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Streszczenie. W przektadniach #ancuchowych dfugoogniwowych, oprécz
sit dynamicznych wystepujacych w okresach ruchu nieustalonego ta wiec
podczas rozruchu i hamowania, wystepuja ponadto obcigzenia, wynikaja-
ce z samej kinematyki 4ancucha i jego geometrycznych parametrow. Po-
woduja one, ze przy stalej predkosci katowej kota napedowego,; pred-

kos¢ liniowa tancucha jest okresowo zmienna (pulsujaca).

Dla zmniejszenia tej nieréwnomiernosci ruchu ciegna #ancucha,szcze-
gbélnie w przenosnikach o duzej predkosci obrotowej,przy #ancuchach

ddugoogniwowych stosuje sie specjalne mechanizmy korygujace.

W referacie oméwiono przykkady kilku najczesciej stosowanych me-
chanizméw tego typu. Na przykdtadzie mechanizmu w postaci krzywolinio-
wej tarczy uzebionej podano,jak jego konstrukcja wpiywa na wspédczyn-

nik niejednostajnosci ruchu przektadni.

Wyciagniete praktyczne wnioski moga by¢ podstawa doboru wkasciwego
rozwigzania mechanizmu w réznego typu przektadniach #*ancuchowych z

+ancuchami ddugoogniwowymi .

Przektadnie #ancuchowe znalazty szerokie zastosowanie w réznych typach
urzadzen; np. w przenosnikach montazowych do ,transportu elementéw, w prze-
nosnikach #ancuchowych i wciggarkach do transportowania nosiwa i 4adunku, w
przektadniach #ancuchowych duzej mocy do przenoszenia momentu obrotowego z

wadu napedowego na wat napedzany itp.

Uk#ad +*ancuchowy tworza napedowe i zwrotne koda *ancuchowe oraz wspoéd-

pracujacy z nimi 4ancuch pociggowy.

W niniejszym opracowaniu zajmiemy sie pewnym typem przekfadni +ancucho-

wej, a mianowicie przekdadnig z +ancuchem diugoogniwowym.

W przekd#adniach tego typu oprécz dynamicznych sit wystepujacych w okre-

sach ruchu nieustalonego, a wiec podczas rozruchu i hamowania wystepuja

jeszcze dodatkowo obcigzenia wynikajace nie tylko ¢samej kinematyki 4ancu-

cha, ale i z geometrycznych jego parametréw (koto dancuchowe ma ksztakt
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wieloboku). Powoduja one, ze przy .
statej predkosci katowej kota nape-
dowego przekdadni - liniowa pred-
kos¢ +ancucha jest okresowo zmienna
(pulsujaca). Na rys. 1 przedstawio-
no schemat ruchu #ancucha na wielo-
bocznym kole napedowym.

Rozk#ad predkosci i przyspie-
szen dancucha w czasie obrotu kota
+ancuchowego o kat odpowiadajacy
podziatce +tancucha "t podano na
rys. 2.

Jezeli koto *ancuchowe obraca sieap
ze stalg obwodowag"predkoscia:

Vo = ¢R o)

to liniowa predkos¢ +*ancucha wyrazona
jest zaleznoscia:

= VQcoSiC = "RcoscfT ()

gdzie zgodnie z rys. 1:
R - promien kota podziatowego
gniazd lub zebdéw,
€ - kat obrotu- kota napedowego
a = a1,
- katowa predkos¢ kota napedo-
0>= R- wego.

Maksymalng predkos¢ +ancucha-otrzymamy
dla coscC= 1, czyli dla &€= 0, mi-
nimalng zas dla « =

Wynika z tego, ze liniowa predkos¢ +ancucha w czasie obrotu kota +ancu-
chowego o kat. «= ~ odpowiadajacy podziaktce dancucha "t stanowi odcinek
cosinusoidy.

Rys.

dv+
Poniewaz o ~ g2, wiec przyspieszenie dancucha: at. = v \Opierajac sk,
\na rysunku -1: sin ™ “ 8r a ponadto a" = ,wiec ostateczniemaksymalna
wartos¢ modudu przyspieszenia #ancucha:
ai m A | &)

jest proporcjonalna do kwadratu predkosci obrotowej kota i1 podziatki +ancu-
cha [11].
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Azeby zmniejszy¢ lub catkowi-
cie usuna¢ nieréwnomiernos¢ ruchu
+ancucha, szczegélnie w przenos-
nikach o duzej predkosci obroto-
wej przy +ancuchach ddugoogniwo-
wych stosuje sie specjalne me-
chanizmy korygujace. Maja one za
zadanie wyréwnywa¢ predkos¢ tan-
cucha na prostoliniowych odcin-
kach jego ruchu.

Konstrukcja tych mechanizméw
jest roéznorodna,a zasada ich
dziatania polega na przekazaniu
na wat napedowy koda +arncuchowego

nieréwnomiernej predko-
Sci  katowej weddug
odwrotnej zaleznosci
w stosunku do Zmian
predkosci 4ancucha
przy statej predkosci
obrotowej kota napedo-
wego.-

Przeprowadzmy naste-
pnie analize konstruk-

Rys. 3

cji kilku najczesciej
spotykanych typéw me-
chanizméw korygujacych .
Na rys. 3 podano przy-

Rys.

kkad mechanizmu korygujacego w postaci krzywoliniowej tarczy uzebionej.
Tarcza 2 osadzona jest na wale napedowym koda dancuchowego i posiada wie-
niec o zmiennej Srednicy podziatowej. Liczba "fal" tarczy odpowiada liczbie
zebow kota *ancuchowego. Tarcza napedzana jest przez mate koto zebate 1
osadzone mimo$rodowo na wale. Srednie przedozenie tej przektadni zebatej
réowne jest liczbie zebéw kota +*arncuchowego. Korekcje predkosci katowej kota
+ancuchowego uzyskujemy poprzez mimosrodowe osadzenie matego koda napedo-
wego -

Przykdad innego mechanizmu korekcyjnego w postaci specjalnej przekdadni
+ancuchowej podano na rys. 4.

Krétkoogniwowy 4ancuch napedowy 2 wspédpracujac z tarczg tancuchowa 3
przekazuje ruch na wat tarczy #ancuchowej ddugoogniwowej ze zmienng predko-
Scig katowa.

Przy takim sposobie napedu predkos¢ liniowa +ancucha d¥ugoogniwowego
jest praktycznie stala.
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Urzadzenie to posiada dos$¢ duze ga-
baryty, co ograniczy¢ moze jego zasto-
sowanie. Nalezy tutaj takze zaznaczyc,
ze bok projektowanej tarczy +ancuchowej
+ancucha krdtkoogniwowego musi- by¢é Sci-
Sle dostosowany do podziatki +4ancucha
krétkoogniwowego.

Mechanizmami korekcyjnymi moga by¢
takze mechanizmy krzywkowo-zebate [3].
Na rysunku 5 podano przyktad takiego
mechanizmu. Na kole 4ancuchowym 4 za-

Rys. 5 mocowane jest koto zagbate o zazebie-
niu wewnetrznym.

Naped z watu napedowego poprzez koto zebate 1 zostaje przeniesiony
\za pomocag przektadni planetarnej 2,4 na koto +ancuchowe.

Korekcja ruchu w celu uzyskania statej predkosci liniowej +ancucha od-
bywa sie]lza pomocg mechanizmu krzywkowego, sktadajgcego sie z krzywki
osadzonej na wale napedowym, krazka i ogniwa tréjtacznego 3.

Ogniwo tré¢jtaczne umocowane jest obrotowo na wale kota +ancuchowego. Za-
mocowane w parze, kinematycznej C koto zebate->satelita przektadni plane-
tarnej posiada przetozenie 1:6. Ruch obrotowy ogniwa tréjtacznego wywotany
przez odpowiedni profil, krzywki powoduje zmienng predkos¢ katowg kota +an-
cuchowego, ktdra zmniejsza wspotczynnik niejednostajnosci ruchu przekdadni,
a tym samym polepsza warunki jej pracy. Mechanizmy korekcyjne krzywkowo-ze-
bate moga rézni¢ sie konstrukcyjnie obecnoscia lub brakiem prowadnic. Ana-

liza tych mechanizméw wykazata celowos¢é
zastosowania w nich prowadnic, ktére po-
wodujg polepszenie warunkéw pracy mecha-
nizmu, i poprawe jego dynamicznych wias-
ciwosci (mniejsza amplituda drgan wzdduz-
nych #ancucha w przypadku jego prowadze-
nia) . -

Przyktadem innego krzywkowego mecha-
nizmu korekcyjnego jest mechanizm podany
na rys. 6.

Ruch obrotowy z watu napedowego zosta-
je przeniesiony przez przektadnie sktada-
jaca sie z segmentéw zebatych 1 i 2. Seg-
ment 2 sprzezony jest z wahaczem krzywké-
wego mechanizmu korekcyjnego. Segment 1
sprzezony jest bezposrednio z kotem #*an-
cuchowym.
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. Korekcja ruchu odbywa sie przez obtaczanie sie wahacza z krazkiem woké+
nieruchomej krzywki 3. Ruch obrotowy wahacza przenosi sie na segment zebaty
2 powodujac zadana zmiane predkosci katowej kota +arncuchowego.

Analiza tych kilku najczesciej stosowanych mechanizméw korekcyjnych wy-
kazata, ze mozna stosowad rézne ich konstrukcyjne rozwigzania; nalezy wiec
sprawdzi¢, jak ich konstrukcja wptywa na wspétczynnik niejednostajnosci ru-
chu - zwany tez stopniem nierdownomiernosci biegu przektadni [2],

Wspoétczynnik niejednostajnosci ruchu okreslony jest réwnaniem:

v -V
4 - —max____min ful
Podstawiajac:
- Vmax ¥ Vmm
Sr 2

oraz wyliczone z réwnan (1), (@ otrzymujemy zalezno$¢ na wielkos¢ wspot-
czynnika niejednostajnosci ruchu w funkcji parametréw konstrukcyjnych.

N 2@ - a™Rcos

©)
w R + Rcos 1
Wiadomo réwniez, ze sin 2 z=~=3, 4, 5... 2 ~ 2 oraz podsta-
wiajac k = Q otrzymamy:
k = 2 sin =
z
otrzymamy:
2
2(1 - cos 3 2(1 - cos
g-X ) 2 s 5 ©)
1 + cos %I' sin S
lub po przeksztakceniach:
S=2(2 - V4 - k2)2) ).

k2

Dla przyjetych wartosci liczby zebéw kota +ancuchowego HzH otrzymano rézne
wartosci wspotczynnika S oraz k, ktore zestawiono w tablicy 1.



216 T. Mbynarski, A. Listwan

Tablica 1
z 3 4 5 6 9 15 30
B 0,667 0,348 0,212 0,144 0,062 0,022 0,005
k 1,73 1,41 1,176 1,0 0,684 0,416 0,209

Rys. 7

Graficzny przebieg funkcyjnych zaleznosci 8= f(z) i1 k = f(Z) podany
zostat na rys. 7. Zaznaczy¢ nalezy, ze wykres ten sporzadzony zostat bez
mechanizmu korekcyjnego przy zatozeniu, ze predkos¢ katowa kota +ancuchowe-
go jest wielkosciag stala.

Na przyktadzie mechanizmu korekcyjnego z uzebiong krzywoliniowg tarcza
podanego na rys. 3 przeanalizujmy, jak jego parametry konstrukcyjne wpkywa-
ja na wspoétczynnik niejednostajnosci ruchu.

Na rys. 8 oznaczono wszyst-
kie geometryczne parametry ko-
nieczne dla wyznaczenia warto-
Sci wspoétczynnika.

- w Zgodnie z rysunkiem:

X = ecoscE + rcos(3

poniewaz:
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WEC
2
@ sin@E = sinY3

stad po przeksztatceniach:

ecos@=1if] - (D ZSin2cC

"tatecznie:
X = ecosoc + fp - (F) sinz
y =R+ r -x
Poniewaz
X0il = yo2

stad wzér na przetozenie przektadni:

Ostatecznie otrzymano:

. ecosct + Fyh = (.1)2§in20t:
27 1 .
R + r - ecoscf - Ml - (p) sinz«

lub

| cosoC+yl - () sinZ«:

1
=

a2

] +1 -] coscc-VI - () sin2*

Dla odpowiednich wartosci stosunkéw p, a wiec konkretnych konstrukcyjnych

wymiaréw przekdadni wykorzystujac (6) otrzymano:
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Tablica 2

e 0 0,05 0,06 0,1 0,15 0,2 0,3 0,4 0,5

s 0,1441 ,0,004 0,027 0,09 0,207 0,326 0,559 0,792 1,02

JOpierajac sie na danych |z]tablicy 2 wykonano wykres funkcyjnej zaleznosci
S:f(—j) podany na rys. 9.

Na .zakonczenie przeprowadzonej analizy nalezy zaznaczy¢, ze zastosowanie
mechanizmu korekcyjnego w postaci krzywoliniowej uzebionej tarczy jest ko-
rzystne. Nalezy tylko zawsze przeprowadzi¢ wnikliwg analize jego wspétczyn-
nika niejednostgjn. :i ruchu. Bardzo nieznaczna zmiana parametréw® konstruk-
cyjnych mechanizmu (zmiana wartosci stosunku “j moze w znacznym stopniu,
pogorszy¢ warunki pracy przektadni.

Na zakonczenie opracowania mozna wysung¢ jeden bardzo istotny wniosek,

a mianowicie:

- konieczno$¢ zastosowania mechanizmédw korekcyjnych w celu zmniejszenia
wspo6tczynnika niejednostajnosci ruchu S , a co sie z tym wigze strat
energetycznych i obcigzen dynamicznych,pocigga za soba konieczno$¢ bardzo
wnikliwej analizy proponowanego mechanizmu jak i wkasciwego wyboru jego
schematu kinematycznego.



Mechanizmy korekcyjne. 219

LITERATURA

[1] GOZDZIECKI M., SWIATKIEWICZ H.: Przenos$niki. WNT, Warszawa 1978.
[2] PARSZEWSKI Z.: Teoria maszyn i mechanizmédw. WNT, Warszawa 1978.
[3] Teoria mechanizméw i maszyn. Wyp. 25, “Wissza szko#a"™. Charkéw 1978.

KOPPEKUHOHHHE MET--HH3MB UPHMEHHEMHE B UEITHHX HEPEMHAX

Pe3 ®me

B AJIHHHO3BeHHHX HeilHUX nepeAaRaX KpOMe AHHaMHqeCKKX CHA, BO3HHKaJD!HHX B
nepaoAax HeycraHOBHBmeroca ABaxeHas a aiieHHO bo BpeMa nycxa a TopuoxeHHH.
BO3HHK3JOT KpOMe TOTO Harpy3KH, KOTOpue SBJIHIOTCH 110CJieACTBHeM CaMOii KHHeaa-
ihkh ABHxeHHa Rena h ee reoMeipHHecKHx napauexpoB, Bu3WBamT ohh npa nocro-
xhhoR yrjioBofl CKopocxa BeAynero Koxeca nepeAana UHKaaaecKyio zaHeilHyio cko-
pociB (nyaBCHpysBnys) cKopocib). .Hlh yMeHBmeHa« stoR HepaBHouepHocxH ABase-
hhh raroBoft BeiBa nena, ocofieHHO » KOHBeflepax c DoabieoR ckodoctbe Bpame-
Haa; npa aahhho3B6hhhx nenax, npaMeHaui cneaaaaBHue KopeKTapy»mae MexaHu3Mi*.

B pec”epaie oCcyzAamica npaiiepn aecKoabKax, name Bcero npaMeHaeMHx, Me-
zaHK3MoB oToro BBAa a noAAaeTca akaxH3y BAHaaae ax KOHCipyKUHH aa KO03$$a-
AaeHi HepaBHOMepHocia AsaxeHaa nepeAaaa. CAeaaHHue npaKTimecKae buboaw mo-
ryi 6htb ochoboR aaa noASopa cooTBeTCTBymmero pemeHaa Mexaaa3Ma b aahRho-

3BeaHHx aeiiHHx nepeAauax pa3Horo saAa,

THE CORRECTING MECHANISMS APPLIED IN CHAIN TRANSMISSIONS

Summary

In the long-link chain transmissions always occur - besides dynamic for-
ces occuring in periods of transient motion (starting or braking) the
loads caused by the chain motion kinematics and its geometrical parameters.
Due to these loads the linear velocity of the chain is pulsating at the
constant angular velocity of the drive wheel. The correcting mechanisms
are applied in order to reduce a non-uniformity of the chain motion. They
are used especially in high speed, long link conveyors.

Some examples of such mechanisms, which are often in use, are discussed
in this paper, and an effect of their construction on motion non-uniformity

coefficient was analysed.
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The practical conclusions drawn in the paper may be the basis of the

correct mechanism solution choice in different types of chain transmis-
sions.
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