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Аб'ектам даследавання з'яўляецца рабочая камера ланцужнага агрэгата. Разглядаецца прапанаваная 

раней яе трохстрыжнявая мадэль у становішчы раўнавагі пад дзеяннем сіл цяжару, форма якой вызначалася 

з дапамогай вуглавых параметраў αл і αп, запазычаных з досведу. Тут, у новым даследаванні, прапануецца 

варыянт аналітычнага вызначэння названых параметраў. Для дасягнення мэты атрыманы трансцэдэнтныя 

ўраўненні і распрацаваны алгарытм метаду паслядоўных набліжэнняў для іх рашэння. Алгарытм 

выкарыстаны для лічбавых даследаванняў характару змянення вуглоў αл, αп у залежнасці ад суадносін сіл 

цяжару, прыкладзеных у кінематычных парах, і вугла павароту крывашыпа. Пабудаваны адпаведныя графікі. 

Устаноўлена, што нахіленне плоскасці руху рабочых органаў камеры не ўплывае на вуглавыя параметры, 

атрыманыя для становішча раўнавагі ў вертыкальнай плоскасці. 
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вуглавыя параметры, трансцэндэнтныя ўраўненні, нахіленае становішча. 

 

Уступ. Адной з перспектыўных машын для працэсаў дэзінтэграцыі і класіфікацыі матэрыялаў з'яўляецца 
ланцужны агрэгат. Ён можа быць выкарыстаны, у прыватнасці, для дэзінтэграцыі мелу, мергелю, трэпелу 
і шэрагу іншых матэрыялаў, а таксама для класіфікацыі (ачытскі) друзавага баласту чыгуначнага пуці. 
Канструкцыі і функцыянаванне ланцужных агрэгатаў падрабязна  апісаны ў манаграфіі [1]. Агульны выгляд 

эксперыментальнага абразца ланцужнага агрэгата з механізмам змены вугла нахілу рамы прадстаўлены на 
рысунку 1. 

 

 
 

1 – чатырохзвенны прывадны механізм; 2 – рабочая камера; 3 – электрарухавік; 4 – рама;  

5 – механізм змены вугла нахілу рамы; 6 – гнуткія сценкі; 7 – ланцужныя палотны 
 

Рысунак 1. – Эксперыментальны абразец ланцужнага агрэгата 

ў зборы з механізмам змены вугла нахілу рамы 

 

Яго канструкцыя ўяўляе складаную механічную сістэму, утвораную чатырохзвенным прывадным 

механізмам 1 агрэгата і рабочай камерай 2. Апошняя складаецца з гнуткіх сценак 6 і ланцужных палотнаў 

7 – рабочых органаў агрэгата (гл. рысунак 1). Характар іх руху вызначае эфектыўнасць тэхналагічных 

працэсаў дэзінтэграцыі і класіфікацыі [2–4]. Аднак кінематыка механізмаў з гнуткімі звеннямі – сценкамі 
і ланцужнымі палотнамі – не распрацавана. Намі зроблена спроба кампенсаваць названы прабел у механіцы 

ланцужных механізмаў шляхам іх набліжанага мадэліравання. Для дасягнення мэты выбраны індуктыўны 

метад – паступовы пераход ад прасцейшых мадэлей да больш складаных. На пачатку даследавання 
разглядалася двухстрыжнявая мадэль рабочага органа камеры [5], затым – трохстрыжнявая (камбінаваная) 
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STUDY OF THE EQUILIBRIUM POSITION OF THE MECHANISMS 

OF THE WORKING CHAMBER OF A CHAIN UNIT 
 

V. POTAPOV, S. RUSAN 
(Baranavichy State University) 

L. SIVACHENKO 
(Belarusian-Russian University, Mogilev) 

 
The object of study in the article is the working chamber of the chain unit. We consider its previously proposed three-

rod model in the equilibrium position under the influence of gravity, the shape of which was determined using the angular 
parameters αл and αп borrowed from experience. Here, in a new study, a variant of the analytical determination of these 
parameters is proposed. To achieve the goal, transcendental equations are obtained and an algorithm for the successive 
approximation method is developed to solve them. An algorithm used for numerical studies of the nature of changes in angles 
αл, αп depending on the ratio of gravity forces applied in kinematic pairs and the crank rotation angle. The corresponding 
graphs have been built. It has been established that the inclination of the plane of movement of the working parts of the 
chamber does not affect the angular parameters obtained for the equilibrium position in the vertical plane. 

 

Keywords: chain unit, working chamber, three-rod model, equilibrium position, angular parameters, 
transcendental equations; inclined position. 

 

ИССЛЕДОВАНИЕ ПОЛОЖЕНИЯ РАВНОВЕСИЯ МЕХАНИЗМОВ 
РАБОЧЕЙ КАМЕРЫ ЦЕПНОГО АГРЕГАТА 

 
В. ПОТАПОВ, С. РУСАН 

(Барановичский государственный университет) 
Л. СИВАЧЕНКО (Белорусско-Российский университет, Могилев) 

 
Объектом исследования в статье является рабочая камера цепного агрегата. Рассматривается пред-

ложенная ранее ее трехстержневая модель в положении равновесия под действием сил тяжести, форма ко-
торой определялась с помощью угловых параметров αл и αп, заимствованных из опыта. Здесь, в новом исследо-
вании, представлен вариант аналитического определения названных параметров. Для достижения цели полу-
чены трансцендентные уравнения и разработан алгоритм метода последовательных приближений для их ре-
шения. Алгоритм используется для числовых исследований характера изменения углов αл и αп в зависимости от 
соотношения сил тяжести, приложенных в кинематических парах, и угла поворота кривошипа. Построены 
соответствующие графики. Установлено, что наклон плоскости движения рабочих органов камеры не влияет 
на угловые параметры, полученные для положения равновесия в вертикальной плоскости. 

 

Ключевые слова: цепной агрегат, рабочая камера, трехстержневая модель, положение равновесия, 
угловые параметры, трансцендентные уравнения, наклонное положение. 

 


