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МАШИНОСТРОЕНИЕ

УДК 621 01

В Г АРАКЕЛЯН. К Д. АВЕТИСЯН

ДИНАМИЧЕСКИЙ СИНТЕЗ МЕХАНИЗМОВ ИО КОЭФФИЦИЕНТУ 
НЕРАВНОМЕРНОСТИ ДВИЖЕНИЯ И УСЛОВИЮ 

УРАВНОВЕШИВАНИЯ ДИНАМИЧЕСКИХ НАГРУЗОК 
НА ФУНДАМЕНТ

Разработан метод динамического сиигёза механизмом, являющийся сям&иозоя 
дпух известных задач синтеза механизмов но коэффициенту неравномерности дашкс- 
I’ I I >• овию урайнозешнзания динамических нагрузок на фуадамевт. Реализация 
у :՛։•>•• писи осуществляется несимметричной установкой маховой массы на зве-л 
■"и.-ведсни՝- что позволяет не только обеспечить требуемую неравномерность движе
ния мёхл» |,-ма, ко к его наилучшую равномерную уравновешенность на фундаменте. 
П exit. ՛• ■ I ин метод синит.։ позволяет обеспечить малую металлоемкость, компакт- 
-‘ость, кон. труктпввую простоту и надежность проектируемых механизмов.

Ил 1. Библнотл.; ) низа.

Մշակվեք է մեխանիզմների դինամիկական համ ադրմ шЬ մեթոդ, որր Հանդիսանում ( if- 
Г/.-i Հս«յւ/Հ./ւ /ւ<ն$/<ք համակցություն' մեխանիզմների համադրում րսա յարմմէււՆ ■սւնհավա- 
աւրայափո ձյան գործակցի և Հիմքի վրա մեխանիզմի դինամիկ րեոնված ււլթ յօւննե ոի հավա- 
սարակյսման պայմանի։ Համադրման պայմանների իրականացումր իրագործվում Լ քերման 
• ղակի վրա՛ թափանիվս։ յին զանգվածի անհամ ա չափ տեդադրմամ ր, որր Рп1{!_ Լ տայիս ոչ 
միայն աաա՚ովեյ մեխանիզմի չարծման որսհանշվոդ ան հավասարաչավաւթյոլնր, այլ նան նրա 
(սւվաւքո, Հ.. -յվաասրաչափ հավ ասա րակւովա էությունը հիմքի վրա*

Համադրման աոայարկվաէ մեթոդր թ/սյ/ ( տայի։։ ապահովեյ նւսխադէ վող մեխանիզմների 
յաձր մեաադաաարություն ե ամփոփություն, կաւլ/Ա ց վ ա.) րս։ յին պար զուի՛ յո։ն էւ Հուո ա լիու ֊

Проектирование современных маши:։ требует создания оптималь՝ 
ны:< методов синтеза, позволяющих наряду с достижением улучшенных 
динамических свойств механизмов обеспечить их малую металлоем
кость и компактность, конструктивную простоту и надежность. Одним 
из путей решения этой задачи разработка пювых методов синтеза» 
являющихся симбиозом ранее известных и достаточно хорошо изучен
ных методов. Так. например, известная <адача обеспечения требуемой 
иеравн мерности движении механизма решается посредством увеличе
ния мо’..--. era инерции входного звена (звена приведения) путем добав
ления маховой массы |1. 2]. Другая, широко применяемая в современ
ной технике задача уравновешивания механизмов на ։фундамеяте. так
же речи, стся добавлением корректирующей массы на входном звоне 
[3. 4]. Е.кнм образом получается, что в обоих случаях улучшение ди
намических характеристик механизма достигается увеличением массы 
входного ojena. При этом с;пнтсзирусмые параметры связываются меж
ду собою свободно выбираемыми параметрами, что указывает на воз- 
можш сть объели нения двух этих методой.
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Задачу, которая рассмотрена в данной работе, можно сформули
ровать так: разработать способ установки маховой массы, обеспечиваю* 
щей не только требуемый коэффициент неравномерности вращения 
входного зве-на механизма, но и минимизацию динамических ’ н.ирузбк 
на фундамент.

Колебания скорости входного звена механизма оценивается коэф
фициентом, неравномерности движения 4

£ = (««тих —

где «т«х и <ит1п максимальное и минимальное значения угловой 
скорости входного звена за цикл, <otp — средняя угловая скорость 
за цикл. •»,. ՛

Практикой установлены те значения б, которые допустимы в раз
личных случаях. Уменьшение коэффициента б достигается путем уста
новки на ®алу входного звена механизма маховика, момент инерции 
которого определяется по следующей известной формуле [1|:

<м(о> = -и«г о+^-֊/„7(1 ֊ч).2'ъ(о

где А — разность работ дни ж у щих си.: н сил сопротивления, 70— 
момент инерции входного звена, /I-j-.”՝ и /л" 1 — приведенные моменты 
инерции звеньев механизма, соответствующие максимальному и 
минимальному <мт , значениям угловой скорости входного звена.

Панлучшее равномерное уравновешивание плоских механизмов 
(3J осуществляется размещением на входном звене корректирующей 
массы, величина которой определяется из условия

max | Р — Р(?) ֊> mln.

где Р^ —сила инерции корректирующей массы, Р(<?) — главный век
тор иеураоиооетенпых сил, wK и а* корректирующая масса и ее 
угол размещения.

Статический момент корректирующей массы относительно оси вра
щения входного звена представляется в виде

5= "\rK = f(mt, I,, rt, PJ. ։ = !,.... п. (2)

где /и , lt и г. — масса, длина и координата центра масс <-го звена 
механизма, Рпс—сила полезного сопротивления, л — число подвиж
ных звеньев механизма.

Предположим, что маховик имеет массу, равную корректирую
щей массе (тм = тк), и установлен на валу входного звена несим
метрично, с некоторым эксцентриситетом е (рис.).

В этом случае условия (I) и (2) можно представить следующим 
образом:

| Лцо) = Ли.?»
| т и е --- S.
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Учитывая, что с целью получения необходимого .момента инер
ции при возможно малой массе т „ и диаметре О։[ (рис.) маховик 
выполняют в виде тяжелого обода, соединенного со втулкой тонким 
диском, момент инерции маховика можно представить в ’виде 
/Ч։$։ ~ тм ^л։[$]• Подставляя это значение момента инерции махо
вика в систему уравнений (3) и разрешив ее относительно массы 
маховика, получим

Рис.

Второе решение квадратного ураЕшения може։ привести к Игллоя- 
структивным (нереализуемым) параметра*։ маховика, поэтому ограни
чимся рассмотрением лишь одного корня. Диаметр [) м маховика зыбч 
рается по конструктивным соображениям с учетом условия -Ь՝.
После определения массы маховика определяется расстояние е от оси 
имметрпм маховика до осп его вращения. Нетрудно убедиться в том,, 

что при отсутствии необходимости в уравновешивании механизма (т.е. 
при г = 0) выражение (4) для определения массы маховика принимает 
.ледуюшую известную форму [I. 2): тл| — !Л1 1() />[(. Таким образом, 
разработанный метод динамического синтеза позволяет с помощью не
симметричной установки махоника обеспечить ։с только требуемую не
равномерность движения механизма, но и уравновешенность на фук цг 
менте.
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Пример. При заданных размерах: 1п, - 0.1 м, I 0.2 и. /0 =0; 
массах =0,8 кг. т.։ 2,3 кг, т. — 3.1 кг: координатах центров
масс — 0,05 и, I ,15 -ОД и, /яч. - 0; моментах инерции /и л ֊■ 
«0,003 кг՝м\ — 0.013 кг՝ ч2. 0.03 кг ч2: силы полезного со
противления Ри. - 100 Н и средней угловой скорое։»։ входного звена 
о»Ср 15 г՜1 кривошипно-ползунного механизма спроектировать ма
ховик, обеспечивающий коэффициент неравномерности движения 
р| =- 1 5 и наилучшую равномерную уравновешенность механизма. 
По предложенной методике выбирая />,, 0,2 .и, определяем: /ли«
— 21,5 кг. е — 0.01 ч, — 0.
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Г. .1. ПЕТРОСЯН. В. Г. СААКЯН. Г В МУСАЕЛЯН
К. Н. ЭДИЛЯН. А О. СИМОНЯН

ОСОБЕННОСТИ РАСЧЕТА ТОЛСТОСТЕННЫХ ТИТ/АНОВЫХ 
ФИЛЬТРОВ ПО ДОПУСКАЕМЫМ НАГРУЗКАМ

iнч’Д.юяа.! ’пиленный метод определения предельного давления толстостенных 
тита». вых фильтров Использованы зависимости теории пластичности реальных по
ристых материалов Приведен анализ данных для оаэлпчных толшнн и nopirerocreB 
толст.: генных титановых фильтров.

Ил 3. Бпблногр. 3 пазе

}_ \и.и1ГЧ11Ч/Ч.иГ mpUfUliih !fl /ч UIfl Ь fl fl n/IHlJlub fitful f/lb
lit fill Г) 0IJ И! 1U Г) n fl J ifiu If /. [iflUll/Ulb l^ullfiruilfi.b bfntfih/lfl UflUltlUlfllinl/ljUlb in II III'I fl flllit IHllbluAhll- 
(i[i< Г'Ьр^шЛ (։ utiuffihp •iiumttiuittttil/jtulibbftlt b Atitlfnit՝'fhhni{/jw\ ич>tnuin,։mn utfitnudifi 
flft llUl'iJuibwjfdi UuffUtfilLflfl iffilH'tiAnift fllb/l 1

В работе |l| используется метод конечных элементов։ для исследо
вания процесса пластического деформирования толстостенных беско
нечно минных спеченных труб, нагруже.пиых радиальным давлением 
Следует отметать, что это решение ие охватывает все практически важ’ 
nut случая пластического сформировании толстостенных спеченных 
труб.
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