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Figure 1. Les courbes des processus transitoires lors de
changement du débit.

К 622.647.2-52
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В правильно смонтированном ленточном конвейере ось ро-
а должна быть перпендикулярна продольной оси става кон-
ера. В противном случае ролик называют перекошенным. В
ье [1] рассмотрены различные случаи взаимодействия дви-
ейся ленты с перекошенным роликом, но не определены воз-
ающие при этом сопротивления движению, а случай, когда
та не может сходить в сторону, а ролик не смещается вдоль
ей оси, рассмотрен не достаточно полно.
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В данной работе делается попытка определить сопротивле-
ние движению ленты по перекошенному ролику. Рассмотрим это
явление на прямолинейном участке порожней ветви горизонталь-
ного ленточного конвейера в случае, когда ролик не может сме-
щаться вдоль своей оси, а лента под воздействием смежных ро-
ликоопор не сходит в сторону и движется прямолинейно со ско-
ростью ЛV  рис.1.

Рисунок 1 – Кинематическая схема взаимодействия ленты с
перекошенным роликом

Лента, огибая ролик, контактирует с роликом по образую-
щей его цилиндра АВ. Спроектировав ЛV  на ось ОА и нормаль к
ней ОС, получим скорость скольжения ленты по ролику

αsin⋅= ЛСК VV ,
и скорость ролика

αcos⋅= ЛР VV ,
что совпадает с [1].
При скольжении ленты на нее действует сила трения

fglqР PЛТР ⋅⋅′′⋅= ,
где Лq  - погонная масса ленты; Pl ′′  - расстояние между смеж-

ными роликоопорами; g – ускорение силы земного тяготения;  f –
коэффициент трения скольжения ленты по ролику.

Определим мощность потребную на преодоление сопротив-
ления скольжению ленты

αsin⋅⋅⋅⋅′′⋅=⋅= ЛPЛCKTPCK VfglqVPN ,                         (1)
Разделив (1) на ЛV , получим сопротивление движению лен-

ты от скольжения
αsin⋅⋅⋅′′⋅= fglqW PЛCK ,ё                                (2)
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Основное сопротивление движению участка ленты длиной
Pl ′′  равно 

( ) wqlqqW PРЛO ′⋅⋅′′⋅′′+= ,                                (3)
где w′  - коэффициент основного  сопротивления движению,

Pq ′′  - погонная масса вращающихся частей ролика.
Разделив (2) на (3), определим CKW
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1
sin

1

sin αα ,                            (4)

Приняв  035,0=′w  и 35,0=f , оценим выражение (4) на примере
конвейера 1Л 100У , для которого  075,0=a  [2] 

Результаты расчетов показывают, что при °= 3α  составляет
%30  от OW , при %505 −°=α , а при °=10α достигает %100 . Соответст-

венно возрастает расход энергии на преодоление сопротивления
скольжения.

Ролики преднамеренно перекашивают до °3  для предотвра-
щения бокового схода ленты. В случае применения центрирую-
щих роликоопор перекос достигает °10 . На конвейерах с канат-
ным ставом вследствие удлинения канатов перекос роликов воз-
растает в процессе эксплуатации. В связи с этим возникает во-
прос о целесообразности автоматизации контроля перекоса роли-
ков. 
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