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Мобильная транспортная система 

Назначение

Для транспортировки мелких партий грузов в настоящее время применяются средства малой механизации – тележки, каталки, коляски. Для транспортировки применяется труд рабочих. В сфере высокотехнологичного производства в большинстве трудятся женщины, и перевозка таких грузов для них представляет серьезную проблему.  Перевозка более тяжелых грузов, особенно с неровными полами представляет проблему и для рабочих-мужчин.  Применение других видов транспорта – электропогрузчиков, пневмотранспорта, конвейерных линий не всегда возможно или требует серьезных капитальных вложений.  Особенно остро проблема стоит в больницах – перевозка больных, инструментов, белья, продуктов, медикаментов и т.п. 
Мобильная транспортная система предназначена для механизации погрузочных работ и перемещения грузов внутри помещений. Может применяться как внутрицеховой транспорт для перевозки мелких партий грузов, инструмента, больных, оснастки, комплектующих от складов непосредственно к рабочим местам. Область применения –   лечебные учреждения, электронная, медицинская, приборостроительная промышленность и т.п.
Мобильная транспортная система работает на электроприводе. По своему принципу действия является экологичной системой. Может применяться в закрытых производственных помещениях, административных, учебных, медицинских учреждениях, организациях досуга и культуры.

   Компоновка

1. Платформа (Шасси)

2. Электродвигатель

3. Источники Энергии (АКБ)

4. Рабочий тормоз

5. Стояночный тормоз

6. Рукоятка управления

7. Сенсорное управление

8. Датчики

9. Сигнализация

10. Зарядное устройство
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Вид сбоку
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Вид снизу
Электрический привод
1. Источник электроэнергии (АКБ)

2. Двигатель постоянного тока

3. ШИМ регулятор

4. Микропроцессор

5. Органы управления 

6. Датчики

7. Тиристорные ключи

8. Индикация

9. Аварийная защита

Технические характеристики 

Мощность электродвигателя ………………………………………...…….500 Вт

Масса груза………………………………………………………………..до 150 кг

Масса тележки в снаряженном состоянии…………………………….…..100 кг
Максимальная скорость ……………………………………………………..2 м/с

Запас хода……………………………………………………………………..10 км

Емкость АКБ ……………………………………………………..……….60Ач х 2

Время заряда……………………………………………………………..………8ч

Габаритные размеры ………………………………………….2000х600х800 (мм)

Клиренс ……………………………………………………………….………50 мм

Система управления

В общем виде структурная схема будет выглядеть так
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В случае не правильной эксплуатации (превышение допустимой нагрузки) или поломок в ДПТ, а также режиме короткого замыкания в проводниках   система аварийной защиты автоматически отключает питание.

Предлагаемая транспортная система имеет интуитивно понятное и простое управление, что позволит применять его на предприятиях без дополнительной переподготовки персонала.  Применение системы позволит сократить количество рабочих и механизировать процесс доставки каких-либо грузов, деталей и т.п.

Функции

1. Плавность хода, торможения (обеспечивается подачей коротких импульсов) 

2. Ручное управление курсом

3. 2 режима торможения (рабочее торможение при отпускании рычага и режим блокировки колес при остановке тележки) 

4. Блокировка в режиме стоянки 

5. Индикация заряженности АКБ (позволяет держать под контролем состояние АКБ) 

6. Возможность промежуточной подзарядки

7. Сенсорное управление

Отличительные особенности

Предлагаемый способ отличается от известной технологии электропогрузчиков и ручной перевозки. Для решения проблемы предлагается использовать легкие тележки с электроприводом. Питание электромоторов выполняется от автономных источников энергии. Управление режимами движения – сенсорное.  Рабочий лишь слегка тянет за рукоятку, а электропривод везет тележку вслед за ним. Электропривод тормозов стопорит тележку, если к рукоятке не прикладывается усилий. При отпускании ручек управления срабатывает режим торможения, а при остановке тележки задние колеса блокируются.  

