
(19)国家知识产权局

(12)实用新型专利

(10)授权公告号 

(45)授权公告日 

(21)申请号 202221060608.X

(22)申请日 2022.05.05

(73)专利权人 成都大宏立机器股份有限公司

地址 611330 四川省成都市大邑县晋原镇

工业大道128号（经济开发区）

(72)发明人 刘秋勇　温帝文　李佳乐　

(74)专利代理机构 成都弘毅天承知识产权代理

有限公司 51230

专利代理师 岳子强

(51)Int.Cl.

F15B 11/22(2006.01)

B66D 1/08(2006.01)

F15B 21/08(2006.01)

(ESM)同样的发明创造已同日申请发明专利

 

(54)实用新型名称

一种具有全自动同步功能的起升液压系统

(57)摘要

本实用新型公开了一种具有全自动同步功

能的起升液压系统，涉及矿山机制造技术领域，

包括电机、工作泵、电磁溢流阀、电磁比例换向阀

A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C、同步马

达、换向阀A、换向阀B、换向阀C、换向阀D、换向阀

E、换向阀F、换向阀G、换向阀H、平衡阀A、平衡阀

B、平衡阀C、平衡阀D、梭阀A、梭阀B、梭阀C和梭阀

D、绞车马达A、绞车马达B；能够对绞车马达A对应

的起升机构一和绞车马达B对应的起升机构二单

独进行起升、下降控制，也能够同步进行起升、下

降控制；同时在同步控制时，可以同时控制起升

机构一或起升机构二起升、下降，对同步控制时

的起升机构一或起升机构二进行补偿。
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1.一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，包括电机、工作泵、电磁溢

流阀、电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C、同步马达、换向阀A、换向阀

B、换向阀C、换向阀D、换向阀E、换向阀F、换向阀G、换向阀H、平衡阀A、平衡阀B、平衡阀C、平

衡阀D、梭阀A、梭阀B、梭阀C和梭阀D、绞车马达A、绞车马达B；

所述电磁比例换向阀A的A口与同步马达的A口连接；同步马达的B1口与换向阀E的P口

连接，换向阀E的A口与平衡阀C的A口连接，平衡阀C的B口与绞车马达B的B口相连，绞车马达

B的A口与平衡阀D的B口相连，平衡阀D的A口与换向阀H的A口连接，换向阀H的P口与电磁比

例换向阀A的B口相连；同步马达的B2口与换向阀A的P口连接；换向阀A的A口与平衡阀A的A

口连接，平衡阀A的B口与绞车马达A的B口相连；绞车马达A的A口与平衡阀B的B口相连；平衡

阀B的A口与换向阀C的A口连接；换向阀C的P口与电磁比例换向阀B的B口相连；

所述电磁比例换向阀B的A口与换向阀B的P口连接，换向阀B的A口与平衡阀A的A口连

接，平衡阀B的A口与换向阀D的A口连接，换向阀D的P口与电磁比例换向阀A的B口相连；

所述电磁比例换向阀C的A口与换向阀F的P口连接，换向阀F的A口与平衡阀C的A口连

接，平衡阀D的A口与换向阀G的A口连接，换向阀G的P口与电磁比例换向阀C的B口相连；

所述梭阀A的进气口P1与换向阀A的P口连接、进气口P2与电磁比例换向阀A的B口连接、

出气口A分别与换向阀A和换向阀B的X口连接；所述梭阀B的进气口P1与换向阀E的P口连接、

进气口P2与电磁比例换向阀A的B口连接，出气口A分别与换向阀E和换向阀F的X口连接；

所述梭阀C的进气口P1与平衡阀D的A口连接、进气口P2与平衡阀C的A口连接，出气口A

与绞车马达B对应的绞车刹车的控制端连接；所述梭阀D的进气口P1与平衡阀B的A口连接、

进气口P2与平衡阀A的A口连接，出气口A与绞车马达A对应的绞车刹车的控制端连接；

所述电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的P口均与电磁溢流阀的P

口连接，所述电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的T口与油箱相连；所

述电机驱动工作泵，所述工作泵均与电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀

C的P口相连。

2.根据权利要求1所述的一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，还包

括位移传感器A和位移传感器B，所述位移传感器A，用于获取绞车马达A对应的起升机构二

的上升、下降距离，所述位移传感器B，用于获取绞车马达B对应的起升机构一的上升、下降

距离。

3.根据权利要求1所述的一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，还包

括设置在工作泵的吸油口的吸油过滤器。

4.根据权利要求1所述的一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，所述

电磁溢流阀的T口连接有回油过滤器。

5.根据权利要求1所述的一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，所述

电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的P口与工作泵之间设置有高压过

滤器。

6.根据权利要求1所述的一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，所述

电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的P口与工作泵之间设置有单向阀。

7.根据权利要求1所述的一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，还包

括减压溢流阀A、减压溢流阀B和减压溢流阀C，所述减压溢流阀A的A口与电磁比例换向阀A
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的P口连接,所述减压溢流阀B的A口与电磁比例换向阀B的P口连接,所述减压溢流阀C的A口

与电磁比例换向阀C的P口连接,所述减压溢流阀A、减压溢流阀B和减压溢流阀C的P口均与

电磁溢流阀的P口连接、T口均与电磁溢流阀的T口连接。

8.根据权利要求1所述的一种具有全自动同步功能的起升液压系统，其特征在于，所述

电磁溢流阀的P口连接有抗震压力表。
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一种具有全自动同步功能的起升液压系统

技术领域

[0001] 本实用新型涉及矿山机制造技术领域，具体为一种具有全自动同步功能的起升液

压系统。

背景技术

[0002] 在矿山以及其它工作场所，使用不同类型的移动式工作机械。移动式工作机械设

置有用于在工作场所处执行所设计的工作任务的一个或更多个工作装置。移动式工作机械

例如可以是轮式装载机、运输车辆或翻斗车、岩石钻机、挖掘机或升降机。目前国内很多矿

山的起升液压系统同步性低，基本靠手动操作，对设备有一定的损伤，影响工作效率。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的在于：为了解决上述技术问题，本实用新型提供一种具有全自

动同步功能的起升液压系统。

[0004] 本实用新型为了实现上述目的具体采用以下技术方案：

[0005] 一种具有全自动同步功能的起升液压系统，包括电机、工作泵、电磁溢流阀、电磁

比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C、同步马达、换向阀A、换向阀B、换向阀C、

换向阀D、换向阀E、换向阀F、换向阀G、换向阀H、平衡阀A、平衡阀B、平衡阀C、平衡阀D、梭阀

A、梭阀B、梭阀C和梭阀D、绞车马达A、绞车马达B；

[0006] 所述电磁比例换向阀A的A口与同步马达的A口连接；同步马达的B1口与换向阀E的

P口连接，换向阀E的A口与平衡阀C的A口连接，平衡阀C的B口与绞车马达B的B口相连，绞车

马达B的A口与平衡阀D的B口相连，平衡阀D的A口与换向阀H的A口连接，换向阀H的P口与电

磁比例换向阀A的B口相连；同步马达的B2口与换向阀A的P口连接；换向阀A的A口与平衡阀A

的A口连接，平衡阀A的B口与绞车马达A的B口相连；绞车马达A的A口与平衡阀B的B口相连；

平衡阀B的A口与换向阀C的A口连接；换向阀C的P口与电磁比例换向阀B的B口相连；

[0007] 所述电磁比例换向阀B的A口与换向阀B的P口连接，换向阀B的A口与平衡阀A的A口

连接，平衡阀B的A口与换向阀D的A口连接，换向阀D的P口与电磁比例换向阀A的B口相连；

[0008] 所述电磁比例换向阀C的A口与换向阀F的P口连接，换向阀F的A口与平衡阀C的A口

连接，平衡阀D的A口与换向阀G的A口连接，换向阀G的P口与电磁比例换向阀C的B口相连；

[0009] 所述梭阀A的进气口P1与换向阀A的P口连接、进气口P2与电磁比例换向阀A的B口

连接、出气口A分别与换向阀A和换向阀B的X口连接；所述梭阀B的进气口P1与换向阀E的P口

连接、进气口P2与电磁比例换向阀A的B口连接，出气口A分别与换向阀E和换向阀F的X口连

接；

[0010] 所述梭阀C的进气口P1与平衡阀D的A口连接、进气口P2与平衡阀C的A口连接，出气

口A与绞车马达B对应的绞车刹车的控制端连接；所述梭阀D的进气口P1与平衡阀B的A口连

接、进气口P2与平衡阀A的A口连接，出气口A与绞车马达A对应的绞车刹车的控制端连接；

[0011] 所述电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的P口均与电磁溢流
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阀的P口连接，所述电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的T口与油箱相

连；所述电机驱动工作泵，所述工作泵均与电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例

换向阀C的P口相连。

[0012] 进一步地，还包括位移传感器A和位移传感器B，所述位移传感器A，用于获取绞车

马达A对应的起升机构二的上升、下降距离，所述位移传感器B，用于获取绞车马达B对应的

起升机构一的上升、下降距离。

[0013] 进一步地，还包括设置在工作泵的吸油口的吸油过滤器。

[0014] 进一步地，所述电磁溢流阀的T口连接有回油过滤器。

[0015] 进一步地，所述电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的P口与工

作泵之间设置有高压过滤器。

[0016] 进一步地，所述电磁比例换向阀A、电磁比例换向阀B、电磁比例换向阀C的P口与工

作泵之间设置有单向阀。

[0017] 进一步地，还包括减压溢流阀A、减压溢流阀B和减压溢流阀C，所述减压溢流阀A的

A口与电磁比例换向阀A的P口连接,所述减压溢流阀B的A口与电磁比例换向阀B的P口连接,

所述减压溢流阀C的A口与电磁比例换向阀C的P口连接,所述减压溢流阀A、减压溢流阀B和

减压溢流阀C的P口均与电磁溢流阀的P口连接、T口均与电磁溢流阀的T口连接。

[0018] 进一步地，所述电磁溢流阀的P口连接有抗震压力表。

[0019] 本实用新型的有益效果如下：

[0020] 本实用新型一种具有全自动同步功能的起升液压系统，能够对绞车马达A对应的

起升机构一和绞车马达B对应的起升机构二单独进行起升、下降控制，也能够同步进行起

升、下降控制；同时在同步控制时，起升机构一和起升机构二存在起升或下降的差值达到需

要补偿的设定值时，可以同时控制起升机构一或起升机构二起升、下降，对同步控制时的起

升机构一或起升机构二进行补偿，直到起升机构一和起升机构二起升、下降的距离一致。

附图说明

[0021] 图1是本实用新型的结构示意图。

[0022] 附图标记：

[0023] 1‑吸油过滤器、2‑电机、3‑工作泵、4‑回油过滤器、5‑高压过滤器、6‑抗震压力表、

7‑电磁溢流阀、8‑单向阀、91‑减压溢流阀A、92‑减压溢流阀B、93‑减压溢流阀C、101‑电磁比

例换向阀A、102‑电磁比例换向阀B、103‑电磁比例换向阀C、11‑同步马达、121‑梭阀A、122‑

梭阀B、123‑梭阀C、124‑梭阀D、131‑换向阀A、132‑换向阀B、133‑换向阀C、134‑换向阀D、

135‑换向阀E、136‑换向阀F、137‑换向阀G、138‑换向阀H、141‑平衡阀A、142‑平衡阀B、143‑

平衡阀C、144‑平衡阀D、151‑位移传感器A、152‑位移传感器B、161‑绞车马达A、162‑绞车马

达B。

具体实施方式

[0024] 为使本实用新型实施例的目的、技术方案和优点更加清楚，下面将结合本实用新

型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行清楚、完整地描述，显然，所描

述的实施例是本实用新型一部分实施例，而不是全部的实施例。通常在此处附图中描述和
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示出的本实用新型实施例的组件可以以各种不同的配置来布置和设计。

[0025] 因此，以下对在附图中提供的本实用新型的实施例的详细描述并非旨在限制要求

保护的本实用新型的范围，而是仅仅表示本实用新型的选定实施例。基于本实用新型中的

实施例，本领域普通技术人员在没有作出创造性劳动前提下所获得的所有其他实施例，都

属于本实用新型保护的范围。

[0026] 实施例1

[0027] 如图1所示，本实施例提供一种具有全自动同步功能的起升液压系统，包括电机2、

工作泵3、电磁溢流阀7、电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀B102、电磁比例换向阀C103、

同步马达11、换向阀A131、换向阀B132、换向阀C133、换向阀D134、换向阀E135、换向阀F136、

换向阀G137、换向阀H138、平衡阀A141、平衡阀B142、平衡阀C143、平衡阀D144、梭阀A121、梭

阀B122、梭阀C123和梭阀D124、绞车马达A161、绞车马达B162；

[0028] 所述电磁比例换向阀A101的A口与同步马达11的A口连接；同步马达11的B1口与换

向阀E135的P口连接，换向阀E135的A口与平衡阀C143的A口连接，平衡阀C143的B口与绞车

马达B162的B口相连，绞车马达B162的A口与平衡阀D144的B口相连，平衡阀D144的A口与换

向阀H138的A口连接，换向阀H138的P口与电磁比例换向阀A101的B口相连；同步马达11的B2

口与换向阀A131的P口连接；换向阀A131的A口与平衡阀A141的A口连接，平衡阀A141的B口

与绞车马达A161的B口相连；绞车马达A161的A口与平衡阀B142的B口相连；平衡阀B142的A

口与换向阀C133的A口连接；换向阀C133的P口与电磁比例换向阀B102的B口相连；

[0029] 所述电磁比例换向阀B102的A口与换向阀B132的P口连接，换向阀B132的A口与平

衡阀A141的A口连接，平衡阀B142的A口与换向阀D134的A口连接，换向阀D134的P口与电磁

比例换向阀A101的B口相连；

[0030] 所述电磁比例换向阀C103的A口与换向阀F136的P口连接，换向阀F136的A口与平

衡阀C143的A口连接，平衡阀D144的A口与换向阀G137的A口连接，换向阀G137的P口与电磁

比例换向阀C103的B口相连；

[0031] 所述梭阀A121的进气口P1与换向阀A131的P口连接、进气口P2与电磁比例换向阀

A101的B口连接、出气口A分别与换向阀A131和换向阀B132的X口连接；所述梭阀B122的进气

口P1与换向阀E135的P口连接、进气口P2与电磁比例换向阀A101的B口连接，出气口A分别与

换向阀E135和换向阀F136的X口连接；

[0032] 所述梭阀C123的进气口P1与平衡阀D144的A口连接、进气口P2与平衡阀C143的A口

连接，出气口A与绞车马达B162对应的绞车刹车的控制端连接；所述梭阀D124的进气口P1与

平衡阀B142的A口连接、进气口P2与平衡阀A141的A口连接，出气口A与绞车马达A161对应的

绞车刹车的控制端连接；

[0033] 所述电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀B102、电磁比例换向阀C103的P口均与

电磁溢流阀7的P口连接，所述电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀B102、电磁比例换向阀

C103的T口与油箱相连；所述电机2驱动工作泵3，所述工作泵3均与电磁比例换向阀A101、电

磁比例换向阀B102、电磁比例换向阀C103的P口相连。

[0034] 优选地，还包括位移传感器A151和位移传感器B152，所述位移传感器A151，用于获

取绞车马达A161对应的起升机构二的上升、下降距离，所述位移传感器B152，用于获取绞车

马达B162对应的起升机构一的上升、下降距离。
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[0035] 本实用新型的工作原理为：

[0036] 绞车马达A161对应的起升机构二和绞车马达B162对应的起升机构一可以独立工

作，也可以同步工作。

[0037] 起升机构一独立工作时，电机2得电，电磁溢流阀7的电磁铁YV01得电，系统准备工

作。

[0038] 起升工况：

[0039] 系统通过位移传感器B152读取起升机构一上升距离，当系统设定距离小于设定压

力值，系统程序控制电磁比例换向阀C103的电磁铁YV07得电工作，电磁比例换向阀C103的P

口与A口接通，电磁比例换向阀C103的A口与换向阀F136的P口连接，换向阀F136的A口与平

衡阀C143的A口连接，平衡阀C143的B口与绞车马达B162的B口相连，绞车马达B162的A口与

平衡阀D144的B口相连，平衡阀D144的A口与换向阀H138的A口连接，换向阀H138的P口与电

磁比例换向阀A101的B口相连，电磁比例换向阀A101的B口与电磁比例换向阀A101的T口相

连，电磁比例换向阀A101的T口与油箱相连。使起升机构一按预定方向进行运行，达到设定

工作距离，系统程序发出指令控制电磁比例换向阀C103的电磁铁YV07失电停止工作，系统

自动运行工作完成。

[0040] 下降工况：

[0041] 系统通过位移传感器B152读取起升机构一下降距离，当系统设定距离小于设定压

力值，系统程序控制电磁比例换向阀C103的电磁铁YV06得电工作，电磁比例换向阀C103的P

口与B口接通，电磁比例换向阀C103的B口与换向阀G137的P口、X口连接，X口使换向阀G137

的P口与A口连接，换向阀G137的A口与平衡阀D144的A口连接，平衡阀D144的B口与绞车马达

B162的A口相连；绞车马达B162的B口与平衡阀C143的B口相连；平衡阀C143的A口与换向阀

F136的A口连接，换向阀F136的P口与电磁比例换向阀C103的A口相连，电磁比例换向阀C103

的A口与电磁比例换向阀C103的T口相连，电磁比例换向阀C103的T口与油箱相连。使起升机

构一按预定方向进行运行，达到设定工作距离，系统程序发出指令控制电磁比例换向阀

C103的电磁铁YV06失电停止工作，系统自动运行工作完成。

[0042] 起升机构二独立工作时，电机2得电，电磁溢流阀7的电磁铁YV01得电，系统准备工

作。

[0043] 起升工况：

[0044] 系统通过位移传感器A151读取起升机构二上升距离，当系统设定距离小于设定压

力值，系统程序控制电磁比例换向阀B102的电磁铁YV05得电工作，电磁比例换向阀B102的P

口与A口接通，电磁比例换向阀B102的A口与换向阀B132的P口连接；换向阀B132的A口与平

衡阀A141的A口连接；平衡阀A141的B口与绞车马达A161的B口相连；绞车马达A161的A口与

平衡阀B142的B口相连；平衡阀B142的A口与换向阀D134的A口连接；换向阀D134的P口与电

磁比例换向阀A101的B口相连；电磁比例换向阀A101的B口与电磁比例换向阀A101的T口相

连；电磁比例换向阀A101的T口与油箱相连。使起升机构二按预定方向进行运行，达到设定

工作距离，系统程序发出指令电磁比例换向阀B102的电磁铁YV05失电停止工作，系统自动

运行工作完成。

[0045] 下降工况：

[0046] 系统通过位移传感器A151读取机构下降距离，当系统设定距离小于设定压力值，
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系统程序控制电磁比例换向阀B102的电磁铁YV04得电工作，电磁比例换向阀B102的P口与B

口接通，电磁比例换向阀B102的B口与换向阀C133的P口、X口连接，X口使换向阀C133的P口

与A口连接，换向阀C133的A口与平衡阀B142的A口连接，平衡阀B142的B口与绞车马达A161

的A口相连，绞车马达A161的B口与平衡阀A141的B口相连，平衡阀A141的A口与换向阀B132

的A口连接，换向阀B132的P口与电磁比例换向阀A101口相连；电磁比例换向阀A101口与电

磁比例换向阀T口相连，电磁比例换向阀B102的T口与油箱相连。使起升机构二按预定方向

进行运行，达到设定工作距离，系统程序发出指令电磁比例换向阀B102的电磁铁YV04失电

停止工作，系统自动运行工作完成。

[0047] 同步工作时，电机2得电，电磁溢流阀7的电磁铁YV01得电，系统准备工作。

[0048] 同步起升工况：

[0049] 系统通过位移传感器A151、位移传感器B152读取机构上升距离，当系统设定距离

小于设定压力值，系统程序控制电磁比例换向阀A101的电磁铁YV03得电工作，电磁比例换

向阀A101的A口与同步马达11的A口连接；同步马达11的B1口与换向阀E135、换向阀F136的P

口、X口连接，X口使换向阀F136的P口与A口断开，X口使换向阀E135的P口与A口连接，换向阀

E135的A口与平衡阀C143的A口连接，平衡阀C143的B口与绞车马达B162的B口相连，绞车马

达B162的A口与平衡阀D144的B口相连，平衡阀D144的A口与换向阀H138的A口连接；换向阀

H138的P口与电磁比例换向阀A101的B口相连，同步马达11的B2口与换向阀A131、换向阀

B132的P口、X口连接，X口使换向阀A131的P口与A口连接，X口使换向阀B132的P口与A口断

开，换向阀A131的A口与平衡阀A141的A口连接，平衡阀A141的B口与绞车马达A161的B口相

连，绞车马达A161的A口与平衡阀B142的B口相连，平衡阀B142的A口与换向阀D134的A口连

接，换向阀D134的P口与电磁比例换向阀A101的B口相连；电磁比例换向阀A101的T口与油箱

相连。使起升机构一、起升机构二按预定方向进行运行，达到设定工作距离，系统程序发出

指令控制电磁比例换向阀A101的电磁铁YV03失电停止工作，系统自动运行工作完成。

[0050] 同步下降工况：

[0051] 系统通过位移传感器A151读取起升机构一的下降距离，通过位移传感器B152读取

升机构二的下降距离，当系统设定距离小于设定压力值，系统程序控制电磁比例换向阀

A101的电磁铁YV02得电工作，电磁比例换向阀A101的P口与B口接通，电磁比例换向阀A101

的B口与换向阀D134、换向阀H138的P口、换向阀A131、换向阀B132、换向阀E135、换向阀F136

的X口连接，X口使换向阀A131、换向阀E135的P口与A口连通，X口使换向阀B132、换向阀F136

的P口与A口断开，换向阀D134的A口与平衡阀B142的A口连接，平衡阀B142的B口与绞车马达

A161的A口相连，绞车马达A161的B口与平衡阀A141的B口相连，平衡阀A141的A口与换向阀

A131的A口连接，换向阀A131的P口与同步马达11的B2口连接，换向阀H138的A口与平衡阀

D144的A口连接，平衡阀D144的B口与绞车马达B162的A口相连，绞车马达B162的B口与平衡

阀C143的B口相连，平衡阀C143的A口与换向阀E135的A口连接，换向阀E135的P口与同步马

达11的B1口连接，同步马达11的A口与电磁比例换向阀A101的A口连接，电磁比例换向阀

A101的A口与电磁比例换向阀A101的T相连，电磁比例换向阀A101的T口与油箱相连。使起升

机构一、起升机构二按预定方向进行运行，达到设定工作距离，系统程序发出指令控制电磁

比例换向阀A101的电磁铁YV02失电停止工作，系统自动运行工作完成。

[0052] 起升机构一和起升机构二同步工作时，具有同步起升补偿和同步下降补偿。
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[0053] 同步起升补偿工况一：

[0054] 系统读取位移传感器A151和位移传感器B152的数据出现偏差，且位移传感器A151

的数据小于位移传感器B152的数据达到需要补偿的设定值，系统程序控制起升机构一、起

升机构二同步起升，同时运行系统对起升机构二进行补偿，系统将同时指令运行起升机构

二的上升工况的程序；直到位移传感器A151和位移传感器B152的数据达到相同时，系统程

序发出指令停止运行起升机构二的上升工况的程序工作，补偿工作完成。

[0055] 同步起升补偿工况二：

[0056] 系统读取位移传感器A151和位移传感器B152的数据出现偏差，且位移传感器A151

的数据大于位移传感器B152的数据达到需要补偿的设定值，系统程序控制起升机构一、起

升机构二同步起升，同时运行系统对起升机构一进行补偿，系统将同时指令运行起升机构

一的上升工况的程序；直到位移传感器A151和位移传感器B152的数据达到相同时，系统程

序发出指令停止运行起升机构一的上升工况的程序工作，补偿工作完成。

[0057] 同步下降补偿工况一：

[0058] 系统读取位移传感器A151和位移传感器B152的数据出现偏差，且位移传感器A151

的数据大于位移传感器B152的数据达到需要补偿的设定值，系统程序控制起升机构一、起

升机构二同步下降，同时运行系统对起升机构一进行补偿，系统将同时指令运行起升机构

二的下降工况的程序；直到位移传感器A151和位移传感器B152的数据达到相同时，系统程

序发出指令停止运行起升机构二的下降工况的程序工作，补偿工作完成。

[0059] 同步下降补偿工况二：

[0060] 系统读取位移传感器A151和位移传感器B152的数据出现偏差，且位移传感器A151

的数据大于位移传感器B152的数据达到需要补偿的设定值，系统程序控制起升机构一、起

升机构二同步下降，同时运行系统对起升机构一进行补偿，系统将同时指令运行起升机构

一的下降工况的程序；直到位移传感器A151和位移传感器B152的数据达到相同时，系统程

序发出指令停止运行起升机构一的下降工况的程序工作，补偿工作完成。

[0061] 液压系统自动循环过滤功能：

[0062] 启动电机2，同时所有电磁阀失电，系统实现自动循环过滤，过滤液压油箱油液。

[0063] 实施例2

[0064] 在实施例1的基础之上，如图1所示，还包括设置在工作泵3的吸油口的吸油过滤器

1。

[0065] 本实施例中，通过在工作泵3的吸油口设置吸油过滤器1，用以保护工作泵3及其他

液压元件，以避免吸入污染杂质，有效地控制液压系统污染，保证液压系统的清洁度。

[0066] 实施例3

[0067] 在实施例1的基础之上，如图1所示，所述电磁溢流阀7的T口连接有回油过滤器4。

[0068] 本实施例中，电磁溢流阀7的T口连接有回油过滤器4，位于回油管路上，各类液压

元件在工作过程中所产生的磨粒等各种污物可以通过设置回油管路油滤而被拦截，避免再

次回到油箱。

[0069] 实施例4

[0070] 在实施例1的基础之上，如图1所示，所述电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀

B102、电磁比例换向阀C103的P口与工作泵3之间设置有高压过滤器5。
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[0071] 本实施例中，电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀B102、电磁比例换向阀C103的

P口与工作泵3之间设置高压过滤器5，便于滤去高压力压缩空气中的固态和液态杂质。

[0072] 实施例5

[0073] 在实施例1的基础之上，如图1所示，所述电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀

B102、电磁比例换向阀C103的P口与工作泵3之间设置有单向阀8。

[0074] 本实施例中，在电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀B102、电磁比例换向阀C103

的P口与工作泵3之间设置单向阀8，便于防止液压系统中油流反向流动。

[0075] 实施例6

[0076] 在实施例1的基础之上，如图1所示，还包括减压溢流阀A91、减压溢流阀B92和减压

溢流阀C93，所述减压溢流阀A91的A口与电磁比例换向阀A101的P口连接,所述减压溢流阀

B92的A口与电磁比例换向阀B102的P口连接,所述减压溢流阀C93的A口与电磁比例换向阀

C103的P口连接,所述减压溢流阀A91、减压溢流阀B92和减压溢流阀C93的P口均与电磁溢流

阀7的P口连接、T口均与电磁溢流阀7的T口连接。

[0077] 本实施例中，通过设置减压溢流阀A91、减压溢流阀B92和减压溢流阀C93，保证输

出稳定压力的油液到电磁比例换向阀A101、电磁比例换向阀B102和电磁比例换向阀C103，

提高系统的安全性和可靠性。

[0078] 实施例7

[0079] 在实施例1的基础之上，如图1所示，所述电磁溢流阀7的P口连接有抗震压力表6。

[0080] 本实施例中，通过抗震压力表6检测电磁溢流阀7的P口处的压力值。
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