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OCENA WPLYWU STOPNIA ZUZYCIA ROWKOW LINOWYCH NA WARTOSC
EMISJI SYGNALU AKUSTYCZNEGO

ASSESSMENT OF INFLUENCE OF DEGREE WASTE ROPE GROOVES

ON VALUE OF EMISSION OF ACOUSTIC SIGNAL

W artykule przedstawiono wplyw stopnia zuzywania sie rowka kola ciernego dzwigu elektrycz-
nego na stopien emisji sygnatu wibroakustycznego. Do celow badawczych zostal wybudowany
specjalny szyb dzwigowy, imitujqcy dzwig o napedzie ciernym, ktory zostal wyposazony w dwa
czujniki akustyczne oraz dwa czujniki wibracyjne. W czasie badan wykonano szereg pomiarow
majqcych na celu uwidocznieni problemu zawartego w temacie opracowania.

Stowa kluczowe: Dzwig cierny, dzwig elektryczny, sygnal akustyczny, sygnal wibro-
akustyczny, zuzycie rowkow linowych, akustyka

The article presents the effect of frictional wheel rope groove wear degree in an electric on the
vibrating-acoustic signal degree. For research purposes a special lift shaft was built, imitating
a frictional-drive. It was equipped with two acoustic and two vibration sensors. During the
studies a range of measurements was performed in order to reveal the problem contained in
the subject of this paper.

Keywords: Traction elevator, elevator, acoustic signal, vibro-acoustic signal, wearing

of grooves, acoustic

1. Wstep

Zasada dzialania wszystkich dzwigéw ciernych
jest taka sama i jest oparta na zjawisku ciernosci
pomigdzy kotem ciernym i linami no$nymi. Proces
zuzywania si¢ wspotpracujacych elementoéw przebie-
ga w rozny sposob w zaleznosci od konfiguracji urza-
dzenia, zrownowazania uktadu, typu rowka linowego
oraz sposobu wykonania rowka (rowek utwardzony
lub nieutwardzony).

Proby diagnozowania procesu zuzycia rowkow
linowych byly przeprowadzane przez wiele firm dzwi-
gowych tj.: Thyssen, Otis, Schindler. Monitorowanie
stanu technicznego urzadzen dzwigowych sprowadza
si¢ do polaczenia sterownika dzwigu poprzez sie¢ in-
ternetowa do ekip, ktére nadzoruja prace urzadzenia
znajdujacego si¢ w budynku. Jednakze informacje
przesytane do jednostek sprawujacych nadzor nad
stanem technicznym sa ubogie w informacje. Nie
informuja o stanie technicznym poszczegoélnych
podzespotdw, ale o wystapieniu awarii w okreslonym
miejscu i o okreslonym stanie.

Dzigki rozwijajacej si¢ technice komputerowe;j
istnieja sposoby diagnozowania wspotpracujacych

1. Introducation

The principle according to which all friction s work
is the same. It is based on the phenomenon of friction
between the friction wheel and lifting ropes. The pro-
cess of wearing out of the cooperating elements takes
different courses, depending on the appliance confi-
guration, system balancing, rope groove type and on
how was the grove made (hardened or non-hardened
groove).

Many manufacturers have made attempts at dia-
gnosing rope groove wear process, i.e.. Thyssen, Otis,
Schindler. Monitoring the technical condition of lifting
appliances involves connecting the controller through
the Internet to the crews that supervise the work of an
appliance that is in the building. However, the infor-
mation sent to the units that supervise the technical
condition is quite poor. They do not inform about the
technical condition of the particular sub-assemblies,
but about the occurrence of a breakdown in a particular
place and condition.

Thanks to the development of computer techno-
logy, there are ways of diagnosing the cooperating
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podzespotdw co stwarza mozliwosci do opracowania
systemow monitorujacych [4].

Artykut przedstawia nowatorski sposob diagnozo-
wania procesu zuzycia rowkow linowych, ktory bedzie
si¢ odbywat poprzez zapisanie emitowanego dzwicku
przy wychodzeniu liny z rowka, a nastgpnie poréwnanie
go z pasmem wzorcowym. Dzigki temu, po zainstalo-
waniu w sterowaniu dzwigu specjalnego urzadzenia
pozwalajacego na diagnoze poréwnawcza istnieje,
mozliwosé opracowania calego systemu sprawujacego
nadzér na wspdtpracujacym kotem i linami [4].

Naped cierny dzwigu elektrycznego jest jednym
z dwdch stosowanych napedow w tych urzadzeniach.
Ruch kabiny dzwigu jest przekazywany poprzez liny
nosne, ktore opasujg koto cierne znajdujace si¢ na
reduktorze (rys. 1.). Srednica lin oraz kota ciernego
sg zalezne od konfiguracji calego urzadzenia.

Na rysunku 2 przedstawiony jest podzial dzwigdéw
ze wzgledu na stosowane konfigu-
racje:

Obecnie w 45% montowanych
urzadzen stanowig dzwigi o prze-
lozeniu 1:1 z pojedynczym opasa-
niem. Urzadzenia te sa srodkami
transportu obstugujacymi okreslone
poziomy.

Dzwigi posiadaja kabing pro-
wadzong w prowadnicach, ktorej
cigzar wraz z udzwigiem jest row-
nowazony przez mas¢ rOwnowaza-
ca 0 masie stanowiacej od 40 — 60
% udzwigu i masy kabiny z rama.
Pozostata cz¢s$¢ niezrdwnowazenia
jest realizowana przez sity ciernosci

sub-assemblies, which makes it possible to develop
monitoring systems. [4].

The article presents an innovative manner of
diagnosing rope groove wear process, which will be
performed through recording the emitted sound when
the rope leaves the groove, and then comparing it to
the model band. Thanks to that, after installing in the
lift control a special appliance allowing for a compa-
rative diagnosis, there is a possibility of developing
a whole system supervising the cooperating wheel
and ropes [4].

The friction drive of an electric is one of the two
drives applied in these appliances. The movement of
cab is transmitted through the carrying ropes that gird
the friction wheel, which is situated on the reducer
(fig. 1.). The diameters of the ropes and friction wheel
depend on configuration of the whole appliance.

At present 45% of the assembled appliances are
with purchase (leverage) 1:1 and
single girding. They are means of
transport for specific levels.

Elevators have cabs led in she-
ars. The cab weight, together with
lifting capacity are counterbalan-
ced by the balancing bulk, whose
weight constitutes 40 — 60 % of
lifting capacity and mass of the cab
with frame. The remaining part of
non-balancing is accomplished by
friction forces between the friction
wheel and carrying ropes.

Elevators can be divided into:
a) electrics (with friction drives),
b) hydraulics

pomigdzy kotem ciernym i linami
nosnymi.

Dzwigi mozna podzieli¢ na:

a) elektryczne (o napedzie cier-
nym),

b) hydrauliczne

[
Clk}ad 1:D

Z pojedynczym
opasaniem

Rys. 1. Model napedu ciernego dzwigu
elektrycznego [2]: 1 — kolo cier-
ne, 2 — kolo zdawcze, 3 — kabina,
4 — przeciwwaga, 5 — liny nosne

Fig. 1. Model of trction elelvator [2]:
1 — sheave, 2 — pulley, 3 — car
4 — counterweight, 5 — ropes

Dzwig

|
Cjklad z:D
Z podwojnym Z pojedynczym zZ
opasaniem opasaniem

Opasamem

podwaj nyD

Rys. 2. Podzial dzwigow ze wzgledu na stosowane konfiguracje (opracowanie autorskie)
Fig. 2. Partition of elevator for the sake on configurations (author elaborate)
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Napedy dzwigdw ciernych sktadajq si¢ z: silnika
elektrycznego, przektadni §limakowej oraz hamulca.
Przeniesienie napedu realizowane jest za pomoca
przektadni linowej. W czasie eksploatacji urzadzenia
nastgpuje proces zuzywania rowkow linowych. Proces
zuzywania powoduje, ze wspotpraca lin z kole moze
by¢ nierdbwnomierna oraz zakldcana przez zjawisko
zakleszczenia liny w rowkach. Na proces zakleszcze-
nia liny w rowkach linowych maja wplyw nastepujace
czynniki:

a) niejednorodnos¢ przekroju poprzecznego liny,
wynikajaca z dtugiego czasu eksploatacji,

b) niejednorodnos¢ przekroju poprzecznego liny,
wynikajaca z wigkszego zarysu rowka na kole
zdawczym,

¢) naturalnego zuzycia rowkoéw linowych, co pro-
wadzi do zmiany ksztattu rowka.

Zjawisko zakleszczenia liny w rowkach linowych
jest zjawiskiem powszechnym i znanym. Jednakze
z uwagi na wzgledy ekonomiczne oraz trudnosci zwia-
zane z warunkami otoczenia nie zostaly podjete proby
stworzenia systemu monitorujacego stan rzeczywisty
pary ciernej koto — lina.

Dzwigi o napedzie ciernym sa urzadzeniami, kto-
re sa konfigurowane w rézny sposob w zaleznosci
od: udzwigu, predkosci, umieszczenia podzespotéw
w szybie oraz innych warunkéow. W zwiazku z tym,
w kotach ciernych sg uzywane cztery typy rowkow
(rys. 3). Najbardziej podatne na nadmierne zuzycie
sa rowki podcigte, z uwagi na specyficzny ksztatt.
W montowanych dzwigach z napgdem ciernym 75%
stanowia konfiguracje, w ktérych zastosowany jest
rowek klinowy podciety.

Geometrycznie rowek klinowy podcigty wyzna-
czaja katy: y — jako kat rozwarcia $cian bocznych i
— kat $rodkowy. Zmiany geometryczne parametrow
profilu rowka pociagaja za soba zmiany pozornego
wspoélczynnika tarcia f oraz zmiang maksymalnego
naciskup ,ktory wystepuje na powierzchni zatknig-
cia liny z powierzchnig rowka [2].

a) b)

The drives of friction s consist of: an electric
motor, a worm gear and a brake. Drive transmission
is accomplished by means of a rope gear. During the
appliance operation the process of rope groove wear
is taking place. This process can make the coopera-
tion between the ropes and friction wheel non-uniform
(uneven) and it may be disturbed by the phenomenon
of rope seizure in the grooves. The process of rope
seizure in the rope grooves is influenced by the fol-
lowing factors:

a) heterogeneity of the rope cross-section, resulting

from long operation time,

b) heterogeneity of the rope cross-section, resul-
ting from larger groove profile on the delivery
wheel,

¢) natural wear of rope grooves, leading to change
of groove shape.

The phenomenon of rope seizure in rope grooves
is common and well known. However, due to eco-
nomic considerations and difficulties related to the
surrounding conditions, no attempts have been made
at creating a system that could monitor the actual
condition of the friction pair: wheel-rope.

Friction driven s are machines configured in dif-
ferent ways, depending on: lifting capacity, velocity,
placing sub-systems in the shaft, and other conditions.
That is why four types of grooves are used in friction
wheels (fig. 3.). Undercut grooves are most susceptible
to excess wear, due to their specific shapes. In the
assembled friction-driven s 75% are configurations,
where cut key-slots are applied.

Geometrically, a cut key-slot is determined by the
following angles: y — as the included (groove) angle
of the lateral walls and B — the central angle. The
geometrical changes of groove profile parameters
cause changes of the apparent friction factor f and
the change of maximum pressure p,_, which occurs
on the surface where the rope contacts the groove
surface [2].

Rys. 3. Typy rowkow linowych [2], [6]: 1 — klinowy, 2 — polokrqgly podciety, 3 — pélokragly, 4 — klinowy podciety
Fig. 3. Types of grooves [2], [6]: 1 — V-groove, 2 — U-groove undercut, 3 — U-groove, 4 — V-groove undercut
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2. Metoda badan

Zbadano i1 poréwnano wilasnosci geometryczne
oraz widma emitowanych dzwigkow i wibracji
powstatych na zbudowanym modelu dzwigu elek-
trycznego. Do badan wykorzystano kota wykonane
z zeliwa szarego, na ktorych zostat nacigty jeden ro-
wek linowy o geometrii pozwalajacej na wspotprace
z ling o Srednicy 6 mm.

Do rejestracji danych postuzono si¢ analizatorem
dzwigku i drgan SVAN 912E, ktory byl wyposazony
w czterokanatowq przystawke SVO8A z podiaczonymi
dwoma torami pomiaru drgan za pomocg czujnikow
3185 firmy DYTRAN oraz zdwoma torami do pomia-
ru natezenia dzwigku za pomoca mikrofonow SV02
z przedwzmacniaczami SVO1A. Wyjscia analogowe
przystawki SVO8A podtaczone byty do czteroka-
natowego przetwornika analogowo — cyfrowego
QuantaFire 610 (fot. 1, 2). Za pomoca analizatora
byly mierzone widma dzwigku i drgan, a za pomoca
przetwornika analogowo — cyfrowego podlaczonego
do komputera rejestrowane byly przebiegi czasowe
zaréwno dzwigku drgan [7].

Pomiary mialy na celu uchwycenie réznic w wid-
mach dzwigku i drgan generowanych przez ling wspot-
pracujaca z kotem ciernym. W tym celu wykonano
14 probek kot ciernych, na ktorych zostaty nacigte
rowki klinowe podcigte, z zasymulowanym réznym
stopniem zuzycia. W czasie pomiarow model windy
wykonywat ruch géra — dot, w czasie ktorego naste-
powata rejestracja danych.

2. Method of reserch

We examined and compared the geometrical pro-
perties and spectra of emitted sounds and vibrations
that were created on the electric model we had built.
For the research purposes we used wheels made of
gray cast iron, on which one rope groove was cut,
whose geometry allowed for cooperation with a rope
of the diameter of 6 mm.

For data registration we used sound and vibration
analyzer SVAN 912E, equipped with the four-channel
attachment SVO8A, connected with two slotted lines
for vibration measurement by means of sensors 3185
manufactured by DYTRAN and two slotted lines
for sound intensity measurement by means of SV02
microphones with SVO1A preamplifiers. The analog
outputs of SVO8A attachment were connected to the
four-channel analog-digital converter QuantaFire 610
(photo 1, 2). By means of an analyzer we measured
the spectra of sound and vibrations, and by means of
an analog-digital converter, connected to a computer,
we simultaneously recorded the time courses of sound
and vibrations [7].

The measurements were aimed at grasping the dif-
ferences in the spectra of sound and vibrations genera-
ted by the rope cooperating with the friction wheel. For
this purpose we made 14 samples of friction wheels
on which we undercut the cut key-slot with simulated
various wear degree. During the measurements a lift
model made up and down movement, during which
the data were registered

(5]

Fot. 1. Widok stanowiska pomiarowego [3]: 1 — szyb, 2 - zespol napedowy, 3 — kolo cierne, 4 — mikrofon kierunkowy typu SV02,
5 — czujnik drgan typu 3185, 6 — zawieszenie kola zdawczego, 7 — lina nosna, 8 — prowadnice
Fig. 1. View of measuring station [3]: 1 — shaft, 2 - gear, 3 — sheave, 4 — type SV02 microfon, 5 — type 3185 vibration sensor, 6

— suspension of pulley, 7 — rope, 8 — guide rails
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Fot. 2. Widok stanowiska pomiarowego [3]: 1 — czterokanalowy przetwornik cyfrowo-analogowy QuantaFire 610, 2 — analizator

diwieku i drgan SVAN 912AE, 3 — komputer

Fig. 2. View of measuring station [3]: 1 — four - channel analog - digital conventer of type QuantaFire 610, 2 — sound and

vibration analyzer of type SVAN 912AE, 3 — computer

3. Otrzymane wyniki

W celu lepszej analizy otrzymanych wynikow,
dokonano zapisu danych w czasie poruszajacej si¢
kabiny, rozpoczynajac od kierunku do gory, nast¢pnie
w kierunku dot.

Na ponizszych rysunkach przedstawione sa
wyniki pomiaréow. Pomiary byty przeprowadzone
w warunkach ustalonych. Otrzymane wyniki zostaty
przetworzone do postaci cyfrowej i przedstawione na
poszczegdlnych wykresach. Na rysunku 4 przedsta-
wione sg otrzymane charakterystyki dla poszczegdl-
nych kot. Narys 415 przedstawione sa charakterystyki
dzwigku dla kot o numerach parzystych K2 - K10 w
czasie ruchu do gory.

Na powyzszych wykresach przedstawione sa
widma otrzymane na podstawie badan nad wpty-
wem zaglgbiania si¢ liny w roku linowym w kole
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Czgstotliwos¢ [Hz]

Rys.4. Widma emitowanego dzwieku w czasie jazdy do

gory [3]
Fig. 4. The phantom of emitted sound in time of drive to

top [3]

3. Received results

For better analysis of the obtained results we re-
corded the data during cab movement starting from
going up and then going down.

The figures below show measurement results.
The measurements were performed in established
conditions. The obtained results were processed to
the digital form and presented on particular graphs.
Figure 4 shows the obtained characteristics for parti-
cular wheels. In figures 4 and 5 we presented sound
characteristics for subsequent even wheel pairs K2
— K10 during movement upwards.

The graphs above present the spectra obtained on
the basis of studies on the effect of the rope sinking
into the rope groove of a friction wheel. Due to the
fact that the phenomenon of the rope sinking into
the grooves occurs at random and unevenly, it was

70

50 e
—K9

0

35

30

Rys.5. Widma emitowanego dzwieku w czasie jazdy do gory
dlakotnr2i9/[3]

Fig. 5. The phantom of emitted sound in time of drive to top
for wheels of No. 2 and 9 [3]
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ciernym. Z uwagi na to, ze zjawisko zagligbiania
si¢ liny w rowkach wystgpuje losowo oraz nierow-
nomiernie, wynika z tego, ze zasadne byto podjecie
badan w tym kierunku. Powyzsze wykresy pokazuja
réznice jakie wystgpuja w czasie ruchu do goéry i ruchu
w dot kabiny oraz réznice wynikajace z zaglebienia
si¢ liny w rowku na rézna glgbokos¢. Na rysunku 4
przedstawione sa widma zarejestrowane dla 11 két,
gdzie lina zaglgbiata si¢ co 0,25 mm w glab rowka. Na
rysunku 5 pokazane sa dwa widma dla két nr 2 oraz
nr 9. Réznica w widmach pokazuje zakres, dla ktore-
go w dalszych badaniach mozna analizowa¢ wplyw
zuzycia wienca kota oraz powiazanie otrzymanych
widm z procesem zakleszczenia lin w rowkach. Na
rysunku 5 przedstawiona jest linia trendu dla postepu
zuzywania si¢ rowka w stosunku do odlegtosci wekto-
réow w przestrzeni euklidesowej. Na rysunku 7 przed-
stawiona jest krzywa zuzycia obiektow technicznych
(krzywa LORENTZA). Jezeli zalozymy, ze krzywa
trendu przedstawiong na rysunku 6 ,,rozciagniemy”
w czasie, wowczas otrzymamy zblizona krzywa do
krzywej zuzycia w 11 i 111 etapie eksploatacji obiek-
tow technicznych. Punkt tagodnego przejscia krzywej
trendu przy zaglgbieniu liny na odlegtos¢ migdzy 3,5
a 3,75 mm, mozna traktowac jako punkt zatamania
krzywej Lorentza migdzy 11, a 1l obszarem. Wowczas
analizujac zuzycie rowkéw linowych powyzej 3,5
mm, otrzymujemy sygnat §wiadczacy o zblizajacym
si¢ okresie regeneracji kota lub wymiany.

25000
245,00 - /“—
24000 1 \ - -
23500 1 o . .
23000 {1 | - |
22500 1 | - |
22000 1 | - - -
21500
225 250 275 300 325 350 375 400 425

Rys. 6. Czujnik M1 rejestrujqcy w kierunku do gory [3]
Fig. 6. Sensor recording in direction to mountain M1 [3]

4. Podsumowanie

W opracowaniu przedstawiono metod¢ pomiaru
stanu technicznego parg kinematyczna koto-lina z wy-
korzystaniem sygnatu akustycznego. Zastosowanie
opracowanej metody pozwolito otrzymac¢ wyniki,
ktére postuzyly do wyznaczenia widm poszczegdl-
nych czgstotliwosci emitowanego dzwicku. Metody
monitorowania stanu technicznego pary kinematycz-
nej koto-lina nie byty w Polsce dotychczas stosowane
oraz wdrazane.

justifiable to undertake studies in this direction. The
graphs above show the differences that occur during
the cabs upward and downward movements, as well
as the differences resulting from the fact that the
rope sinks into the groove at different depths. Figure
4 shows the spectra recorded for 11 wheels where the
rope sank into the groove every 0.25 mm. Figure 5
presents two spectra for wheels number 2 and number
9. The difference in the spectra shows the range for
which, in our further studies, we could analyze the
influence of wheel rim wear and the relationship of
the obtained spectra to the process of rope jamming
in the grooves. Figure 5 presents the trend line for the
progress of groove wear in relation to the distance
between vectors in Euclidean space. Figure 7 presents
the technical objects wear curve (LORENTZ’S curve).
If we assume that the trend curve, presented in figure 6
can be ,,stretched” in time, then we will obtain a curve
that is similar to wear curves in stages Il and III of
technical object operation. The point where the trend
curve smoothly passes at the distance between 3.5 and
3.75 mm, the rope being sunk, can be treated as the
Lorentz’s curve refraction point between areas I and
I11. Then, analyzing the rope groove wear above 3.5
mm, we receive a signal indicating the approaching
wheel regeneration or replacement period.

7 8

Krzywa LORENTZA

OkreSdocierania
Uszkodzenia zalezne od
czynnikow losowych
Okres awaryjnego
uszkodzenia

t

Rys. 7. Krzywa zuzycia obiektow technicznych [3]
Fig. 7. Curve of wearing of technical objects [3]

4. Recepitulation

The paper presents a method of technical condition
measurement through the wheel-rope kinematical pair,
with the use of an acoustic signal. Application of the
developed method made it possible to obtain results
that later served for the determination of the spectra
for particular frequencies of the emitted sound. The
methods of monitoring the technical condition of the
wheel-rope kinematical pair have not been hitherto
applied and implemented in Poland.
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Wyniki prac badawczych pozwolg na opracowa-
nie metody monitorowania stanu technicznego pary
kinematycznej koto-lina z wykorzystaniem sygnatu
akustycznego. Do badan wykorzystano model windy,
ktory byt wykonany odpowiednio w skalach zapew-
niajacych odwzorowanie dzwigu osobowego o udzwi-
gu 450 kg. Badania przeprowadzono na 11 probkach
w postaci kot ciernych z nacigtymi rowkami o réznym
stopniu zuzycia. Podczas prob badawczych otrzymano
wyniki, ktére wstepnie potwierdzity tezy pracy.

5. Whnioski

Systemy sprawujace nadzor nad stanem technicznym
urzadzen staja si¢ coraz bardziej powszechnym zjawi-
skiem w dziedzinach wytwarzania oraz zarzadzania.

Systemy monitorujace posiadaja aspekty ekono-
miczne oraz eksploatacyjne. Do aspektow ekonomicz-
nych mozna zaliczy¢:

o zwigkszenie niezawodnosci, bezpieczenstwa oraz
gotowosci urzadzenia dzwigowego,

o obnizenie kosztow utrzymania catego systemu
transportowego,

o poprawy systemow logistycznych zwigzanych
z zapewnieniem podzespoléw zamiennych
w minimalnych ilosciach,

o zredukowanie awarii, przestojow oraz strat spo-
wodowanych powyzszymi czynnikami.

Do aspektow eksploatacyjnych zaliczajq sig:

o mozliwos¢ diagnozowania stanu technicznego
urzadzenia w czasie rzeczywistym,

o wezesniejsze ustalenie wystapienia uszkodze-
nia,

o mozliwo$¢ ustalenia wartosci granicznych, dla
ktérych urzadzenie jest w stanie bezawaryjnie
pracowac,

o zapobieganie powstawaniu skutkow uszkodzen.

Otrzymane wyniki pozwola na opracowanie me-
tody monitorowania stanu technicznego pary ciernej
dzwigu, co pozwoli na zapobieganie powstawania
uszkodzen uktadu oraz w przypadku wystapienia
sygnatéow $§wiadczacych o wystgpowaniu zjawiska
zakleszczania liny w rowku, mozliwos¢ wezesniejszej
regeneracji kota oraz sprawdzenie stanu technicznego
ciggien nosnych. Do analizy danych w czasie rzeczy-
wistym, moze postuzy¢ z duzym powodzeniem sieé
samoorganizujaca Kohonena, ktéra zostata opraco-
wana przez Kohonena w latach 1979 — 82 [1]. Jest
to sie¢ typu WTA, z uczniem bez nauczyciela. Od-
wzorowanie N - wymiarowych danych wej$ciowych
sieci na M - wymiarowy wektor wyjsciowy odbywa
sig, przy niejawnie zadanych probkach uczacych. Sie¢
uczy si¢ ciggltego odwzorowania wejscia — wyjscia
poprzez zastosowanie odpowiednio dobranych prébek
wejsciowych [5].

The results of research works will make it possi-
ble to develop a method of monitoring the technical
condition of wheel-rope kinematical pair with the use
of an acoustic signal.. For our studies we used a lift
model, which had been made respectively in the scales
securing the representation of a passenger lift with ho-
isting capacity of 450 kg. The studies were performed
on 11 samples in the form of friction wheels with cut
grooves of various wear degrees. During the research
assays we obtained results that initially confirmed the
arguments of this paper.

5. Conclusions

The systems that supervise the technical condition
of appliances are more and more common phenomena
in the domains of production and management.

The monitoring systems have some economic
and operational aspects. The economic aspects can
include:

o increase of reliability, safety and readiness of
the lifting appliance,

o decrease of maintenance costs for the whole
transport system,

o improvement of logistic systems related to se-
curing replaceable sub-assemblies in minimum
quantities,

o reducing failures, shutdowns and losses caused
by the above factors.

The operational aspects include:

o possibility of diagnosing the appliance’s tech-
nical condition in the actual time

o ecarlier establishment of the defect occurrence,

o possibility of establishing limiting values in
which an appliance can work without failure,

o preventing the effects of damages.

The obtained results will make it possible to de-
velop a method of monitoring the technical condition
of the lift friction pair. This will allow for system
damage prevention and, when the signals indicating
the phenomenon of rope seizure in the groove occur,
there will be a possibility of earlier wheel regenera-
tion and checking the technical condition of carrying
strings. Data analysis in the actual time can be quite
successfully performed by Kohonen self-organizing
network, developed by Kohonen in the years 1979
— 82 [1]. It is a WTA —type network, with student
without teacher. The representation of N — dimen-
sional network input data on the M - dimensional
output vector takes place at secretly asked teaching
samples. The network learns continuous input-output
representation through the application of appropriately
matched input samples [6].
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