
Динамические нагрузки в тяговом органе ленточного конвейера с 

жестким (винтовым) натяжным устройством при торможении. 

 

Нужно учитывать распространение волн в 2-х ветвях: загруженной и 

незагруженной. 

 

𝑚п =
𝑑(𝜗уст−𝜗)

𝑑𝑡
+ 𝐶г𝜌г(𝜗уст − 𝜗) + 𝐶п𝜌п(𝜗уст − 𝜗) = 𝑊0 + 𝐹т; 

Начальные условия: 𝑡 = 0, 𝜗уст = 𝜗. 

𝜗(𝑡) = 𝜗уст +
𝑊0 + 𝐹т

𝐴′
[exp⁡(−

𝐴′

𝑚п
𝑡) − 1] ; 

𝐴′ = 𝐶г𝜌г + 𝐶п𝜌п; 

𝑆дин.нб. =
𝑊0+𝐹тг

𝐴′
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𝑚п
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Торможение загруженного конвейера. 



Наиболее неблагоприятное соотношение напряжений ленты на приводном 

барабане – в момент времени, когда до точки набегания дойдет отраженная 

волна растяжения с нижней ветви или с границы сопряжения нижней и 

верхней ветви. При этом уменьшение напряжения прекратится: 

𝑆дин.нб.𝑚𝑎𝑥 =
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𝐶г𝜌г−𝐶п𝜌п

𝐶г𝜌г+𝐶п𝜌п
; 

Проверка условия отсутствия пробуксовывания ленты при торможении: 

𝑆ст.сб+𝑆дин.сб.𝑚𝑎𝑥.

𝑆ст.нб+𝑆дин.нб.𝑚𝑎𝑥.
=

1

𝑘𝑇
exp⁡(μα)⁡ 

 


