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УДК 621. 22 
 

Поліщук Л. К., Піонткевич О. В. 
 
ДОСЛІДЖЕННЯ ДИНАМІЧНОЇ СТІЙКОСТІ АДАПТИВНОГО ПРИВОДУ КОНВЕЄРА 

 
Розглянуто перехідні процеси в режимах зміни навантаження адаптивного приводу конвеєра на основі 

розробленої математичної моделі. Розраховано співвідношення конструктивних параметрів адаптивного приводу 
конвеєра, які забезпечують його динамічну стійкість. 
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The transition processes in the modes of changing the loading of the adaptive drive of the conveyor on the basis of 

the developed mathematical model are considered. The ratio of constructive parameters of the adaptive drive of the 
conveyor, which provides its dynamic stability, is calculated. 
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Основна частина. 
Тенденції розвитку приводів конвеєра спрямовані на їх гідрофікацію та оснащення пристроями зміни 

швидкості та моменту [1, 2] за умови зміни вантажопотоків, зокрема, адаптивними пристроями. Такий підхід 
дозволяє більш ефективно використовувати транспортери під час  експлуатації, зменшує енерговитрати, убезпечує 
механічну систему конвеєра від перевантажень, а також підвищити надійність за рахунок резервування  та 
спрощення конструкції приводів конвеєра [3–6]. 

При проектуванні адаптивного приводу конвеєра необхідно також враховувати вплив його параметрів за 
різних режимів навантаження  на його динамічну стійкість та показники якості перехідних процесів системи 
керування [7, 8]. 

Тому метою роботи є забезпечення динамічної стійкості роботи адаптивного приводу за рахунок вибору 
його параметрів, які забезпечують  якісні динамічні характеристики перехідних процесів. 

Для дослідження перехідних процесів в системі керування адаптивним приводом було побудовано 
математичну модель та розв’язано її за допомогою програмного пакету MATLAB Simulink [9]. 

Адаптивний привід з системо керування спочатку навантажували при номінальному значенні в 5 кНм, далі 
перевантажували до 12 кНм та знову розвантажували до номінального режиму роботи. Під час дослідження було 
розраховано вплив характерного об’єму додаткового гідромотора qm2 = 250…500 см2 та співвідношення площ 
сенсора S = f1/f2 = 0,1…0,9 на динамічну стійкість адаптивного приводу. 

 

 
а) 
 

 
б) 

 

Рис. 1. Стійкий (а) та нестійкий (б) перехідні процеси змінної тиску pn  
в напірній гідролінії системи керування адаптивного приводу від часу t 
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Розраховано, що адаптивний привод працює в стійкому режимі при характерному об’ємі додаткового 
гідромотора qm2 ≤ 0,5qm1 (рис. 1, а), а при використанні більших значень характерного об’єму додаткового 
гідромотора виникають нестійкі перехідні процеси в системі керування (рис. 1, б). 

За співвідношень площ сенсора S = 0,1…0,4 спостерігали стійкі перехідні процеси, однак тиск його 
закриття є недостатнім для забезпечення функціонального призначення адаптивного приводу вимикати 
додатковий гідромотор при зменшенні навантаження до номінального. Співвідношення S = 0,5…0,7 забезпечує 
необхідний режим роботи адаптивного приводу, тобто вимикання додаткового гідромотора за відповідного 
зменшення діючого навантаження. За значення S = 0,9 спостерігали нестійкий перехідний процес в системі 
керування адаптивним приводом. 

Дослідження впливу параметрів адаптивного приводу на динамічні процеси проводилися в таких 
діапазонах характеристик транспортера та привідного пристрою: 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 [9]. Слід зазначити, що в досліджуваних діапазонах параметрів 
адаптивного приводу усі перехідні процеси були стійкими. 

 
Висновки. 
Розраховано параметри адаптивного приводу, які забезпечують динамічну стійкість роботи під час зміни 

режимів навантаження конвеєра. Встановлено, що за значень характерного об’єму додаткового гідромотора 
qm2 ≤ 0,5qm1 та співвідношень площ сенсора S = 0,5…0,7 спостерігається швидке затухання коливальних 
процесів. За параметрів qm2 = 0,25qm1, S = 0,7 та вище зазначених характеристик транспортера і привідного 
пристрою виконано дослідження динамічних процесів адаптивного приводу при зміні навантаження, яке 
показало стійку роботу розробленої привідної гідравлічної системи. 
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