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图 １ 通过电子制动力矩调节装置 ，
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力矩调节 ， 后者根据运行条件通过
一个

调节环手动调整制动力矩 （ 图 ２
） 。

在机械应用中经常需要带有可变制动力矩的弾簧加压制动器 ， 电子制动电磁弹簧加压制动器分为多个物理

力矩调节装置可以实现这点 。 通过电子制动 力矩调节装置 ，
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动器中制造一个可变的制动力矩 。得到 单个物理参数 ， 这样不需要其他传

感器就能辨别有关制动开关状态的重要
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器在软件中复制 （ 图 ３
） 。

检测开关状态

小轿车的制动不同 ， 弹簧加压制制 动 ， 只 有在 紧 急情 况下助理 系统才例如 ， 可 以检测压板是拉紧还是落

９ 动器鉴于设计原 因 只有两种运行会启动 ， 使车辆在尽可能短的时间 内停下 ， 针对弹簧加压制动器在机器和设备

状态 ， 即
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制动力矩存在
”

和
“

制动力下 。 为 了使仪器和设备做到 同样的延迟 ， 中 的实际应用 ， 这意味着不需要常见的
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一个经济的微动开关或接近开关及其所要求的综合
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ｐ 弹簧加压制动器 中布线就能检测开关状态 。

在带有动态制动过程的机械应用 中 ， 人产生
一个可变的制动力矩 （ 图 １

） 。此外 ， 还可 以通过 比较启动 电流和

们通常希望能够加人
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定 的延迟 ， 就像带有变化负荷的机器 ， 如叉车这样保持 电流推测磨损储备 ， 或者识别过热 。
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样 ， 为 了有针对性地对延迟和的过道输送车辆 ， 根据负载状态有着不借助 当 前软件可 以根据要求通过有

制 动距离施加 影 响 ， 司 机会采用 脚 刹 ， 同 的制动距离 ， 到 目 前为止制动装置的针对性地影响 电流和 电压来控制 内部物

没有人会在全速行驶时拉动手刹 即停车规模都按照最大负载设计 ， 但即使在这理值 ， 除 了 摩擦半径 、 摩擦 系 数 Ｍ 和
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 第 ４ 现在借助最新的智能开关装置可以有针对
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电能源 电磁换能器磁机械能转换器势能和动能的 无级模 拟设定信号 ， 宽 ６ ９ｍｍ
、 高

３ ０ｍｍ 、 长 １ ０ ３ｍｍ 的尺寸使这
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开关

＾ ＾装置可以很方便地装入配 电柜中 。

第 ３ 如果将电磁弹簧加压制动器拆解为物理功能块 ，
就会形成所示的块状电路图 除 了设备 的柔和 延迟外 ’ 新的 制动

力矩调节装置还可 以为垂直轴制动等应

用 带来决定性的优势 ， 这类制动系统从

活性摩擦表面数量等参数外 ， 弹簧加压实施制动前可 以设定想要的制动力矩 。安全技术角 度 出 发被设计为冗余 ， 通常

制动器的制动力矩还来 自 弹簧力和磁力现在借 助 最新 的 智 能开 关 装 置 可带有两个独立的制动 ， 两条线路都釆用

之和 ， 当磁力为零 ， 只有弹簧起作用 时 ， 以有 针对性地调 节 制 动 力 矩 ， 开 关 装最大额定制动力矩 ， 冗余系统导致制动

闭合制动器 的力矩最大 ， 如果有意识地置 可 采 用 ２４ Ｖ 或 ４ ８ Ｖ 的 直 流 电 （ 图力矩翻倍 ， 在动态急停刹车时产生额外

增加磁力来对抗弹簧力 ， 就会直接影响４
） ， 制 动器线 圈 的额定 电流为 １ ０ Ａ 或的部件负荷 。 如果制 动力矩可 以调节 ，

有效弹簧作用 力 ， 从而影 响 制 动力矩 ，

５Ａ
， 不使 用 传感器的压板拉紧 和 落下部件尺寸可 以针对简单的 制动力矩 ， 而

在 制 动 失 灵 时安全性仍 然 能够得到 保

证 ， 因为剩下的制动 电路依 旧能使设备

安全制动装置的作用原理 延时 。

弹 簧 加压 制 动 器根据 故障安 全 原
一旦制 动 装 置 的 线 圏 通 电

， 就会

则 工作 ， 即 在没有 能 量 的状态 下 关 闭 ，
产 生

一个磁 场 ，
磁 力 对抗 弹簧 力 并吸恒定的制动力矩

在这 类 制 动 装 置 中 ，
压 力 弹簧 中 存 储引 压板 ，

一旦磁 力 大 于 弹 簧 力 ， 压板即使是在需要误差范 围很小的恒定

的 力 会产 生制 动 力 矩 。就会轴 向 移 动 ， 使转 子 自 由 运 动 ， 制制动力矩的应用 中 ， 新的制动力矩调节

在 没 有 通 电 的 情 况 下 ， 弹簧 会压动被释放 。
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住 制 动 装 置 的压板 ， 通过一个轴 向 滑 可 以 建立 调 节 电路 ， 对运 动 进行智 能影响 ， 这些影 响包括可能来 自 摩擦系数

座 与 电 机轴连接 的转 子 的 摩擦 片 被 夹 制 动 。
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动装置 关闭 。 Ｓ ｔｏｐ 弹簧加压制 动 器 的优点 。装置 ， 如今可 以通过附加控制 限定制动

力矩的误差 。 ＣＥ］
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