2.4 Кедергі және инерция моментін ілгерілемелі қозғалатын массаға келтіру


Көтерме-көлікті құрылғыларды кейде әдейілеп ілгерілемелі қозғалған жұмыс бөлігінің қозғалысын зерттейді. Бұл жағдайда, қозғалтқыш дамытатын момент жұмыс машинасының білігіына (жылдамдығына) келтірілген инерция моменті қосылған, ілгерілемелі қозғалған келтірілген массаға жатқызылған күш  түрінде келтіріледі. Есептік сұлба 2.9 суретте көрсетілген түрде болады. 
Қозғалтқыш моментін ілгерілемелі қозғалған бөлікке келтіру ақиқат (сур.2.6) және есептік (рис.2.9) сұлбадағы жұмыс машинасының білігіындағы қуаттар тепе-теңдігімен орындалады. 
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Бұл жағдайда энергия ағыны қозғалтқыштан жұмыс машинасына бағытталған, сондықтан қуат тепе-теңдік теңдеуі келесі түрд болады:

.

Бұдан келтірілген күшті  келесідей болады 

	.                                         (2.6)
Қарастырылған жағдайда бөліктердің инерция моменті келтірілген масса түрінде жұмыс машинасының ілгерілемелі қозғалған кездегі жылдамдығына келтіріледі.  Келтірілген массалар қосындысы бастапқы (ақиқат) және есептік (келтірілген) сұлбалардың кинетикалық энергия қорының тепе-теңдігінен анықталады.   Сур 2.6 және сур 2.9 белгіленулерді ескергенде, көрсетілген теңдік келесідей түрде жазылады:


,

Бұдан біз жүйенің келтірілген масса қосындысын таба аламыз:

	.     (2.7)

2.5 Тұрақты инерция моменті кезінде, және созылмалы байланысын ескермеген жағдайдағы электр жетегінің қозғалыс теңдеуі.

Электржетегін проектілеп, зерттеген кезде әр түрлі механикалық мәндерді (жол, бұрылу бұрышы, жылдамдық, үдеу), және де берілген қозғалысты қамтамасыз ететін момент пен күшті  анықтау қажеттігі туындайды. 
Алдында тапқан есептелетін сұлбаларға қолданылатын айналмалы (сур. 2.7) және түзу (сур. 2.9)қозғалыс үшін қозғалыс теңдеуі қарапайым келеді, және ол Ньютонның екінші заңына негізделіп, айналмалы қозғалыс үшін теңдеу келесідей түрде болады:

,                                              (2.14)
Ал түзу қозғалыс үшін:

	                                   (2.15)






бұнда,  – денеге әсер ететін момент пен күштің нәтижелері; ,  – бір жылдамдыққа келтірілген  инеріия моменті мен масса; айналып тұрған дененің бұрыштық үдеуі;  – түзу қозғалған дененің үдеуі.




Айналмалы қозғалыс кезінде (есептелінетін сұлбасы 2.7 суретте көрсетілген) қозғалтқыштың моменті кедергі моменті мен өтпелі режимде пайда болған динамикалық моментті біркелкі ұстап тұрады. 2.7 суретте көрсетілген моменттердің бағыты –қозғалтқыш моменті әсерінен қозғалыс болған кезде, ал кедергі моменті  қозғалысқа кедергі келтіріп тұрған жағдайда, (2.14) ескерілген қозғалыс теңдеуі келесі түрде жазылады:

	.                                        (2.16)
Сәйкесінше, түзу қозғалыс үшін (2.15) ескере отырып шығарамыз:


	.                                        (2.17)



Қозғалтқыш – қозғалтқыштық және тежегіш режимдерде жұмысжасай алады, ал кедергі моменті қозғалысқа кедергі де, көмекші де бола алады (ауыр жүкті түсіру), және   и моменттерінің біріккен жұмысы –жүйенің үдеуін анықтайтын динамикалық моменттің мәні мен таңбасын анықтайды . Осыған орай қозғалыс теңдеуінің жалпы түрі:

	                                   (2.18)
Моменттердің таңбасын таңдау келесі параграфта қарастырылған белгілінген оң бағытқа байланысты.








Теңдеу (2.18) механикалық қозғалыстың мінездемесін анықтауға мүмкіндік береді: а) егер , онда ,  және электржетегі үдемелі қозғалады; б) егер, онда , және электр жетегінің тежелуі орын алады; в) егер , онда тұрақтандырылған қозғалысқа сәйкес келеді, немесе қозғалыссыз тоқтап тұрған электр жетегінің күйін жатқызуға болады. Жұмыс режимі кезінде, оған сәйкес  болады, және бұл жұмыс режимін өтпелі деп атайды. 



Айналып тұрған дененің инерция моментін келесі өрнекпен анықтайды: , мұндағы – осьпен айналған дененің массасы;  –келтіру радиусы.



Мысал үшін, массасы , радиусы  біркелкі цилиндр үшін инерция моменті  .
Қозғалыс теңдеуі мүмкіндік береді:


а) белгілі жәнеарқылы, берілген үдетуді (немесе тежелуді) қамтамасыз ететін қозғалтқыштың моментін табуға 

;



б) белгілі, жәнеарқылы қозғалыс мінездемесін анықтауға 

	;
в) қозғалыс теңдеуін интегралдап, өтпелі процестің уақытын анықтау

.
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