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— Конструктивная схема рециклера на агрегатах скрепера МоА3-6014:
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5 " насос подачи вяжущего (битумной эмульсии); 6 — насос подачи воды; 7 — заднее колесо;

8 _ буфер; 9 — устройствоподачи активирующейдобавки; 10 — фрезерный барабан
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требует установки скороегемера типа 3СЛ2М, что связано с необходимостью доработки
КЗНСТрук-

ции его механического привода или буксового узла машины. Кроме этого существующимредук-
торный привод скоростемера требует изменения передаточнего

числа при изменении диаметра
бандажа колеснойпары и имеет невысокую ТОЧНОСТЬ измерении.

Проведенный анализ конструкций приводов показал, что
наиболее эффективнымявляется элек—

тромеханический привод скоростемера. В частности, известно устроиство для измеренияЕкоростии пути, пройденного локомотивом, содержащее последовательносоединенные оптронныи датчик,
усилитель, формирователь импульсов с нагрузочным элементом и регистратор, соединенный с ВЫ-
ходом дифференцирующего трансформатора, первичная обмотка которого включена в цепь пита—
ния. При вращенииколесной пары осевой модулятор, выполненныйв ВИде зубчатого вращающего-
ся диска, периодически перекрывает путь света от излучателя к фотоприемникуи модулирует све-
товой поток в области инфракрасного спектра в зависимости от скорости вращения колесной пары
локомотива. На выходе оптронного датчика появляются сигналы с частотои, прямо пропорцио_
нальной скорости вращения колесной пары. Сигналы усиливаютсяусилителем, который управляет
формирователем импульсов. Последний представляет собой ключ, замыкающий при появлении
сигналов на выходе усилителя цепь питания нагрузочного элемента. При этом происходит увеличе—
ние тока в цепи питания, и следовательно,в первичной обмотке дифференцирующеготрансформа.
тора, подключеннойк входу регистратора,образуется последовательность положительныхи отри-
цательных импульсов с частотой, прямо пропорциональной угловой скорости вращения колесной
пары. В регистраторепроисходитсуммирование этих импульсов,что является эквивалентным пути,
пройденном локомотивом, и преобразование частоты импульсов в пропорциональную частоте ве—
личину, являющуюсяэквивалентом его скорости движения. В то же время для данного устройства
работоспособность и точность измерения зависят от загрязненностиизлучателя света и фотоприем-ника, неизбежных при эксплуатации подвижного состава. Кроме этого оно имеет некоторую инер-
ционность срабатыванияи нуждается в доработкедля агрегатированиясо скоростемером ЗСЛ2М.

Преодоление данных недостатковдостигается использованиемв качестве датчика скорости дат-
чика генераторного типа, а в качестве исполнительного устройства — электродвигателя, крутящий
момент от вала которого передается валу локомотивногоскоростемера через муфту (рисунок 1).

    
 

   
  

    
Рисунок 1 — Принципиальная схема электромеханическогопривода скоростемера:! — датчик гснераторного типа; 2 — зубчатыйротор; З — ось колесной пары; 4 — усилитель;5 ‚_

электродвигатель;6 — муфта; 7 - скоростемер ЗСЛ2М

При вращении зубчатого ротора, установленного на оси колесной пары железнодорожногоПОД-вижного состава, в обмотке датчика появляется электрический ток, частота и амплитуда которогопропорциональныугловой скорости ротора. После усиления и подачи в обмотку электродвигателянапряжения в виде дискретных импульсов, имеющих некоторую последовательность во времени,его ротор будет поворачиваться в нужном направлении на заданные углы с соответствующей СКО“
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самоХОД

удк 539.3

изгив пгямоугольнойТРЕхслойной ПЛАСТИНЫ НА упругомОСНОВАНИИ
Е. П. ДОРОВСКАЯ

Белорусский государственныйуниверситет транспорта
Рассмотрена постановка

зада'ііи
об изгибе несимметричной по толщине трехслойной пластины сжестким заполниёелем, лежащеи на упругом основании. Для описания кинематикипакета принятыгипотезы ломанои нормали: в несущих слоях справедливы гипотезы Кирхгофа, в несжимаемом по

толщине заполнителе нормаль остается прямолинейной, не изменяет своей длины, но поворачива-ется на некоторый дополнительный угол. Воздействие основания описывается моделью Винклера.
Деформации считаем малыми.

Система координат х, у‚ 2 связываетсясо срединной плоскостъю заполншеля.На внешнийслой пла-
стины действует распределенная силовая нагрузка р(х)‚ ч(х)‚ & на швкъшй — реашия основания
@, : —/сш‚ где /с — коэффициентжесткости упругогооснования (коэффициентпостели). Знак минус ука-
зываетна то, что реакция направлена в сторону, противоположнуюпрогибу, и›—— прогиб пластины.

Граничные условия соответствуют сво60дному опиранию пластины по кромкам на неподвиж-
ные в пространствежесткие опоры.

Система из пяти уравнений равновесия и силовые граничные условия получены вариационным
методом:

щих,” + 618%,” + 612%…“ +а‘ЭЧ’у’ух—а3и› ‚ххх 'аіои’ ‚тс +а„(их‚„ + “у‚ху) +

+а12(ч]хэуу +Шу‚ху) _а13и)‚хуу : _рх;

—- +и +аЗиХ‚ху + а1иу‚уу + а9Ч/хэху +а2Ч/у‚„‚ 'аюи’ ’хху ази’ ‚ууу +а11(их,ух уд)
+аі2(Ч]хзух 'Ниудсх) _ а13и)‚хух : —Ру ’

_ — .И и +и )+
612113…“ + а9иу‚ух + а4Шх9хх +018Шу’ух 05“) ‚ххх ами) ’уух 12( Х,}? У)?

(3) : .
+а19(ч]х’уу +шу‚ху)_а16иі,хуу_26 Сшх 0?

- —аиг +а (и‘ +и‚д)+
а9их‚ху +а2иу3уу+а18ч1рух+а4ш№№ 6114И’‚Щ 5 ‚”У |2 "ух );

(3) = .

+а19(шх’ух+шу,ц)_а16И),Х)/х_26 С…}, 0,

+—а И’ “а “’ хх +аі0их‚хууа3их‚ххх + а10иу’ухх + Ц5Ч/х‚ххх +амч1у‚уд 6 ‚№ 15 ‚уу

—а И) —а6щ +
+а3иу‚ууу + а4Ч’хэхуу +а5шуд№ 15 ‚№ №

(1)
—'2а И) :—(Ч+Чг) '

)+аъб(шх,уху+шу‚т’) '7 д’”+а13(их‚уху + идщ,

257


