2 ЭЛЕКТР ЖЕТЕГІНІҢ МЕХАНИКАСЫ

2.1 Электр жетегінің механикалық бөлігіне есептік сұлба құру 
	

Электр жетегінің механикалық бөлігі, мысалға, көтеруші механизмнің (сур.2.6) ішіне кіреді: бір-бірімен байланысқан қозғалтқыштар салмақтары (ҚС), механикалық беріліс құрылғысы (МБҚ) және жұмыс машинасының орындаушы бөлігі (ЖМ).  Қозғалтқыш жалғастырушы муфта М1 және механикалық беріліс құрылғысы ( редуктор) арқылы, массасы  жүк ілінген айналма арқаны бар барабанды айналдырады. 
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Сур.2.7.электр жетегінің механикалық  бөлігінің 
бірмассалы
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к
 сұлбасы
)Кинематикалық сұлбаның әрбір элементінде өз жылдамдығы (бұрыштық немесе сызықтық) бар, ол инерция моментімен  немесе массамен  , және оған әсер ететін момент пен күштер қосындысымен сипатталады. Осыған байланысты, электр жетегінің механикалық бөлігі әр түрлі жылдамдықпен айналма не сызықты қозғалыстағы  жүктердің қосындысының жүйесінен тұратынын білеміз. Бұдан басқа, кедеогі моменттері әсерінен жүйенің механикалық  буындары  (арқандар, ұзын білігідар, тістері бар бекіткілер және т.б.) деформацияланады, ал тістері бар бекіткілерде ауа саңылаулары бар. Осы барлық факторларды ескергенде, электр жетегінің механикалық бөлігінің есептік сұлбасы серпімді байланысқан және ауа саңылауы бар көпжүктелген жүйені құрайды. Мұндай сұлбаның қозғалысын есептеу қиынырақ, және тек ЭВМ қолданып қана. Сондықтан, электр жетегін жобалау мен зерттеу үшін бірінші тек негізгі факторлардың ғана мәнін алатын есептік сұлба жасау керек. 
Бір жүйенің статикалық, динамикалық қасиеттерін өзгеріссіз сақтап қалу үшін ақиқат жүйенің параметрлерін бір жылдамдыққа (бір келтіру элементіне) келтіру керек. Келтіру элементі болып қозғалтқыш таңдалса, параметрлерді қайта есептеу операциясы кедергі мен инерция моменттерін, және массасын білігіға (жылдамдыққа) келтіру деп аталады. Егер де келтіру элементі болып жұмыс машинасы таңдалса, ол – кедергі және инерция моменттерін жұмыс машинасының білігіына (жылдамдығына) келтіру деп аталады.  




Егер кедергі мен инерция моментін келтіру қозғалтқыштың білігіына (жылдамдығына) шығарылса, электр жетегінің механикалық бөлігінің есептік сұлбасы  қозғалтқыш моменті әсер ететін ,  келтірілген инерция моменті мен  кедергі моменті бар,  қозғалтқыш жылдамдығымен айналатын, бірмассалы бөлікті құрайды (сур.2.7). 

2.2 Кедергі моментін қозғалтқыш білігіне (жылдамдығына) келтіру

Бұл жағдайда барлық кедергі моменттері қозғалтқыштың жылдамдығына келтіріледі. Бұл шартты екі жағдай үшін қарастырайық. Бірінші жағдайда өндірістік механизм айналмалы қозғалыс жасайды, қарапайым кинематикалық сұлбасы 2.8 суретінде келтірілген, ал есептік сұлбасы 2.7 суретте. 
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Кедергі моментін қозғалтқыш білігіне келтіру шарты болып, берілген (сур.2.8)  және есептелген (келтірілген) сұлбаларының  (сур.2.7) қозғалтқыш білігі қуаттарының теңдігі болып табылады. Бұл суреттердегі қабылданған белгілінулеріне байланысты, берілген және есептелген сұлбалардың қуаттары келесідей анықталады: 


; .
Бұл теңдеулерді теңестіріп, аламыз:

	,                                            (2.2)

мұндағы  – редуктордың беріліс саны.

Егер жұмыс машинасы ілгерілемелі қозғалыс жасаса, бастапқы сұлбасы сур. 2.6 берілген, жұмыс машинасының кедергі күші қозғалтқыш білігіне (жылдамдығына) кедергі моменті түрінде әкелінеді. Бұл жағдайда есептік сұлба өзгеріссіз қалады (сур.2.7).
Қарастырып отырған қозғалыстағы бастапқы және есептік сұлбасы үшін келесі теңдіктер орындалады:


; .
Біріктіріп, аламыз:

	,                                 (2.3)

мұндағы  –жұмыс машинасының қозғалтқыш білігіне келтіру үшін қолданылатын келтіру радиусы.
2.3 Инерция моменті мен массаны қозғалтқыш білігіне (жылдамдығына) келтіру 
Инерция моменті мен массаның келтіру операциясын кинетикалық сұлбасы сур. 2.6, ал есептік 2.7 суретте көрсетілген механизм мысалында қарастырамыз.  
Инерция моменті мен массаның келтіру бастыпқы және есептік сұлбалардың  кинетикалық энергия қорының  тепе-теңдігі негізінде жүргізіледі. 
Бастапқа сұлбаның кинетикалық энергия қоры барлық қозғалыс бөліктерінің кинетикалық энергияларының қосындысымен анықталады, 2.6 суретіне қарап аламыз: 

.

Есептік сұлбаның кинетикалық энергиясын тапсыру келтірілген инерция моментімен сипатталады .
Берілген теідеулерді теңестіріп, келтірілген инерция моменті үшін анықтама аламыз:

	.               (2.4)
Барлық жағдай үшін қозғалтқыш білігіына келтірілген жүйенің инерция моменті келесідей анықталады:

	                                (2.5)










Мұндағы   – қозғалтқыштың инерция моменті,  – қозғалтқыш жылдамдығымен айналған басқа механикалық бөліктерінің инерция моменттерінің қосындысы;  -– -сыншы айналған элементтің инерция моменті;  – қозғалтқыш білігіынан  айналма элементіне дейінгі редуктордың берілістік қатынасы;  –-сыншы ілгерілемелі қозғалған элементтің массасы;  – -сыншы ілгерілемелі қозғалған элементтің қозғалтқыш білігіына келтіру радиусы. 
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