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OKREŚLENIE WYMAGANYCH LUZÓW W PROWADNIKU
DLA KOMBAJNU Z BEZCIĘGNOWYM MECHANIZMEM POSUWU SYSTEMU POLTRAK

Streszozenie. Właściwe współdziałanie prowadnika kombajnu ściano
wego z segmentami Izębatki o Jednym przegubie mooująoym wymaga zapew
nienia odpowiednioh luzów w prowaniku umożliwiaJąoyoh swobodny prze
jazd kombajnu przez obróoone względem siebie rynny przenośnika. W 
artykule przedstawiono rozważania analityczne wpływu deformacji (od
chylenia od prostoliniowoóci) osi przenośnika na wymagany luz pomię
dzy prowadnikiem a zębatką. Przedstawione zależności matematyczne 
stanowią podstawę do optymalizacji parametrów geometryoznycb współ
działających elementów. W oparciu o podane zaleZnośoi pokazano teo
retyczny kształt prowadnika dla zębatki z jednym przegubem mocują
cym.

1. Wstęp

Rozwój bezcięgnowycb meobanizmów posuwu w ostatnich dzieaięoiu lataob 
charakteryzował się różnorodnością rozwiązań konstrukcyjnych. Ta różnorod
ność istniejąoyoh rozwiązań zmusza do poszukiwań optymalnych parametrów 
geometrycznych mechanizmu, które zapewniałyby bezzakłóoeniową praoę i wy
soką sprawność. Szozególne znaczenie dla bezoięgnowyoh mechanizmów posuwu, 
które dopuszozają deformację (odohylenle od prostoliniowoóci) osi przenoś
nika ns wyznaczenie luzów w prowadniku współpracującym z zębatką zwłaszcza, 
gdy zazębienie koła napędowego z zębatką nie odbywa się w osi płozy. Kle- 
właśoiwie dobrany luz pomiędzy prowadnikiem a zębatką moZe być przyozyną:
- kleszozenia zębatki w prowadniku a przez to wzrostu oporów ruchu kombaj
nu i przyspieszonego zuZyoia prowadnika i zębatki,

- utrudnienia lub nawet uniemożliwienia współpracy koła napędowego z zę
batką,

- spadku sprawności zazębienia i siły uoiągu,
- wzrostu oboiąZenla prowadnika.

Spośród znanyoh rozwiązań konstrukoyJnyoh bezoięgnowyoh meohanizmów po
suwu system POLTRAK dopuszcza możliwość największego odobylenla od prosto- 
linlowości osi przenośnika (o kąt 3° w płaszczyźnie poziomej i pionowej)
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oraz dowolne usytuowanie kola napędowego pomiędzy płozami kombajnu. Arty
kuł zawiera rozważania analityczne dotyoząoe wpływu ułożenia rynien prze
nośnika na wymagany luz pomiędzy prowadnikiem a zębatką z pojodynozym 
przegubem mocującym [3] . Przedstawione zależności pozwalają na właściwy 
ze względu na współpraoę dobór luzu pomiędzy prowadnikiem a zębatką.

2. Wyznaczenie wymaganych luzów pomiędzy prowadnikiem a segmentem zębatki
z pojedynczym przegubem mooująoym

Bezzakłóceniowe współdziałacie prowadnika kombajnu śoianowego i segmen
tów zębatki z pojedynczym przegubem mooującym wymaga zapewnienia odpowie- 
dnioh luzów w prowadniku umożliwiająoyoh swobodny przejazd kombajnu przez 
obrócone względem siebie w płaszozyźnie pionowej i poziomej rynny przenoś
nika zgrzebłowego. Wymagane wartośoi luzów w prowadniku wyznaozono przy 
założeniu stałego położenia punktu mocowania M segmentu zębatki na osi 
Jego mooowania, dla przypadków wypukłego i wklęsłego ułożenia rynien tak 
w płaszozyźnie pionowej jak i poziomej , przy ozyra punkt mooowania zę
batki M leży na osi wzdłużnej prowadnika przy prostoliniowym ułożeniu 
rynien przenośnika ścianowego £1] .

W rozważaniaob analitycznych wpływu podstawowych parametrów ciągnika, 
koła napędowego, zębatki oraz przenośnika zgrzebłowego ca wartość luzów 
pomiędzy prowadnikiem a segmentem zębatki z pojedynozym przegubem mocują
cym korzystano z układu współrzędcyob związanego z rynną przenośnika i 
oznaczeń jak w praoy [2] a ponadto przyjęto:

luzy w prowadniku w płaszczyźnie pionowej przy 
wypukłym ułożeniu rynien przenośnika,
luzy w prowadniku w płaszczyźnie pionowej przy 
wklęsłym ułożeniu rynien przenośnika, 
luzy w prowadniku w płaszozyźnie poziomej przy 
wypukłym ułożeniu rynien przenośnika, 
luzy w prowadniku w płaszozyźnie poziomej przy 
wklęsłym ułożeniu rynien przenośnika.

2.1. Wypukłe ułożenie rynien śoianowego przenośnika zgrzebłowego 
w'płaszozyźnie pionowej

V przypadku wypukłego ułożenia dwóoh kolejnyoh rynien przenośnika zgrze
błowego (rys. 1) oś wzdłużna prowadnika przemieszoza się od punktu mooowa- 
nia segmentu zębatki M o wielkość Wielkość luzu w prowadniku wyra-
'żono zależnośoią:

Ahv, Ab1v, Ah2v -

A h v , A h 1v, A h 2v -

AfH, Af 1H, Af2H

AfH’ Af1H’ Af2H
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Ahv = x . sin^v

gdy k . B - 0,5A < x < kB «• 0.5AA
CCy O® w .A  - O tg y  - Xl < I < B - e t g y S > l

( 1 )

przy ozym

=oev - aro aln (
«t a e tg y  ♦ *1 + x »in et v) (2 )

V przypadku wypukłego ułożenia trzech kolejnych rynien przenośnika
zgrzebłowego (rys. 2) następuje przemieszozanie osi prowadnika od punktów^  omocowania segmentów zębatki Mj o wielkość ^b^v i Mg o wielkość Abgv.
Wymagane luzy w prowadniku wyznaozono z zalotności:

Ah1v = x * “ia 

gdy kB - 0,5 A < x < kB ♦ 0,5 AA

A  - 91,1 < x < B - 1 - 9,1

(3)

^h2v = (x + J,l)sln^v + (1 - X )  1 aln(jłv - * 1v)

Bdy kB - 1 - 0,5 A $ x < kB - 1 ♦ 0,5 A A
A  - Xl < x < B - 1 -9.1

przy ozym
^  _  (x +Xl)sln(oe1v ♦ i'2v) + 1 aln «*2v

N  sae1v +ce2v - ar0 8ln ------------ 5---*---------------

Ci»)

(5)

2.2. Wklęsłe ułożenie rynien ścianowego przenośnika zgrzebłowego 
w płaszczyźnie pionowej

W przypadku wklęsłego ułożenia dwóoh kolejnyoh rynien przenośnika 
(rys. 3) oś wzdłużna prowadnika przemieszcza się od punktu mocowania seg-

V_y>mentu zębatki M o wielkość Ahv, opisaną zależnośoią:

gdy

Ahv = x. sin

kB - 0,5 A < x < kB + 0,5A (6 )

A _ 9 . i ^ x < b -9.i
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przy ozym

N  =oev “ sin( »,1 + 
B

^  . sin ctT ) (7)

Dla wklęsłego ułożenia trzech kolejnyoh rynien przenośnika (rys. k )  
następuje przemieszozenie osi prowadnika od punktów tsooowania segmentów

v  j  **- — ■» —  —zębaty ki Mj o wielkość A>h.jv i Mg o wielkość Ahgv, które -fro wielko- 
Iści luzów opisano zależnośoiami:

óh1v = x . sin £>v  

gdy kB - 0,5 A < x < kB + 0,5 AA 

A  - 3,1 < x < B - 1 - 9.1

(8 )

Ah2v = (x + M)sin^v + (1 - fc)l sin(^v - * 1v) 

gdy kB - 1 - 0,5 A < x < k B - l +  0,5 AA 

A - 5 U . < x < B - 1 - M

(9)

przy ozym

= a 1v + oc2v aro sin
(x + 9,l)sin(«1v + * 2 ^  * 1 (10)

2.3. Wypukłe ułożenie rynien ścianowego przenośnika zgrzebłowego 
w plaazozyźnle poziomej

Dla wypukłego ułożenia dwóoh kolejnyoh rynien przenośnika w płaszozyś- 
nie poziomej (rys. 5) oś wzdłużna prowadnika przemieszoza się od punktuAmocowania segmentu zębatki M o wielkość Af^ wyrażony zależnością:

if. x . sin ,

gdy kB - 0,5 A < x < kB ł 0,5 AA 1 ( 1 1 )

*HA  - F tg - 5U < x < B - F tg -ji - A.1
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przy czym
«H

P il  =  "  “ r c  B lD  ^--------------" — 5 --------------  e l n o t g )  ( 1 2 )
/  ti y  + U  ♦ x

Przy wypukłym ułożeniu trzeob kolejnych rynien przenośnika (rys. 6) oś 
prowadnika przemieazoza się w stosunku do punktów mooowanla segmentów 
zębatki Mj o wielkość 1 Mg o wielkość Afgjj.
Wielkość luzów określono wzorami:

Af,H = z . sln^j

gdy kB - 0,5 A ś  x  < kB ♦ 0,5 A A  (  (13)

A  - F tg _ Al < X < B - 1 - F(2 tg + tg + Al

of
Af2H = (x ♦ Al ♦ F tg - y S ) s i n + [(1-St)l + F tg ̂ y*].

. aln(^H - «1H) 

gdy kB - 1 - 0,5 A < X  < kB - 1 + 0,5 A A

A  - F tg . U  i x < B - 1 - F(2 tg + tg ^|) - Al

(i*)

przy ozym

P h = *111 + *2H
f(x + Al + F tg -5^ 

sin 1̂---------------—
)ain(ot1H + rfgjj)«-

[l + F(tg ^  + tg ^|S)J sin <?2h"|
+  j

(15)

2,it. Wklęsłe ułożenie rynien ścianowego przenośnika zgrzebłowego 
w płaszczyźnie poziomej

W przypadku wklęsłego ułożenia dwóoh kolejnyob rynien przenośnika 
(rys. 7 ) oś wzdłużna prowadnika przemieazoza się od punktu mooowanlaUsegmentu zębatki M o wielkość wyrażoną zależnością:
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Af„ = x . ain

gdy kB - 0,5 * < x i kB ♦ 0,5 A A  

A  - U  < i ̂  B - J,1

()£)

przy o żyra
i-' W< -li + x w
£h = *H " *P0 8ln ( B ~  »lo« V (17)

Przy wklęsłym ułożeniu trzech kolejnych rynien przenośnika (rya. 8) 
następuje przemieszczenie osi prowadnika od punktów mocowania segmentów 
zębatki Mj o wielkość * M2 ° ^*2H wed*ug zależnośoi:

Af ih = x . sin

gdy kB - 0,5 A < X  < kB ♦ 0,5 AA

A - J U < x < B - l - 3 l l

( 1 8 )

Af 2 H  = (x + ̂ ,l)ain^j + (1 - &)l a in ( p u - ot m ) 

gdy kB . 1 - 0,5 A i x $ kB - 1 ł 0,5 A A

A  - A>i i x < b - i - ¡Li
przy czym

‘ 'Hh  ̂®2H

(19)

w w w  (* + *̂ )ain(<C^H ♦ eei„) * 1 sin ecXH , .
♦ «S- - "in   ~ - — ----------   (20)

Rya. 9. Obliczeniowy kształt prowadnika kombajnu wyznaozony dla danyohi 
B = i»550 ram, kB = 500 mm, A = 600 _mm, 1 = 1500 mm, JU = 750 mm, a = 190 mm
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3. Uwagi koiioowe

Podane zaleZności matematyczne pozwalają na określenie wymaganego luzu 
w prowadniku naprowadzająoym zębatkę w następuJąoyoh przypadkaoh:
- przy wklęsłym i wypukłym uloZeniu dwóoh lub trzeob sąaiedniob rynien 
przenośnika zgrzebłowego w płaszozyźnie pionowej lub poziomej,

- dla dowolnego połoZenia koła napędowego względem płóz kombajnu nieza
leżnie od usytuowania osi obrotu i liozby kół napędowyob,

- dla zębatki z pojedynozym przegubem mocująoym.
Przykładowy obliczeniowy kształt prowadnika wyznaozony dla wypukłego uło
żenia rynien ścianowego przenośnika zgrzebłowego z zaleZnośoi (i), (2), 
(6), (7) przedstawiono na rys. 9.
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OUPĘSEJIEHHE TPEEyMiCC 3A30P0B B UPOBOflHHKE KOMBAiiHA 
C BE3THrOBHM MEŁAHH3M0M IIOflAHH CHCTEMH IIOJIbTPAK

P • 3 » M •
B p afio ie  aHajiH3Hpyeioa, BJuiaHae AeiMopuaiina (yKJioH ot npauojtHHeflHocTH) 

och KoHBeiiepa Ha TpeOyeiiirtł 3a3op Meaay npoBojumicoM a 3yO»iaTo» pe«Koa. 
IIpeACTaBJieHHHe 3aBHCHMOCiH hbjuuotch ocHOBoft npH oizTHMH3auHH reoueipH H ec- 
khx napaMeipoB B3aHM0AeitCTBy»ąnx M ewy coSoK ejieMeHioB. Ha 6a3e noJiyieH - 
Htoc 3aBncHMociefl pa3pa0o iaH a le o p e i in e c K a a  cpopua npoBOAHHKa aaa 3y6<iaTKH 
c oahhm mapHHpoM•



192 Marian Dolipskl i inni

DETERMINATION OF THE REQUIRED GUIDE CLEARANCE FOR THE.COMBINE 
WITH A TIE-LESS FEED MECHANISM OF THE POLTRAK SYSTEM

S u m m a r y
Tbe proper oo-operation between tbe guide of a longwall oorabine and the4  ....

tothed bar with one fixing Joint oalla for providing suitable olearanoe 
in the guide whioh would permit a free orossing of tbe combine .through 
turned towards eaoh other oonveyor troughs. In the paper are presented 
analytloal considerations of the effeot of strain (deviation from reotan- 
gularity) of the oonveyor axis on the required clearance between tbe gui
de and the toothed bar. Tbe presented mathematical relationships are the 
basis for optimallzation of the geometrioal parameters of tbe co-operating 
elements. On tbe basis of the given relationships the theoretioal shape 
of the guide for the toothed bar with one fixing Joint baa been presented.


