

衝 程 (mm〕

攣軋
全衝程

5

5

5

0

0

0

0

0

0

ハU

ハリ

5

5

1

1

1

3

3

3

3

3

5

5

5

7

7

遊 び
格定

耗
続
綻
続
綻
続
綻
航
続
続
統
綻
綻

速
達
遼
遠
速
達
速
達
速
達
速
達
連

きない面があるため用途が限られている｡標準シリーズは交流電

磁ブレーキと同様標準数R20/3の数列の値に定格制動トルクを

決めてある｡精進はサーボリフタを除けば制動部分は交流電磁ブ

レーキとほとんど同じである｡サーボリフタブレーキの標準仕様

を表8に示す｡

5.結 R

以上クレーン制御において最近一般に行なわれている制御方式お

よびそれに使用される制御器具について述べた｡これらのうちには

新製r訂lやあるいはすでに従来より踏襲されてきている製品が含まれ

ているが,クレーン用誘導電動機のJEM規格が新しく制定された

のを機会に,その制御関係について総合的に記述した｡

1

2

3

4

5

6

7

8

9
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