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Возможность изменения длины конвейеров позволит повысить 

эффективность их использования  при погрузке-выгрузке транспортных 
средств, большегрузных контейнеров, формировании штабелей насыпных 
грузов, транспортировании полезного скопаемого от нерерывно движу-
щегося вперед добычного агрегата. Обеспечение переменной длины в 
передвижных и переставных конвейерах повышает удобство и расширяет 
область их применения, т. к. отпадает необходимость дополнительного 
премещения груза к конвейеру при его загрузке и от конвейера при 
разгрузке. В этих условиях телескопический конвейер должен обладать как 
можно более широким диапозоном изменения его длины, т. е. большой 
телескопичностью. Выполнение этого требования затруднительно,  
т. к. на 1 м изменения длины конвейера необходим «аккумулятор»,  
т. е. накопитель ленты вместимостью на 2 м ее длины, а при изменении 
длины конвейера на 20 м вместимость этого накопителя должна быть  
на 40 м  конвейерной ленты. 

В целях увеличения телескопичности конвейера предлогается его 
станину выполнить из двух параллельно расположенных шарнирно-
рычажных механизмов типа «нюрнбергские ножницы» с соответсвующей 
их доработкой. Накопитель ленты выполнен по аналогии с устройством для 
протяжки печатающей ленты в матричных принтерах. Действующий макет 
такого конвейера представлен на рис. 1 и 2. Замена желобчатых роликоопор 
на цилиндрические или многодисковые превращают такой конвейер в 
телескопический рольганг (роликовый конвейер). 

 

Рис. 1. Телескопический конвейер                          
в сложенном положении             

Рис. 2. Телескопический конвейер    
в  растянутом положении 
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В системе NX производились исследования КПД передачи с плоско-

коническим роликовым зацеплением. Между сателлитом и центральными 
колесами установлены 3-D контакты с параметрами: коэффициент 
жесткости – 1⸱104 Н/мм, экспонента силы – 2,0, коэффициент демпфи-
рования – 10 Н⸱с/мм. Исследовались два варианта 3D-контактов – без трения 
и с трением. Принимались коэффициент сцепления  f сц  = 0,03, динами-
ческий коэффициент трения   f  = 0,02.  

Ведущему элементу (эксцентрику) задавалась постоянная угловая 
скорость относительно оси передачи ω1 = 6,28 c–1. На ведомый вал 
устанавливался постоянный момент T2 = 20 H⸱м. В NX определялись 
частота вращения ведомого вала ω2 и момент, который необходимо 
приложить к ведущему валу,  T1 для преодоления момента сопротивле- 
ния T2. Эти параметры и определяют КПД передачи как отношение 
мощностей на выходе и входе. На рис. 1 темным цветом маркеров показаны 
результаты расчета с трением, светлым цветом – без трения. 

 

 
 
Рис. 1. Значения мгновенного КПД передачи в NX 

 
Среднее значение КПД передачи без трения близко к единице,  

с трением с приведенными выше коэффициентами – около 0,83. При-
менение разработанного алгоритма позволяет проводить сравнительный 
анализ нескольких вариантов конструкций передач, а не получать 
абсолютные значения КПД, т. к. они существенно зависят от настро- 
ек программы. 

117




