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Анотація  

Виконано порівняння динамічних властивостей гідравлічного та електромеханічного приводів, визначено 

оптимальний вид приводу для використання його в стрічкових конвеєрах. 
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Abstract 

 А comparison of the dynamic properties of hydraulic and electromechanical drives was performed, the optimal type 

of drive for its use in belt conveyors was determined. 
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Для порівняння динамічних властивостей гідравлічного та електромеханічного приводів 

стрічкового конвеєра використано схему конвеєра (рис. 1, а). До вхідного вала В рухомої частини 

конвеєра А3 може під'єднуватися гідравлічний А1 чи електромеханічний А2 приводи. У гідроприводі 

А1 насос 1 та гідромотор 2 (з моментом інерції I1) мають характерні об'єми qн і qм та частоти обертання 

nн, і nм , відповідно. 

 

Рисунок 1 – Розрахункова схема конвеєра (а) з гідравлічним А1 і електромеханічним А2 

приводом та розрахункова схема стрічки (б) 

Гідролінії об'ємом V знаходяться під тиском p1; робочої рідини (РР) з коефіцієнтом стисливості k. 

Пружна муфта і передавальний механізм приводу з передатним числом u представлено пружиною з 

крутильною жорсткістю с та в'язкістю v. Рухомі частини конвеєра подані двома дискретними масами 

4 і 5.  

До першої зведені маси обертових частин привідного пристрою з моментом інерції I2, до другої – 

рухомі ланки транспортувальної частини конвеєра з моментом інерції I3. До хвостового барабана 

зведено момент опору Мо корисних сил, що діють на конвеєр. Кути повороту вала гідромотора, 

дискретних мас 4 і 5 позначено через φ1, φ2, φ3, відповідно. До дискретних мас 4 і 5 прикладено сили 



натягу стрічки F1, F2, F3, F4. Стрічку конвеєра подано реологічною моделлю Фойгта з пружно-

дисипативними зв'язками (рис. 1, б).  

Математичну модель гідравлічного приводу подаємо у вигляді системи рівнянь, в якій враховано 

умову нерозривності потоку РР та рівняння руху механічної частини. 

В електромеханічному приводі А2 конвеєра вал електродвигуна 1 з моментом інерції ротора Ir через 

муфту та передавальний механізм з параметрами с, v, u аналогічно під'єднується до вала В. Для 

коректного визначення електромагнітного моменту Ме, необхідно врахувати співвідношення, що 

описують електромагнітний стан двигуна. Електромагнітні явища в асинхронному двигуні з 

урахуванням насичення магнітопроводу описуються рівняннями. 

Проведено дослідження перехідних процесів зміни моментів та частот обертання під час їх пуску 

для випадків без дії навантаження та з навантаженням. Показано, що коефіцієнт динамічності для 

гідроприводу Кд = 2.8, а для електроприводу – Кд = 5. Тривалість перехідного процесу встановлення 

стабільної швидкості руху в приводі з електродвигуном в 3.5 разів перевищує цей параметр приводі з 

гідродвигуном. Тобто для зниження динамічних навантажень в стрічковому конвеєрі перевагу слід 

надати гідравлічному приводу, який має кращі динамічні властивості ніж електромеханічний.  
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