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ВИБІР ПАРАМЕТРІВ МЕХАНІЧНОЇ СИСТЕМИ КОНВЕЄРА ДЛЯ ЗМЕНШЕННЯ 

ДИНАМІЧНИХ НАВАНТАЖЕНЬ В ГІДРОПРИВОДІ 

 

Конвеєри сільськогосподарських мобільних машин сприймаються технологічне 

навантаження, інтенсивність якого суттєво відрізняється в різних фазах технологічного 

циклу. Наприклад, для приймального конвеєра буртоукладника К-65М2Б3-К навантаження 

під час розвантаження коренеплодів в бункерний пристрій зростає в 2,5…3 рази в порівнянні 

з номінальним. В результаті електромеханічний привод конвеєра виходить з ладу, а 

гідрофікований [1] здійснює аварійне вимикання за допомогою запобіжного клапана та 

зупинку гідромотора. 

Гідропривод конвеєра, що піддається короткочасним або тривалим перевантаженням, 

оснащують пристроєм або системою керування вмикання та вимикання додаткового 

гідромотора [2-4]. Додатковий гідромотор встановлюється паралельно до основного, що 

дозволяє застосувати активне резервування крутного моменту на приводному барабані під 

час перевантажень, чим забезпечується безупинна робота конвеєра. 
 

 
Рис. 1 – Розрахункова схема вмонтованого гідравлічного приводу з системою 

керування стрічкового конвеєра 
 

Розроблено розрахункову схему вмонтованого гідравлічного приводу з системою 

керування для дослідження впливу параметрів механічної системи стрічкового конвеєра на 

динамічні навантаження в гідроприводі ( рис. 1).  



 

 

На розрахунковій схемі показано насос 1 постійної подачі з запобіжним клапаном 2, 

система керування, що оснащена клапаном-розподільником 3, сенсором 4, фрикційною 

муфтою 5 з плунжером 6, а також основний 7 та додатковий 8 гідромотори., передавальний 

механізм 9, приводний барабан 10, стрічка 11 та хвостовий барабан 12. Злив та нагнітання 

робочої рідини відбувається з гідробаку 13. 
 

 
Рис. 2 – Графік зміни моменту сил корисного навантаження М0, тисків рn в напірній магістралі та р1 в 

сенсорі від часу t для вмонтованого гідравлічного приводу з системою керування стрічкового конвеєра 
 

Побудовано математичну модель вмонтованого гідравлічного приводу з системою 

керування для дослідження динамічних процесів у механічній системі стрічкового конвеєра 

та розв’язано її за допомогою програмного пакету MATLAB Simulink. 

Розраховано динамічні характеристики (час перехідного процесу tp та величину 

перерегулювання тиску ∆р) на основі перехідних процесів по тиску рn в напірній магістралі 

гідроприводу (рис. 2). Збурюючим фактором в системі є зміна моменту навантаження М0, 

який зведено до хвостового барабана, від величини його номінального навантаження 

(5000 Нм) до величини перевантаження (12000 Нм) та навпаки. Дослідження проводилися за 

таких діапазонів зміни параметрів механічної системи конвеєра: статичний 

Еs=(210…1010)·106 МПа та динамічний Ed=988…4750 МПа модулі пружності стрічки 

конвеєра, площа поперечного перерізу стрічки As=(0,824…3,96)·10-2 м2, довжина конвеєра 

Ls=11...42,4 м, зведений момент інерції хвостового барабана І4=5...9 кг·м2, крутильна 

жорсткість передавального механізму сf=(0,25…0,75)·106 МПа, демпфування передавального 

механізму νf =150...600 Нс/м. 

Для заданих значень діапазону параметрів розраховано час перехідного процесу від 

початку дії перевантаження до увімкнення додаткового гідромотора з встановленням 

усталеного значення тиску pn. Тривалість перехідного процесу знаходиться в межах 

0,16с<tp<0,27c. Величина перерегулювання тиску ∆р для перехідного процесу від почату 

перевантаження до увімкнення додаткового гідромотора знаходиться в межах 15%<∆р<45%, 

а від увімкнення додаткового гідромотора до встановлення усталеного значення тиску pn – 

4%<∆р<12%. Побудовано та проаналізовано графіки тривалості перехідних процесів tp та 

величин перерегулювання тиску ∆р, які дають змогу здійснити вибір параметрів механічної 

системи конвеєра (Еs, Ed, As, Ls, І4, сf, νf), для зменшся динамічних навантажень в 

гідроприводі. 
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