
29. Пакетосборщик конструкции С К «ХРАНмаш» (НРБ): 
2 Т Р ° л ь г а н г подачи ящиков; 3 — конвейер; 4 — рольганг форми-

К _ Г ] й и / <Г * „ ~ шиоер; 6 — магазин поддонов; 7 — рольганг подвода пустых поддонов; 
рама, у _ рольганг отвода пакетов; 10 - балка; 11 — захватная головка; 12 колонна 



ft ч 
• 1 1 1 1 1 » 

ревности скоростей вращения роликов роль-
гангов 2 и 3 между ящиками образуется интер-
вал. После того как ящик j№ 3 выведен из 
рольганга 2, отводится упор 4 и с этого роль-
ганга выводится второй ряд ящиков. Затем 
отводится упор 1 и происходит выдача ящиков 
из третьего ряда. 

Далее ящики посредством рольгангов по-
даются в машину для выемки пустых бутылок 
из них. Цикл повторяется до полного расфор-
мирования пакета. Пустой поддон отводится 
и штабелируется в магазине для поддонов. Из 
магазина пустые поддоны отводятся электро-
каром. 

Для послойной укладки на поддон пласт-
массовых ящиков, заполненных бутылками, 
служат пакетосборщики. Машина имеет ком-
бинированный электропневматический при-
вод. Подсчет ящиков и рядов осуществляется 
посредством электронного блока. 

Пакетосборщик конструкции СК «ХРАН-
маш» (рис. 29) состоит из рамы, на которой 
установлены основные узлы и механизмы ма-
шины, П-образнон колонны, балки, захватной 
головки, рольганга отвода пакетов, рольганга 
подвода пустых поддонов, магазина поддонов, 
рольганга подачи ящиков с бутылками, вхо-
дящего ленточного транспортера, рольганга 
формирования рядов, шибера и формирующе-
го слой стола. 

Наполненные бутылками ящики подаются 
рольгангом 2 на входящий ленточный транс-
портер 3, где происходит отсчнтывание ящи-
ков. Определенное количество их поступает 
на рольганг формирования рядов 4. Шибер 5 
сталкивает ряды ящиков на формирующий 
стол 1. Захватная головка при помощи крю-
ков и штанг захватывает сформированный 
слой ящиков и, перемещаясь вместе с балкой 
10 вертикально вверх и вниз к колонне 12, 
а по балке 10 — в горизонтальном направле-
нии, укладывает слой на пустой поддон, ко-
торый ранее поступил из магазина поддонов 6. Затем цикл повторяется. 

После укладывания последнего слоя на поддон и отвода захватной головки в 
верхнее положение пакет рольгангом 9 отводится и снимается электропогрузчиком. 
Одновременно подается пустой поддон на загрузку. 

Полумеханизированный пакеторазборщик типа « M o n a r c h » НЕ-161 (162) фирмы 
«Enzinger» (ФРГ) служит для разборки ящиков слоями сверху (рис. 30). 

Пакет ящиков на поддоне подается на вильчатый рольганг-подъемник - . В зоне 
разборки ящиков он перемещается вверх вилами таким образом, что верхний гори-
зонтальный слой ящиков устанавливается на уровне отводящего ящики транспорте-
ра 6. В этом положении рабочий вручную перекидывает ящики из пакета на транспор-
тер, после чего пакет вновь поднимается на высоту одного ящика. После разборки 
ящиков вильчатый рольганг-подъемник опускается и порожнин поддон отводится 

В М а П % И и з в Г т ° Г н о с т ь установки типа НЕ-161 7 5 0 - 1 3 0 0 ящиков в час^сл>окн-
вает ее один рабочий. Установку НЕ-162 обслуживают два рабочих; производите.! fa-
ll о с т ь е е і 3 0 0 — щ и ко в в час. Установка НЕ-162 имеет небольшие габаритные 

Р а 3 Х и И о с М б о р щ и к типа « M o n a r c h » УВ200-206 ( « E n z i n g e r » . ФРГ) производит послой-
ное укладывание ящиков с бутылками на поддон сверху (рис. J i j . 

5 -

30. Пакеторазборщик «Monarch* 
НЕ-161 (НЕ-162) фирмы «Enzinger» 
(ФРГ): 
1 — каркас; 2 — рольганг-подъемник; 
3 — рольганг для отвода пакет-поддо-
нов; 4 — магазин поддонов; 5 и 7 — 
площадки для рабочих; 6 — транспор-
тер для отвода ящиков: 8 — рольганг 
для подачи пакета ящиков 
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31. Пакетосборщик «Мопагсії» УВ200-206 фирмы «Епгіп^ег» (ФРГ): 
1 — рольк.нг одачи ящиков; 2 — рольганг формирования ряда ящиков; 3 — рольганг 
подачи пакет-п ддонов; 4 — рольганг формирования слоя ящиков; 5 — рычаг перемещения 
сформированного слоя ящиков; 6 — неподвижный стол-накопитель; 7 — подвижный лист-
Нйкопитель; 8, 12 — рольганги подачи пакетов; 9 — магазин поддонов; 10 — рольганг 
подачи поддона на каретку; II — каркас; 13 — каретка 

Пакетосборщик комплектуется рольгангом подачи пакетов-поддонов 3, магази-
ном поддонов 9, рольгангом подачи поддона на каретку 10 и рольгангами выдачи па-
кетов 12 и 8. Все движущиеся части приводятся мотором-редуктором и системой цеп-
ных передач. 

Два ящика с готовой продукцией рольгангом 1 подаются на рольганг формиро-
г ^ р Я Д а 2* З Э Т е м Р ы ч а г о м 4 сдвигаются на неподвижный накопительный лист 

6. Сформированный слой из шести ящиков перемещается посредством рычага 5 на 
подвижный лист-накопитель 7. Поддон находится на каретке в верхнем положении 
под листом накопителем 7, который уводится из-под слоя ящиков и последние 
опускаются на поддон (или на ранее уложенный на поддон слой ящиков). Каретка 
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13 с поддоном автоматически опускается вниз на шаг, равный высоте ящика а 
лист-накопитель 7 возвращается в первоначальное положение, и цикл повторяется 

После укладывания на поддон четырех слоев ящиков каретка 13 опускается в 
крайнее нижнее положение, включается рольганг 12 и пакет выдается на приемный 
рольганг 8, с которого его забирает электропогрузчик. На каретку 13 подается новый 
поддон, и процесс формирования пакета ящиков повторяется. 

Г л а в а V 

ПЕРЕГРУЗОЧНЫЕ УСТРОЙСТВА ЛИНИЙ ФАСОВКИ 

5.1. ПЕРЕГРУЖАТЕЛИ ГРАВИТАЦИОННОГО ТИПА 

Гладкие спуски 
ч 

В пищевой промышленности применяют два вида перегружателей г р а в и т а ц и о н -
ного типа: прямолинейные и спиральные (винтовые) гладкие с п у с к и . В п р я м о л и н е й -
ных спусках груз перемещается по прямой линии, в с п и р а л ь н ы х — п о к р и в о л и н е й -
ным траекториям. Для тарно-штучных грузов применят п р е и м у щ е с т в е н н о с п у с к и п р я -
моугольной формы с бортами (рис. 32). 

Рабочие поверхности гладких спусков в основном в ы п о л н е н ы из м е т а л л а ( с т а л ь -
ные листы, угловая сталь), в отдельных случаях м а т е р и а л о м м о ж е т с л у ж и т ь т е к с т о -
лит и дерево. 

С помощью гладких прямолинейных спусков п е р е г р у ж а ю т г р у з ы в р а з л и ч н о й 
таре: деревянных, пластмассовых, картонных, м е т а л л и ч е с к и х я щ и к а х , п о д д о н а х , 
контейнерах, мешках и проч. Эти устройства также п р и м е н я ю т д л я п е р е г р у з к и с ы -
пучих грузов (зерно, конфеты и др.). 

Прямолинейный гладкий спуск может выполнять ф у н к ц и и п е р е г р у з о ч н о г о 
устройства в различных транспортно-технологических с и с т е м а х , о с у щ е с т в л я я переда-
чу груза с одного механизма на другой, рабочий орган к о т о р о г о р а с п о л о ж е н на более 
низкой отметке. Одновременно с перегрузкой прямолинейный с п у с к м о ж е т в ы п о л н я т ь 
операции по накоплению грузов и их выдаче в соответствии с з а д а н н ы м а л г о р и т м о м . 

Конечная скорость, которую груз имеет при выходе с г р а в и т а ц и о н н о г о у с т р о й с т -
ва, всегда ограничена рядом факторов — прочностью тары и г р у з а , г е о м е т р и ч е с к и м и 
параметрами груза, условиями перегрузки и т. д., что о г р а н и ч и в а е т у г о л н а к л о н а я 
прямолинейного спуска, который не превышает 20—30°. П р и т а к о м у г л е н а к л о н а 
и значительной высоте перепада высот перегрузки (например, п р и с п у с к е г р у з о в 
с верхнего этажа на нижний) прямолинейное устройство имеет б о л ь ш у ю д л и н у и з а -
нимает значительную площадь В этих слу-
чаях целесообразно применение спусков 
спирального типа. 

Преимущества спиральных спусков по 
сравнению с прямолинейными следующие: 
они занимают меньшую площадь, могут 
иметь значительный угол наклона, обеспе-
чивают подачу и выдачу грузов в различ-
ных направлениях. К недостаткам такого 
типа спусков относятся: интенсивное исти-
рание рабочей поверхности спуска, воз-
можность заклинивания грузов, трудность 
визуального контроля процесса пере-
грузки. - „ 

С п и р а л ь н ы е спуски большей частью 
применяют для перегрузки мелких штуч-
ных грузов и грузов в мягкой таре (мешки, 
картонные ящики), Эти перегружатели 
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32. Схема гладкого прямолинейного 
спуска 



57. Коэффициенты трения различных грузов 

По стали По дерену вдоль 
волокон 

По резине По стальным 
роликам 

Наименование 
покоя /п 

сколь-
жения 

/с 
покои /п 

скольже-
нии /с 

покоя 
/л 

сколь-
жения 

fa 
качении /и 

Металлические 
изделия, ме-
таллическая 
таре 0,20.. .0,35 0,2.. .0,3 0,55. „0,65 0,5,..0,6 0.6...0.7 0,4 5...0,05 0,004...0,005 
Пиломатериа-
лы. ящики де-
рсаяииые 
Мешки 

0,6...0,7 
0,66...0,вв 

0,4...0,5 
0,4...0,05 

0,4...0,6 
0.6...0.8 

0,26...0,45 
0,3...0,6 

0,6., А 7 
0,65...0,75 

0,6.. . 0,65 
0,0...0,7 

0,05...0,08 
0,1...0,2 

Бетониые иа-
делия 0,5...0,6 0,4... 0,5 0,6.,.0,6 0,4...0,5 — — 0,06..,0,08 

можно встраивать в транспортные линии или между друг ими транспортирующими 
механизмами как непрерывного действия, так и дискретными. Загрузка спиральных 
спусков может быть автоматизирована. 

Перемещение штучных гру:м по гладким спускам. Для начала движения по на-
клонной плоскости штучному грузу необходимо преодолеть сопротивление переме-
щению 

« Grp/n 0 0 5 а ' (30) 
где G f p — вес груза; а — угол наклона плоскости; /„ — коэффициент трения покоя. 

Движущей силой является составляющая весовой нагрузки (см. рис. 32) 
« 6 ' г р sin а . (31) 

Таким образом, при использовании гравитационных устройств необходимо соблю-
дать условие 

sin а > cos afn. (32) 

Конечная скорость груза на наклонном спуске определяется по формуле 

ок « ^ 2 * (/і - /с/с) + (33) 

где И — высота подъема наклонной плоскости, м; /с — длина горизонтальной проек-
ции спуска, м; /с — коэффициент трения скольжения; 1/н — начальная скорость 
движения груза, м/с. 

Значения коэффициентов трения /с и /„ приведены в табл. 57. 
Гладкие спуски часто оборудуют бортами, чтобы избежать падения груза в про-

цессе его перемещения. Ширину спуска 6 с определяют в зависимости от зазора 
меж;іу грузом и бортом 

- Ьг + 2Ь.л. (34) 

Наличие зазоров дает возможность грузу развернуться и при неблагоприятных 
условиях спуска (высокий коэффициент кромочного трения о борта) заклиниться 
между бортами. Положение заклинивания характеризуется углом р (рис. 33). Чтобы 
ваадиииваиие не произошло, в процессе перемещения должно соблюдаться условие 
и: р /с і де /0 — коэффициент трения скольжения груза но плоскости, Б соответ-
ствии с рисунком 

с о а в - ^- + 26 , 

Из условия заклинивания и с учетом зависимости (35) находим зазор 

УШ Ь,** 2 

• -т. ., 
УШ* -Ьг). (36) 



33. Схема заклинивания 34. Расчетная схема спи-
груза в спуске с бортами ральиого (винтового) спус-

Если перегружаются грузы различных габаритных размеров, то при расчете 
Ъъ следует принимать наибольшее значение /Р и 6Г. Полученную величину необхо-
димо сравнить с суммарной величиной отклонений 6 геометрических параметров лот-
к ^ г р у з а (тары) от номинальных значений. При этом должно выполняться условие 

При перемещении гю гладким спускам грузов, высота которых превышает длину 
и ширину основания, возможно опрокидывание груза. В этом случае необходимо со-
блюдать условия устойчивости груза: 

Лт < Мг//с (37) 
где — расстояние оп опорной плоскости до центра тяжести груза; — коэффици-
ент запаса с учетом разброса. 

Важнейшими конструктивными параметрами спиральных (винтовых) спусков 
ягзляются шаг Лш, наружный г и внутренний гви радиусы (рис. 34). Наружный 
радиус определяют по формуле 

'нар = гви + + 2Ьз: (38) 
где г ш — внутренний диаметр, принимаемый по конструктивным соображениям; 

— ширина груза; Ь3 —• зазор между грузом и бортами, определяемый по форму-
ле (36). 

Угол наклона спирального спуска не является величиной постоянной, как в пря-
молинейных спусках, а зависит от радиуса г 

^ а =х кш/{2лг)1 (39) 

где г — фактический радиус; гнар > г > гви; Лш — шаг спиральной линии. 
Для обеспечения гравитационного перемещения грузов на винтовом спуске долж-

но соблюдаться условие. 
1 я а = Л ш / ( 2 л г ) > / с , <40> 

где /с - коэффициент трения скольжения груза о поверхность спуска 
На груз, находящийся на спиральном спуске, кроме ^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ 

вует центробежная. Под действием этой силы он смещается к 
в контакт. При этом резко возрастает сопротивление ^ д в и ж е н и ю и 
рость груза. С уменьшением скорости снижается центробежная ^ 
к центру и скорость его возрастает. В известных пределах 
ном спуске саморегулируется, что позволяет в практических расчетах считать ее 
стоянной. 127 



На груз на спиральном гладком спуске действуют: сила тяжести (гравитацией 
н а я\ F = Gr sin а ; сила трения груза о рабочую поверхность Fr = Gr . cos а/с> 
где / _ коэффициент трения скольжения; сила от трения груза о борта 

Рб = ftpG^iSr), 
где f — коэффициент кромочного трения (см. рис. 34). 

Поскольку при равномерном движении 

Fr = ^п + F6, 
скорость груза 

(s\noL — fccosa) gr 
L 

( 4 1 ) 

( 4 2 ) 

'кр 

пример. Определить скорость спуска мешков с продукцией в таре, если радиус 
г = 0,75 м, угол наклона а = 24°. Принимаем коэффициент трения/с = 0,3 = /кр. 
Находим sin 2 4 ° = 0,4; cos 2 4 ° = 0,91. Подставляя эти данные в формулу (42), по-
лучаем 

_ | / (sin а — / с c o s a) g~ 
Ate 

_ у ( 0 , 4 - 0 , 3 . 0 9 1 ) 9 , 8 1 . 0 , 7 5 _ ^ м/с_ 
¥ Up О 

Расчет гладких спусков. Порядок расчета гладких спусков покажем на примере 
наиболее сложного спирального (винтового) спуска. К исходным данным для расчета 
относятся: масса тТ и геометрические параметры (длина /г, ширина ЬГ, высота Лг) 
груза, перепад высот перегрузки Лс (высота спуска), допустимое время движения гру-
за по спуску и 

Исходя нз материала груза (тары), выбирают материал рабочей поверхности спус-
ка (сталь, дерево, пластмасса) и по табл. 57 определяют коэффициент трения покоя 
/п и скольжения /с для данной пары трения. По конструктивным данным выбирают 
центральную колонну (обычно трубу) с радиусом гв н . Зазор между бортами и грузом 
находят по выражению (36). По формуле (38) определяют наружный радиус спуска 
гнар. Из условия зависимости (40) находят угол наклона спирального спуска а . При-
нимают фактический радиус г и по зависимости (39) определяют шаг спуска Лш. Число 
витков спуска Ав = Лс/Лш. Коэффициент кромочного трения находят из выражения 
/к = к = 1,5...2,5. 

Скорость груза V на спиральном спуске определяют из выражения (42). Длина 
спуска /0 = 2ягАв. Фактическое время перемещения груза должно удовлетворять 
условию / > Гсо. 

Роликовые спуски 

Наряду с гладкими спусками широкое применение получили спуски, рабочая 
поверхность которых образована роликами. Перемещение грузов на таких устройст-
вах происходит под действием составляющей веса груза. Роликовые спуски исполь-
вуются на различных технологических операциях в пищевой, легкой и других от-

раслях промышленности. С их помощью пе-
регружаются разнообразные штучные грузы 
в различной таре: деревянной, металлической, 
пластмассовой, картонной. В пиво-безалко-
гольной промышленности роликовые спуски 
используют для перегрузки полиэтиленовых 
ящиков с готовой жидкой продукцией, уло-
женных на деревянные поддоны. 

^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ В зависимости от технологических особен-
, Д ностей перегрузочных процессов применяют 

прямолинейные (рис. 35), криволинейные 
35. Схема прямолинейного поли™ п " 0 , 3 6 ) и с п и Р а л ь н ы е роликовые спуски, 
вого спуска: ^ •и«ля изменения направления движения грузов 
1 - стойка; 2 - рама- 3 _ ИСПОЛЬЗУЮТ СПуСКИ С КрИВОЛИНеЙНЫМИ сеКЦИЯ-

ролик ми, рассчитанными на различные углы пово-
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рота. Для с о з д а н и я п р о х о д о в и проездов применяют 
спуски с откидными с е к ц и я м и . При необходимости ис-
пользуют л е г к и е п е р е д в и ж н ы е роликовые спуски. На-
шли п р и м е н е н и е с п у с к и , п о з в о л я ю щ и е менять угол 
наклона в з а в и с и м о с т и о т вида перегружаемых грузов 

Основнымн достоинствами роликовых спусков яв-
ляются: п р о с т о т а к о н с т р у к ц и и и обслуживания, не-
большая с т о и м о с т ь , н а д е ж н о с т ь в эксплуатации. При 
выборе р о л и к о в ы х с п у с к о в в к а ч е с т в е перегрузочных 
устройств с л е д у е т у ч и т ы в а т ь з н а ч и т е л ь н ы й разброс с к о -
р о с т и д л я р а з л и ч н ы х г р у з о в и р а з л и ч н ы х у ч а с т к о в ро-
ликового с п у с к а . С к о р о с т н ы е х а р а к т е р и с т и к и грузов 
зависят от р я д а ф а к т о р о в — к о э ф ф и ц и е н т о в т р е н и я 
с к о л ь ж е н и я и к а ч е н и я г р у з о в п о р о л и к а м , к о э ф ф и ц и е н -
тов трения в п о д ш и п н и к а х р о л и к о в , ш а г а п о д а ч и грузов 
на спуск. 

Перемещение грузов по роликовым спускам. Сопро-
тивление передвижению единичного груза по наклонно-
му роликовому спуску (рис. 37) содержит три основные 
составляющие — Рг> 

Сопротивление от трения в подшипниках роликов 

(43) Fi = (Grp + Gpm)-MiL 

і — і r 

j — -і 
і — 

h 
L ч 

j 
h 
і і r 
L 

.і 
Г 

—I" — — — 

b 

36. Схема криволинейно-
го роликового спуска где Gp — масса вращающихся частей роликов, кг; т — 

число роликов, на которые опирается единичный груз; 
/п — коэффициент трения покоя в подшипниках роликов; dp — диаметр ролика, м; 

— диаметр цапфы ролика, м. 
Сопротивление качению от трения груза по роликам 

F„ = 2Gr/KK cos a/dpt (44) 

где /кк — коэффициент трения качения груза по роликам (см. табл. 57). 
Учитывая, что обычно угол а не превышает 6—8°, можно принять cos а — 1, 

Тогда выражение (44) примет вид 
Ъ = 2Gr/KK/rfp. ( « ) 

Сопротивление перемещению от скольжения груза по роликам 
F8 = Gr/c cos а , (46) 

где /с _ коэффициент трения скольжения груза по роликам. 
Приняв cos а = I, получим выражение (46) в виде 

F3 = Grfc. <47> 

Общее сопротивление передвижению единичного груза по роликовому спуску 
Fc==Fi + F2 + F3. (48) 

При точных расчетах необходимо учи-
тывать сопротивление от силы инерции ро-
ликов. Для одного ролика сопротивление 
от силы инерции 

* и . р 
4 У 

4 
dnr 
dt 

(49) 

где з __ момент инерции массы ролика; 
п _ частота вращения ролика. 

Р В соответствии с рис. 37 движущая си-
ла, действующая на груз, 

37. Расчетная схема роликового спуска 
Gr sin а . (50) 
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' ї л и и н ' м ' м < ин ^ ни И МШ>6*0ДИМ0 Л МИЛЛИМ И* УСЛОЖНИ 

А , » І п а — Г Г Л ) 

У и И н -і М.'І > • >1 •» |н. і н м и т н » И і у ( К'і О і І р М Г Л ЙМЇІ И і ИМрйЖЛ МИЯ 

а « / ' Д . (02) 

И V і \ 'і »»1 ч . ми і » і )»у 11.1 ||і>, іугійКХ Нй роликонмй перетружателк один іа яругим 
ГЧ"» 1/1 «•)>;»!» мглду ними, {»куті їиум (КОЛЬЖ<!ИИГ! ГруЧОи И Ав — А', "Н/^. ТоГДЯ 
і'іМНіНМ<Ч П. (52) Примсі ІНД 

V , 

I1,1 1!;»1 кIмкг нииболе« распространен режим работы, при котором грузы поступа-
к> ( нл пери р у житель с »ременными интервалами и располагаются на роликовом по-

с нмгом I г И зависимости от величины 1Ш г и параметров роликов возможен 
и \ и» скорое 1И груза 1>р VI. ИЛИ до скорости < После схода груза 
с к н 1-го скорость » момип набегания следующего груза может иметь значение 
I»,, 0 или 0 < 1'р < 1>г. В соответствии с зависимостью (53) при расположении гру-
зов на роликовом спуске с шагом расчетный угол наклона 

(54) 

где 1Г — длина груза по оси спуска; к = 0 ,1 . . .0 ,3 — коэффициент, зависящий от кон-
струкции ролика и его скорости. 

Число роликов, на которые одновременно опирается груз, определяется шагом 
. При выборе шага опорных роликов следует учитывать возможность дополни-

1ельного наклона груза в сторону движения, в результате чего груз может упереться 
» ролик и остановиться. Дополнительный наклон груза возникает при его переходе 
с ролика на ролик, если центр тяжести груза окажется впереди линии опоры груза 
на ролик. 

Как правило, при проектировании перегружателей положение центра тяжести 
грузов точно не может быть определено. Если центр тяжести перегружаемых грузов 
совпадает с геометрическим центром или его отклонение от геометрического центра 
не превышает 0,МР (длины груза), то шаг опорных роликов определяют из условия 

^ /,72, обеспечивающего опору груза на два ролика. Если возможно более зна-
чительное отклонение центра тяжести от геометрического центра груза (тары), то 
груз должен опираться на три ролика, что соответствует условию /ш р ^ /Р /3. 

58. Значения коэффициентов трения скольжения в подшипниках роликов 

У.есто жсплуатадин 
конвейера Характеристика места эксплуатации 

Значение для 
подшипников 

качения 
скольже-

ния 

Склад штучных гру-
зов, пищевой комби-
нат 
Закрытый склад 

Открытый склад, 
платформа или по-
грузочная площадка 

Сухое отапливаемое помещение; темпе- 0,33 0,15 
ратура +5. . . -|-50 °С; содержание пыли 
не более 20 мг/м3 

Неотапливаемое помещение, температу- 0,04 0,20 
ра — 5 . . . + 5 0 С; содержание пыли бо-
лее 20 мг/м* 
Неотапливаемое помещение с резкими 0,06 0,25 
колебаниями температуры и влажности 
воздуха; открытый воздух 
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150. Техническая характеристика пилиидри^схи* зо.тиков 

V 
мм <Х -г. V ш 

« 2 -* г 
0 ^ — и X — 
1 Л£ а а 

ҐГ 
6 ІГ •с О •п з 

Л — 

с с -5 Л-О •с Г 
а а 

1 У 5 — у - — 
Т . п > • ^ ! с 3 "С — 

а С 3 -з — 

• 

2 3 

« 2 -* г 
0 ^ — и X — 
1 Л£ 

аи С.® с и С (-

с — и 5 ~ к гГ 
я Г * I 1 1 

С ; 
Н * 

^ Г ^ "І "ї -
А 

160 40 42 10 1000 ІД 650 73 76 15 4000 7.5 
9.0 200 40 42 10 1000 из 800 73 76 15 4000 
7.5 
9.0 

250 40 42 10 1000 1,5 1000 73 76 15 3000 11,0 
320 40 42 10 1900 1,8 250 105 108 22 10 000 8.0 
400 40 42 10 1000 2,2 320 105 108 22 Ю 000 !0.2 
500 40 42 10 800 2 ,7 400 105 108 10 000 13.2 
650 40 42 10 600 3 ,5 500 105 108 22 10 000 14,2 
200 57 60 12 3000 2,1 650 105 108 22 10 000 18,0 
250 57 60 12 3000 2.4 800 105 108 - 22 10 000 21,0 
320 57 60 12 2000 2 ,8 1000 105 108 99 80 000 25.0 
400 57 60 12 2000 3.2 1200 105 108 99 80 000 30.0 
500 57 60 12 1600 4.3 320 150 159 42 20 000 19,2 
650 57 60 12 1000 4,8 400 150 159 42 20 000 22.0 
800 57 60 12 1000 5,3 500 150 159 42 20 000 25.0 
200 73 76 15 5000 3 ,2 650 150 159 42 20 000 30,0 
250 73 76 15 5000 3 ,7 800 150 159 42 20 000 34.0 
320 73 76 15 5000 4.5 1000 150 159 42 20 000 40.0 
400 73 76 15 5000 5,2 1200 150 159 42 16 000 46.0 
500 73 76 15 5000 6,0 

Конечная формула для определения скорости груза на наклонном прямолиней-
ном спуске роликового типа 

= [зхп а 1 — тЄп ' ^с^ц кк ео§ а 4- V2 (55) 
/ ^р 

где /с — длина спуска ; / с — коэффициент трения скольжения в подшипниках чми 
ков (табл. 58). 

Расчет роликовых спусков. Предварительно анализируют параметры перемещае-
мых грузов с целью определения параметров, по которому целесообразно вееп Р 
чет. Например, при перемещении ДВУХ типов грузов — с габаритными размерах. , 
800 X 800 X 400 мм, массой 100 кг и размерами 600 X 600 X 400 мм. м .усоп 1 -
расчет ведут применительно к грузу с габаритными размерами 800 X 800 X 400 мм. 
Расчетную массу груза определяют из выражения 

О- 6 4 • 1 5 0 = 266 кг. т, 0.36 

где Я! и &> — площади оснований соответственно первого и второго типов гру км*; . • 
масса второго типа груза. 

Затем определяют расчетный шаг грузов на полотне спуска. Исходя на • м. г-
ров расчетного груза, по табл. 59 определяют параметры опорных ре 

р> I о формулам (49). (50). (52) и (54) находят сопротивления перемещениям , , , 
и Р. При точных расчетах по выражению (50) определяют сопротивление о. силы 
инерции ролика Р„ р . Коэффициенты трения качения /к<к и скольжения /с грузов 
по роликам принимают по табл. 57. Коэффициент трения покоя в подшипниках цапф 
роликов в случае применения подшипников качения /„ 1>.<Ъ..Л\1 и 
1 При безынтервальной подаче грузов на перегрузочное к >.чь наклона 
спуска а находим из зависимости (50). При р а с п о л о ж е н и и ^ 
I ' угол наклона а определяют по зависимости (54). а и случае оюу к тайн д<хтаточ Ш Г Л ^ * — 1 —- тл 
них данных о характере грузов и коэффициентах трения - по іабл. <>0. 
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«О. У гад 98Я.*МЫ толя нового сшгсна 

-V м Млсса единицы 
гпуза. чг Угол, град 

К.'н^Днегы и овстовсгз металла 30 2 3 К.'н^Днегы и овстовсгз металла 
3 0 150 2 . . . 2 .5 

150 . .500 1.5. . . 2 
500. . . 1000 1 . .Л.5 

Т х и Д С Н К »3 СХрОПШЫЛ ДОСОК 25 2 . - 4 5 Т х и Д С Н К »3 СХрОПШЫЛ ДОСОК 
25. . . 150 1,5 2 

150... 600 1. . .1 .5 
Д Ь с т з м в СЖвК 

згсггежаааав 30 1.- .1.5 
а е ^ ш с п м а ш 30 2 .3 
эколенкая 30 <1 А 

ЧЛУСННЫК Пфобкж 3 О 
3 . . . $ 5. . 6 
5 . . .25 4 . . . 5 

С г м м ы е 50 3 
50. 200 

Челка г «атеггяадсж 40. . .90 Ю 
Тластчасслкя -лга 30 1.5. . .2 

э! . Л!7*жыиненные снщнн хииковыл слусхов 

40 « -50 1000 20 250 -57 50 .30 2500 60 
4» 4 2 " 30 Г0ВЙ 15 250 37 60 160 2500 45 

50 2500 50 120 42 42 50 1000 ±5 
- 50 :б0 25 0 35 Э2й 42 42 50 '000 -41 
40 12 50 Ю0в 25 520 57 60 <0 2500 И 

: ! 5 £ € й : о о ° ^ ^ 0 57 50 160 2500 50 
ИЯВ 55 

40 
а <0 2 5 0 0 55 4 0 0 40 4 2 ~50 
50 ;6С 2 5 0 0 40 4 0 0 40 4 2 

- 0 42 50 ; 0 0 0 30 ^00 
^ ^ 50 1000 2 5 4 0 0 

250 -0 

-Х»1ЙЩ1 л ХОЗС В" п .. » ___ 
загрузив з В П Н и м а • м м Л . " ~ --

гсчмсдш-?«^ тегигружатви. : в ; ,, - { а хшшт та-
з ь и а ж " ^ ^ ^ 1 » 4 р и в з л и а е Л в в в ггхилн. 

^ ^ ^ ^ ^ с а ^ ю Т Е 2 1 ' Л -ч 
-О щ к ы т с д к т а н с з у - - —. ушного тала грузла « • р о с т ь ^ 

зка л зип.чг/.ту о«, ^аачеш» я к и ^ г г аелииш- :.харшгаг?ш-

ии 
57 60 ЯВ 2500 75 

на — ^ ^ ^ д д — 53 60 160 2500 55 
1000 55 

£ % 5 ® * ?00 « в Я 1000 45 
лю г г г 5 ^ 1 я е й « » 

- £ -;! ^ ^ 3 60 160 2500 60 
^ М * ) * } 2^00 50 5 5 0 О 4 2 50 5Г » ... — ^ ан шои < з 
» * ь - 45 §50 411 до яп -ппл - г 
-50 .9 -л - п , ш 7п ™ ® 1 0 1 , 0 
— ^ " 40 Й5в 5 Г 60 80 2500 90 

30 550 57 60 160 2500 7) 



6 2 . Криволинейные секции роляховыт спусков 

мм 
' V 

обрабо-
танного 

зесбсабс-
танного 

?адиус /-Ч' 
зизвы 

аия, *м 

; Дс>лусхаендо 
нагрузка 
і * ДЛИНЫ 

• « х а и * 'Ля-
і H, 

4SCCS * 

XT яе ^.лея 

60 
60 
60 

100 
100 
1 0 0 
160 
160 
1 6 0 
200 
200 
2С0 
250 
250 
250 
•ICC 
320 
320 
400 
400 
400 
500 
500 
500 
650 
650 
650 

40 
40 
57 
40 
40 
57 
40 
40 
57 
40 
40 
57 
40 
40 
57 
40 
40 
з< 
40 
40 
а і 
40 
40 

40 
40 
О/ 

42 
42 
60 
42 
42 
60 
42 
42 
60 
42 
42 
60 
42 
42 
60 
42 
42 
6 0 
42 
42 
50 
42 
42 
60 
42 
42 
50 

60 
60 
go 
60 
6 0 
8 0 
60 
60 
80 
60 
60 
80 
60 
6 0 
зо 
60 
60 
80 
60 
60 
80 
60 
m 
зо 
60 
50 
зо 

500 
500 
500 
630 
630 
630 
800 
800 
800 

ІС00 
1000 
1000 
1000 
1000 
1000 
1250 
1250 
1250 
1250 
1250 
1250 
2000 
2000 
2060 
2000 
2000 
200С 

1000 
1000 
2500 
1000 
1000 
2500 
і осо то 
2500 
1000 
ІС00 
2560 
1000 
1000 
2500 
1000 
1000 
2500 
1000 
1000 
2500 
1000 
і 000 
2600 
1000 
і 000 
2500 

20 
15 
50 
25 
20 
55 
ЗО 
25 

85 
20 
60 
40 
30 
6 0 
45 
40 
70 
50 
40 
75 
65 
45 
80 
75 
--Л 
50 

з.шш ю гсчк,. sa спуске, а которой еиороегь гзуза я р ш о г j o r r j ^ ' V 'я 
В зоне этой точка /стзнавлизают т е о р и е й рола» ш другое. « р о й с я » . . . л 
грузса. 

12. ГОРИЗОНТАЛЬНЫЕ СТдЛКИВд CUl/'C 
ггвгатежАТЕШ« 

r - o . По и этом опорные ллосхссти мог/т , , • " і 
халча теявкки і г. д.. зли шодитьо з і в ^ н и ^ ^ 
двухпозяшюнняй = Ї Ї Ї Е ї К « п 
за тодвижн^зд. с подвижной ла ,*еяо.ви.кн е. _ гзл^ы:: 
З їольшинсгзе ^ чаез перегрузи* ^ ^ ™й ^ ^ ; > -
жателеіі гпкжшоднтся з пределах одной * той ' vmt,: , .^ дани-елей 
везена двг-лозшшонной перегрузи« штучных даю - .смсхьью 
слшзшяяяеапв» и з » гидржяическим ^ » з о - ^ . -кается янеяшгголхателем 

При дв'тлозипионней теяегзузк, -ге е. н ; дааогя> 
Є лласгтпнчатого^нвікіеоа ^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ ' - е й с т з и я 
мир"шшега устройства, .t^cu-i^-^ ли > ' 



f ДА* /V . • ' • - f 

Стека жвухпозапионаой перегрузки горизонтальным толнат^тем: 
' — - J W » » * e c * Ei б — с веоолвнжяс; пякяосп s» 
i w - k ; « : . : 1 — вепоозвжвая плоскость: 2 — "эсттачгты* коеве*^-- 4 - , 
б р и ю ; 4 — пя«»|>отолк гте-ть ~ " 

(рис. 36 а). Стека перегрузи массива бутылок с веподзижной плоскости на пластин-
к;-эейер "оказана на рис. 38 б. Груз 3 (бутылки-, иаходяп1НЙся на неподаи» 

плоскости 2. с помощью оневмотолкателя 4 переталкивается нг плагтинчгтъ : 
ко-эейтр L. При уток -ереталкнвание бутылок осулестзляетсх циклически, рядами. 
Устройства. представленные на рисунке, применяются з формирующих и pacö: : *r : -
руккпих устройствах линий уклаяки схеклотчрной продуглии в тару-оборулгзг- е. 

Вэаим:0ейат1ше горизонтального толкагиля £ г рут. я. При перемешенн? г ; :н-
эонтальнь:* толкателем груза, установленного на неподвижной плоскости, возм;:?> 
иы различные схемы сил. действующих на груз -пяс. . Сссма взаимодействия с .т. 
при котором направление вэешвеб силы F усилие тоякател-. проходит - е м з пентр 
тяжести опор ней плоскости, совпадающей с центром симметрии, показана на рис. З'г г. 
Взаимодействие сил. если направление силы F проходит через пентр тяжести 0 - , 
который не совпадает с центром симшетрЕ:- О с . приведено на рисунке 3 9 1 . 

Сила сопротивления щцгн'гпт fbtp (оша v p o n n ] P« = - - ~~ 
фяпяеет треЕня покоя, приложена центру тяжести опорно?: плоскости г згнравкг-з 
ь сторону, противоположную действию силы F . Если направление действ:- % зкепган 
силы F не преходит чесег пен~ тккестн опорной плоскости груза, то наг : уз - • 

где г. — садяуе трекяя опорной плоскости груза по таб.1. 65). 

Г 
г 

Г 7 

I i ™ 5 

с и л взаимодействия толкателя с грузом: 
F rbCTCZJTT к^рег zrrrrp тгаеспг. 

в« o o a s u u w i С сюшетр* 
через DtiTp Ш К П 

1Ы ' 



Из выражения (ißt ги--о . тто г сл.^эе 
ЕеобюАнмости разверну ті. г- уз д.:- w.^al - f 
ни я модул?, силы F следует cîéecréîi. точ>:. 
приложения СЕЛЬ F 2 утЛУ гр . іг , т. • Ье-
ХЕЧВТІ. плечо 1.ZZ перемене? - г х и к . н -
тальных толкателе* груза, ваігдліпег'хя нг 
движущейся плоскости, г направлении. п о -
несли kv лярно* дэсхению несущей длосмзстт-; 
нг гг уз кеиствужгт силы. нгг вохазазо на 
рис. 40. Для сталкинаЕия гг . за і вег-даей 
плоскости необходимо пэнложэть усилие 

I у 's I у 's 
•---Л 

. \ 

= 
C r -.г 

4-І. Сіекг си,:, 

длссхсстн 

У Т + Т Г , ' 
где LJ J — хо5СС?:двент трения -охоя груза 
относительно весушед яяосхоста, f — ко-
вффиииеят тр-ения с ш я ь а е - н я âoxosoâ плоскости г р р а х згбочй д и с к с г і г л -
К2ТЄЛЯ. 

Начальный момент хонтахта тслхателя с дзижтшгмся ~ узе, хат гп'-г.--. 
nezeoMj j ^еусганов^зсэегося тзиженгл груза отзосягтельдэ т - ш т ї Д * . ~ocjr 
чавяя перехо ного относительная снхогть леремжен^я : ьг : -
плоскости толхагеля имеет догтт- ое î гче-ze ~ а - с:ст:я-д—зг : :>:тн 

S3. Рахиме тпенвя ооорвой пжсьости груза 

Эосгз a a ç ï ^ 
плосхосп 

£ 
z = Ы1 k 

k 

1 2 
2...5 
5. . .10 

0.167/ -J" 
0 .106/4 
0 . D 5 7 ; -

= fr/, г , = 

= 

Ä. 

г I V 
à i j é , 

: я, 
03 /j 

J . . -2 
1 2 

2 . . .5 
2 . . .5 
2 . . ,5 
2 . . .5 

0,167 : - - - : 

0.106 a + T 

; / = 2. . .5 

; ^ = : . . 5 

! "Г 

0,105 я - — ; : -4 

С J 3 5 -

і 
3 

к = Ы1 * = 1 . - 3 0^4 ; -



5.5. ПЕРЕГРУЗОЧНЫЕ УСТРОЙСТВА ШТУЧНЫХ ИЗДЕЛИЙ 
СТЕКЛОТАРНОЙ ПРОДУКЦИИ 

В зависимости от схем компоновки технологического оборудования 1ИННН 00 ' 
лива, необходимости сведения или разделения потоков стеклотарнон продукции 
стыковки конвейеров один с другим столами-накопителями, формирующими устройст-
вами н т. д. созданы различные виды перегрузочных устройств. Схемы наиболее рас-
прост? а не им ых из них показаны на рис. 41, 42 и 43. 

Основные требования, предъявляемые к перегрузочным устройствам, следующие-
геометрические и кинематические параметры их исключают образование заторов 

а тг.кже падение стеклотарнон продукции; устройства должны обеспечивать возмож-
но меньшее сопротивление перемещению через них транспортируемых изделии. 

При составлении аналитических моделей, с помощью которых определяют геомет-
рняеск ч параметры перегрузочных устройств и процессов перегрузки, следует ввес-
ти следующие допущения: 

транспортируемые изделия в зоне их контакта друг с другом и боковыми огражде-
ниями имеют правильную цилиндрическую форму; 

диаметры цилиндрической части изделии, а также их масса постоянны; 
(хковые ограждения на конвейерах и неподвижных плоскостях строго парал-

лельны; 

Ц V* к 

Ш пттт и I • I 
* ^ 

к 

Т А-
у! 

, . 

г 

и 

— 

. ; ! : Щ 

и щ и 
а 
-а 

41. Схема компоновки подающих, отводящих конвеиероз 
н неподвижных мостиков: 
1 — опорная плоскость конвейера; 2 — веиодзнжная носкость 
моствка 

42. Схема компоновки п о д а ю щ е г о и отводящего конБейсг .5-
неподвижными мостиками и подвижным опорным диском 
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43. Схемы перегрузочных устройств штучных изделий стеклотар нон сер? -
конвейеров на неподвижную плоскость: 
1 — опорная плоскость конвейера; 2 — неподвижная плоскость мостика 

коэффициенты трения стеклотарной продукции о подвижные и неподвижные 
плоскости постоянны и не зависят от относительных скоростей скольжения;" 

давление изделий на опорную поверхность распределено равномерно :: по н : : :а-
лн к поверхности контакта. 

Перегрузочное устройство 
с косым переходным мостиком 

Схема перегрузочного устройства с косым переходным мостиком показана на 
рнс. 44. При проектировании перегрузочного устройства необходимо о с ел ел та гео-
метрические параметры, обеспечивающие минимальное сопротивление Пете. Г';.Г: . 
бутылок. На участке мостика длиной .^размещается следующее колнчестзо буты-
лок, шт.: 

а на участке длиной /2 

ти = 

Щ 

где с! — диаметр бутылки. 
При этом предполагается, что бутылки относительно оси конвейер а не : :гены. 
Сопротивление перемещению бутылок рассматриваемого перегрузе-: 

ства определяют по формуле 

где Р^Ръ — сопротивление \"частка длиной соответственно 1г и 

^ г ^ - с о з р ) 
^1 = 

(59) 

{титьё 

(60) 

где / _ коэффициент трения бутылки с опер-
ной плоскостью 

/ = (0,3...0,5); /о - коэффшшэт трения 
в паре, образованной изделиями. /0 — 
- 0 , 4 5 ) ; и - коэффициент трена* нзделни 

44 Расчетная схема перегрузочно-
го'устройства с косым переходным 
уости ком 
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M . Программ* я 'чет олре&леиия g 

К О . ' О Д Д іл 
і і * r S tir л Kl* 

'У .уУ ' 'МЛ. ' ; J 

01 
02 
0 3 
0 4 
0 5 
06 
07 

<f1 
10 
и 
12 
Г ; 
H 
15 
16 

П 
Л 

яґі 
/ 2 

1 
S t 

Л ^ Z 2 
X + 
Z7 - 1 

с/л 
п - ^ х о 
- f 
X -г 
F ъ:г 

и 
Ь'г 
m 
01 

e i 
62 
12 
11 
13 
I L 
4 ; » 
60 
10 
4 -
IC 

17 

2; 
22 

24 
2v 
2о 
27 
28 
2* 
Yj 
-г: 

Л ^ / о 
п - л а 

f « л 
F Xі 

/ 
П - / і 
/ V/t 
X 
л - / а 

«о* 
F Z * 

с л 

V, 

Д 1 

k f 
12 
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Бели имеются новые а и е ш ЮИРИЯ, «ж я н ж п и память, ш о к к а а о и я. 4 
таЗл, 64 (стгрые - ш гри этом автомата <r.vy-*r/.7i < 
расчет, Программа и счет ::у/с*-. , s :>г. 

Перегрузочное устройств с орякык aepexojyau* кул г/л 

'а о устрой'.тва с тр? / л у г - -а • . - < -а 
рЯ';. 47. О/л г у . \ у , . . - -. 
устройства для фор мирова ЯЯ '-. '>: 'TT', г . • ' " : -Г -
то сопровождает.* і м р ш ч ^ 6 ) т-л'лк с - -г 
Вгйера, Про: :«е может . < •. > .к. ' й : : у/- -
ж е при непрерывно работающем конвейере. ß всслелиеи случае в а д > ш м ш с t a -
нодогячссхоб иг.у/л ряд бутылок ег.я -iâ гл..-.г у 
различных у тлю», о к ш і ^ й я т. - , При это* ';о...£/> ая 
м м е а г коивейра) проскальзывает иод бутылками, а в жужшЛ ноне*т у ш и у 
бзтывает о ю е ш ы ь и ряд начинает дгяжт ь . г у ^ я я с '•* < - • 

Для повышения производительности укладчиков необходимо W O |ІВ|ІІЛГ.ИШ> 
g o m a r a времени иа выполнение всех ооерзняй. в том и н о е на ицр mihi нцмірулст, 

Время разгона ряда бутылок до скорости уст* yava^i j. -
к/: о"«:,. • г V образом. 

f Jeperp > >е устр о зо ' о о > v я 
еагруэочяого ї с нвейера ' бутылка*'*. от-
секателя.. неподвижной .-легкоет* • угора 
Выбирают гремя отвод? отсехателя та/-'.*., 
чтобы en момента начала его ерабать sa-
кяя /онтйята с ияи 
имела. 

Пренебрегая силовим взаисодействи-
ем ряда бутылек с Соковий о г р ^ д е и ^ у 
Г'.е.ШО.ЭОЖИМ, что оню возникает тол .ко 
межд> рядок изделий, годвяжяой я 'Т:х>-
даяж ой алое костя у и. 

Поскольку ряд бутылок не может 
КГЯОВЄИВО Приобрести скорость 

1 » 

я 

47. Схекг верегртэочвого устройства 
с прямым оея-еходйым мостяхок: 
1 — a w i i i i u n « 1 — бут****Z 
з _ 4 — »«МДКІ^« 
jtocTfc; 5 — У SOB 



48. Зависимость между общим променем пере, 
грузки и скоростью грузопссущсго »лементи 
конвейера при / - 1,95 м, в =» 0 ,78 м и / а /, 

скорости грузонесущего «лементи конвейера 
Ук, то lia первом 9ТЙПР движение сопровожда-
ется наличием относительного скольжении. 
Окончанию его соответствует условие х » о|С. 

Принимая ряд бутылок как однополое, 
запишем уравнение его движении на первом 
этане: 

/Р •• f ± ~ X 
2— J- fim6R* 

О Q1 Q2 QJ 0<t Ц5 0,6 VH, и/о 
•-0,1; х-0,3; Д-Ц4 

(64) 

где /р - длина ряда бутылок; х — координа-
та перемещения ряда; /, — коэффициент 

трения в паре, образованной бутылками соответственно с грузонесушей и неподвиж-
ной плоскостями. 

С учетом жесткой характеристики двигателя привода конвейера считаем, что 
скорость движения его грузоиесущих элементов - величина постоянная. 

Выражение (64) приводим к виду 

ftp ftp сод 

Т Т Г T + 7 T C 0 S 

ущ 4- M 

Отсюда 

Продифференцировав уравнение (65), получим 

| / Ж 1 в , п у ж ш , Г t, [ Г I р 
Vu 

(65) 

(66) 

arcsli 

Ivt / І ІЇЧ p 

(/l + f) 
L 

(67) 

Графическая зависимость между общим временем перегрузки и скоростью гру-
зонесущего -«лементи конвейер« в зависимости от коэффициентов «ренин / и /, по-
казана ни рис. 48. 

Программа расчета по определению / Ь г составлена применительно к микро-
калькулятору «Электроника МК-54» (табл. 66), а программа и счет приведены 
в табл. 67. 

06. Порядок ппода программы 

с 
à 
t 

Ппимскоппнио оперіщ ни Обозпнчрпис клагіиш по 
иыпплнению стернини 

1 
2 
3 
4 

Переход в режим «Программирование» 
Запись программы (см. табл. 87) 
Переход и режим «Автоматическая рабога» 
Ввод исходных данных: 

vk — н регистр RG1 
/ — в регистр RG2 
/о — в регистр RG3 
/р — н регистр RG0 

6 Счет по программе 

В/О F ПРГ 

F Д В Т 

v^x П1 
fx 112 
f0x -н- ПЗ 

II0 
В/О С/П 

140 



6 7 . П р о г р а м м а и счет по определению і Г» г 

Адрес Ияжимяемыо Код 
команды КЛВВИШИ операции Адрес 

команды 
Нажимаемы»* 

КЛйПНШИ 
Код 

операции 

00 
01 
02 
03 
04 
06 
06 
07 
08 
09 
10 

П -
П • 
+ 
п • 

Х2 
ХЗ 

Х 0 

X - * П а 
П - * Х2 
Р X а 

- 4 - - Ї -

П -V Х 4 

62 
63 
12 
60 
13 

62 
22 
13 
64 
13 

И 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 

Р у[Х 21 
П - ^ Х 1 61 
X 12 
Р 8ІП —1 19 
П — Х а 6 
р у 21 

13 
П-»- Х4 64 

21 
-V- 13 
С/П 50 

Перегрузочное устройство с делителем потока бутылок 

формирование массивов бутылок с заданной раскладкой и их последующим пере-
мещением при машинной укладке часто производится при подаче изделий » несколько 
р я д о в , тогда как транспортирование их осуществляется однорядным конвейером. 
При этом возникает необходимость в разделении одного потока бутылок на несколько. 
Перегрузочные устройства с делителем могут являться составной чапыо транспорт-
н о й системы. Теория расчета таких устройств практически не разработана, поэтому 
Подробно рассмотрим взаимосвязь между геометрическими и силовыми параметрами 
перегрузочного устройства (рис. 49). Как видим, одновременное операцией перегруз-

ки решается задача деления одного по-
тока бутылок на два за счет подачи бу-
тылок к делителю со смещением их от-
носительно продольной оси перегрузоч-
ного мостика. 

Устройство состоит из подающего 
конвейера, переходного мостика, отво-

49. Схема перегрузочного 
устройства с делителем потока: 
1 — 6 — п о р я д к о в ы е номера б у т ы л о к ; 
(5 _ злгрузочныА конвейер; 7 — "е-
п о д в н ж н и и п л о с к о с т ь ; 8 - боковое 
о г р а ж д е н и е ; 9 — д е л и т е л ь п о т о к и 

60. График ДЛЯ определения чис-
ла бутылок на подпоре при коли-
честве их на переходном мости-
ке: 
I | б у т . ; 2 - 2 б у т . ; 3 - 3 б у т . і 
4 _ 4 б у т . ; б — б бут . 



68. Идентификаторы, размерность, значения 

Наименование Обозначение Значение FORTRAN 

Масса бутылки, кг 
То же » > 
» » 

Коэффициент трения бутылки о перила 
То же, о подвижную плоскость 
То же, о неподвижную плоскость 
Предельное число бутылок на перегрузоч-
ном устройстве, шт. 
Шаг изменения угла смещения бутылок, 
град-
Коэффициент перевода градусной меры в 
радиан ную 
Синус угла смещения бутылок 
Косинус угла смещения бутылок 
Сила трения бутылки о неподвижную плос-
кость, Н 
Сопротивление перемещению ряда буты-
лок, Н 

тб 
т0 
те 
тб 

/п 
fo 
Î 

п 

da 

Р 
sin а 
cos а 

F-rp 

0,7 MB (1) 
0,9 MB (2) 
1,3 MB (3) 
1,77 MB (4) 
0,2 FN 
0,2 F 0 
0,2 F 

10 N3 

5 DALFA 

0,017453 P 
_ S 
— С 

— FTR 

— R 

дящего многорядного конвейера или стола-накопителя, делителя потока бутылок, 
боковых ограждений. 

Работает устройство следующим образом. Бутылки подающим конвейером под-
водятся к перегрузочному мостику. В связи с тем, что расстояние в между боковыми 
ограждениями не превышает диаметр й бутылок, они на перегрузочном мостике под 

. действием подпора бутылок на подающем конвейере перестраиваются со смещением 
в шахматном порядке. При этом возрастание величины смещения С бутылок относи-
тельно оси мостика следует ограничивать из-за роста реакции /?оп со стороны бо-
ковых ограждении и сил трения Т7 

ОП' 

-45 
£ 
£40 

35 
30 
25 
20 
15 
О 

il 
4 , 

\ 3 

4 
2 

! k -

V k 

Таким образом, величина С определяющая 
угол а , должна ограничиваться по максимуму. 

Реакция R со стороны делителя потока 
на бутылку № 1 ограничивает угол а по мини-

— ^ ^-г и., <фии 
51. Зависимость по определению 
усилия сопротивления проталкива-
ния при ^ == /б =• / о г р = 0 2 . 
аш1п ~ 11° 15' для бутылок массой, 
кг: 
1 — т — 0,7; 2 — т = 0 9- 3 ~ 
- 1.34; 4 - т - 1.77 ' " " 

20 24 28 32 а, град 
52. Зависимость по определению 
числа п бутылок на подпоре при 
различных коэффициентах тре-
ния: 
1 = 1 - /л cmin 0.2; f = 0,3; 

/ п = 0 ' 2 ' fo 16° 15'; 2 — f 
0,2; oĉ in = 11°15'V 3 - f = h 
0.2; / - 0.1; 0 4 ^ = 9° 30' 
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„уму. При выборе угла а должно выполняться условие 

а т . п < а < а т а х . 
(68) 

В связи с неоднозначным в л и я н и е м у г л а а на conno™ 
ройства предполагается н а л и ч и е т а к о г о его значения кп ™ 6 п е Р е г Р У з о ч н о г о уст-
ции сопротивления п е р е г р у з о ч н о г о у с т р о й с т в а R ' т о р о е приведет к миннмиза-

После попадания бутылок в отводящие канал ы+обп 
и боковыми ограждениями, они отводятся груэонес\т1шм13°ЛаННЫе д е л н т е л е м потока 
теля и в последующих операциях участия не принимают е н т а м и стола-накопи-

При известном значении числа п бутылок на пеоегоузо 
сопротивления перемещению бутылок R{n+]) по формуле мостике определяют 

__ ftfn-i) (cosa + f n s l n g ) + F m 

Ц . ( " + 1 ) cos ос — fn sin a ' (69) 

где / п - коэффициент трения, образованный в паре бутылка-ограждение (neornaV 
Fтр — сила трения опорной поверхности бутылки по несущей плоскости 

f rp = fmZ б- (70) 

На рис. 50 приведен график для определения числа п бутылок, создающих под-
пор в зависимости от принятого значения угла а и коэффициентов /, /„ и /0 при раз-
личном числе бутылок на переходном мостике; на рис. 51 — зависимость по определе-
нию усилия сопротивления перемещению бутылок на перегрузочном устройстве, 
а на рис. 52 — зависимость по определению числа бутылок на подпоре при различных 
коэффициентах трения. 

Программа расчетов по определению угла а , минимизирующего сопротивление 
перегрузочного устройства для выполнения расчетов на ЭВМ на языке FORTRAN 
(табл. 68) представлены ниже. 

REAL MB 

DIMENSION MB (4) 

DATA MB (1) I # .71, MB (2) | #9 |, MB (3) | 1.3 |, MB (4) 1 1.77 |f 

* FN, F # , F I 3 * # . 2 I, N3 | 1# |, DALFA |5. |, P I #.#174531 

D 0 2 I = 1,4 

ALFA = (ATAN ((FN + F # ) / ( L - FN *F#)))/2. 

F T P = F »9.81 *MB (I) 

6 5 = SIN (ALFA) 
С = COS (ALFA) 

R Z F T P . ( 2 . . S »C + FN * (S **2 - С *.2))/(2. *S eC • (I . - FN *F Щ + 

• (S « 2 - С *«2) » (F # + FN)) 

R = (R * (C + F # «S + FN M S - F # *Q) Hh FTP/(C - FN *S) 

PR1NT3 

3FORMAT (12X, ' Р Е З У Л Ь Т А Т Ы РАСЧЕТА') 
PRINT4, R, MB (1), ALFA, N 

4FORMAT (4X, E1# .3 ,3X . 'ПРИМВ-*, F5.3.3X. 

» 'ALFA-1, E l # . 3 , 3 X , N- ! , (2) 

6N = N + I 1 4 J 



r - (R . (С + FN *S) + FTP)/(C - FN *S) 
PRINT4, R, MB (1), ALFA, N 
IF (N.LE.N3) G0T05 

.ALFA - ALFA + DALFA • Я, Я17453 
IF (ALFA.LE.60, ^.^17453) G0T06 
2C0NTINUE 

STOP 
END 

Щ ; BB 
B B 

Для заданного количества бутылок, находящихся на перегрузочном мостик? 
имеется com ношение между их диаметром и расстоянием между перилами, при кото-' 
ром сопротивление перемещению будет минимальным. 

Соотношение между диаметрами бутылок и расстоянием между перилами, мини-
мизирующее сопротивление перегрузочного устройства, характерно для всех типораз-
меров бутылок. 
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