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ПЛАНЕТАРНЫЕ МЕХАНИЗМЫ В РАБОТЕ
СЕЛЬСКОХОЗЯЙСТВЕННЫХ МАШИН

Уалиева А.З., Байшугулова Ш.К.

Большинство режущих и транспортирующих органов
сельскохозяйственных, перерабатывающих, животноводческих и других
отраслей машин, таких как режущие аппараты жаток и косилок, скребковые
транспортеры зерна, навоза и других масс, приводятся в движение с помощью
кривошипно-шатунного механизма. Преимущество этого механизма – его
простота, но в технологическом отношении он имеет ряд недостатков:
динамическая неуравновешенность, вызывающая преждевременное разрушение
болтовых и заклепочных соединений и износ подшипников; при работе с
транспортирующими органами, при обратном ходе часть материала
транспортируется обратно к исходной точке.

Исследованы работы по теоретическому и экспериментальному
обоснованию различных типов приводных механизмов:  Н.Б. Бока, Г.А.
Александрова, Ш.С. Таиряна (по планетарным приводам), И.И. Артоболевского,
Б.Г. Турбина, И.Ф. Попова, Г.Г. Берниса (по кривошипно-шатунным приводам),
М.Н. Летошнева, В.Н.Гячевой, Е.Н. Конюшкова, И.М. Гринчука (по качающейся
шайбе), Г.К. Васильева (по кулачковым механизмам), Б.И. Турбина, Ю.Н.
Луковникова, М.Л. Зинченко (по приводным механизмам осуществляющим
возвратно-поступательное движение сегментов по окружности), Ю.А. Рослова,
Е.А. Колясина, Г.М. Федорищенко, К.Ф. Филатова (по электрическим приводам),
С.М. Красноступа,  И.С. Бобовича (по гидравлическим приводам).

В общем случае приводы рабочих органов машин, по принципу их
воздействия, можно разделить на четыре типа: механический, пневматический,
электрический, гидравлический. Далее, каждый тип подразделяется на
исполнительные механизмы. Классификация приводов машин приведена на
рис.1.

Нами предлагается планетарный привод для штангово-скребкового
транспортера, где возвратно-поступательное движение сообщается планетарным,
динамически уравновешенным механизмом.

Наряду с малыми габаритами и весом, планетарные механизмы отличаются
высокой надежностью, малыми потерями, динамической уравновешенностью,
наилучшими, чем в обычных передачах, виброакустическими  свойствами.



Рисунок 1. Классификация приводов рабочих органов машин.
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