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ANNOTATSIYA: Ushbu magolada ekskavator cho ‘michini ko ‘tarish va
bosim berish kuchlari natijasida yuzaga kelayotgan salbiy ogibatli omillar
ta’sirini hamda cho ‘michni harakat traektoriyasi ishchi zonasi aniqlangan.
Dastak tishli uzatmaga zo ‘rigma kuchlari ta’siri kam va tog * jinsini gazib yuklab
berish migdori yugori bo ‘lishi aniglangan.

Kalit so‘zlar: Karyer, ekskavator, dastak, cho ‘mich, egarli podshipnik,

cho ‘michni ko ‘tarish argon.

Karyer ekskavatorlarini samarali, xavfsiz, ishonchli ishlashi unumdorikni
oshishiga va foydali qgazilmani tannarxining pasayishiga olib keladi.
Ekskavatorlar jihozlarini mustahkamligi, yengilligi, narxining arzonligi
modernizatsiya qilishda inobatga olinadi va albatta ish samaradorligini
pasaymasligini ta’minlagan holda tavsiflanadi.

Bir cho‘michli ekskavator ishchi a’zolari harakati murakkab
elektromexanik tizim sifatida harakat gonunlari asosida amalga oshiriladi va
cho‘mich harakat parametrlarini muvofiglashtirish, harakat mexanizmlaridan
cho‘michni ko‘tarish hamda kon massasiga bosim berish mexanizmlari ishlashi
bilan belgilanadi. Ushbu cho‘mich harakati jarayoni kon - geologik va kon -
texnik ish sharoitlariga, ya’ni tog* jinslarining mustahkamligiga, negabaritlarning
mavjudligiga, qazib olish joyining balandligiga va boshqalarga bog‘liq bo‘ladi.
Karyer ekskavatori ishchi a’zolarining harakat parametrlari sxemasi 1 - rasmda

keltirilgan.
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Ekskavator ish davriyligi (EKG - 5 uchun 23s) harakat parametrlari
giymatlarining hisoblangan qiymatlardan sezilarli darajada og‘ishiga olib keladi,
bu esa tog‘ jinslarini gazish jarayonini qiyinlashtiradi. Turli sharoitlarda rejim
parametrlari giymatlarini shakllantirish xususiyatlarini aniglash ish jarayonini
boshgarishning oqilona algoritmini asoslash va bir cho‘michli ekskavatorning
kuch berish uskunasini o‘rnatilgan quvvatidan to‘liq foydalanishni ta’minlash

imkonini beradi.

1-rasm. Karyer ekskavatori ishchi a’zolari harakat parametrlari
sxemasi: 1-platforma; 2-ikki oyoqli ustun; 3-zarba gabul giluvchi rolik; 4-strela
osmasi; 5-bosim berish yuritmasi; 6-cho ‘michni ko ‘tarish kanati; 7-egarli
podshipnik; 8-strela; 9-norvoncha; 10-shkif; 11-dastak; 12-koramisla; 13-
cho ‘mich

Ushbu sxemada bir cho‘michli karyer ekskavatorlarining kuch berish
mexanizmlari ishlash jarayonida asosiy mexanizmlardan biri egarli podshipnik 7
joylashgan bo‘lib, uning ichki qismidagi tishli uzatma (kremaler shesterna), ya’ni
dastakni (dastak pastgi gqismida joylashgan tishli reka orgali) harakatga
keltiruvchi uzatmaga bosim berish natijasida mexanizm tishlarini yedirilishiga
hamda bosim berish mexanizmlari yuritmalarining ishchi rejmlarining
o‘zgarishiga sabab bo‘ladi yoki mexanizm tishlarini sinib ketishiga olib keladi.
Ushbu muammoni yechimi sifatida ekskavator cho‘michi bosim berish

mexanizmlari parametrlarining tog‘ jinslari parametrlari bilan ya’ni ekskavator
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cho‘michi kon jinsi massasiga botiglik nuqtasi burchagi va cho‘mich qazib olish
balandliklarini uzviy bog‘ligligi chegaraviy nuqtasini belgilab olish bilan quvvat
va foydali ish koeffitsientining oshishini keltirish mumkin.

Tadgigotning magsadi - ekskavator dastagini harakatga keltiruvchi uzatma
tishlarini (kremaler shesterna) yedirilishiga sabab bo‘layotgan zo‘rigmani
ekskavator cho‘michi kon jinsi massasiga botiglik nuqtasi burchagi va cho‘mich
qazib olish balandliklarini uzviy bog‘liglik chegarasini aniglash orqali bartaraf
etishdan iborat.

Tog* jinslarini qazish jarayonida cho‘michni ko‘taruvchi va bosim
mexanizmlarining birgalikda harakati 2 - rasmda keltirilgan.

Ekskavator ishchi a’zosi mexanizmi kinematik sxemasida cho‘mich
tog* jinsiga ta’sirini K nuqta bo‘yicha X, Y, koordinatalaridagi proektsiyalari
ifodalar orgali aniglanadi va K nuqta tog* jinsiga botishi, dastakni harakati va
zo‘rigmasi egarli podshipnik ichidagi 2 tishli uzatmaga bog‘liq bo‘lib, zo‘rigma
asosan tishli uzatmada bo‘ladi. Tishli uzatmadagi zo‘rigmalar va tezliklari
quyidagi ifodalar orgali aniglanadi.

e

Platformaning aylansh o

g Ekskavalormng furish dargasi

2-rasm. Ekskavator ishchi a’zosi mexanizmi Kkinematik sxemasi:1—
dastak; 2-egarli podshipnik; 3-cho ‘michni ko ‘taruvchi argon; 4-bosh bloki shkivi

1-koordinata bo‘yicha cho‘mich harakat trayektoriyasi asosiy tenglamalari
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X, =0, A-cosg, + AC -cosg, +CK -C0sp,

Yip =0, A-sing, — AC -sing, —CK -sing,

1-koordinata bo‘yicha hosil qgilingan tenglamalarni vaqtga bog‘ligliklarini
quyidagicha hosil gilinadi.

X, (t) =0, A-cos(w, -t) + AC - cos(w, - t) + CK - cos(a, - t)

Vi (1) =0, A-sin(e, -t) — AC -sin(w, - t) —CK -sin(w, - )

bu yerda, ¢ =w -t Va ¢, =w,-t tishli uzatmani koordinatalarga bog‘liglik
burchaklari.

1-koordinata bo‘yicha hosil qilingan tenglamalarni vaqtga bog‘liglik
tenglamalaridan dastakning harakatlanish tezligi tenglamasi tuziladi, ya'ni 1-
koordinata bo‘yicha vaqtga bog‘liglik tenglamasidan hosila olish natijasida tezlik

tenglamasi tuziladi.

d . . .
G :%:—OlA-col-sm(aol-t)—AC-ao2 -sin(w, -t) -CK - w, -sin(w, -t)
Py = dgtl =0,A- @, -cos(w, -t) — AC - @, -cos(w, -t) —CK - @, - cos(w, -t)

Hosil qgilingan tenglamalardan cho‘michni natijaviy tezligi aniqlanadi.

G = (%) + (8

2-koordinata bo‘yicha cho‘mich harakat trayektoriyasi asosiy tenglamalari

X, =(0,D)-cosgp, —DC -cosg, +CK -cosg,

Yi» = —(0,D)-sing, — DC -sing, —CK -sing,

2-koordinata bo‘yicha hosil qilingan tenglamalarni vaqtga bog‘ligliklari
quyidagicha hosil gilinadi.

X, (t) = (0, A)-cos(w, -t) - DC - cos(w, - t) + CK - cos(w, -t)

Yy, (1) =—(0,D)-sin(w, -t) - DC -sin(w, -t) - CK -sin(w, - t)

bu yerda, o,=w,t V& ¢,=w,-t tishli uzatmani koordinatalarga bog‘liglik
burchaklari.

2-koordinata bo‘yicha hosil qilingan tenglamalarni vaqtga bog‘liglik
tenglamalaridan dastakning harakatlanish tezligi tenglamasi tuziladi, ya’ni 2-
koordinata bo‘yicha vaqtga bog‘liglik tenglamasidan hosila olish natijasida tezlik

tenglamasi tuziladi.
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= d;‘f = (0,D)- @, -sin(w, -t) + DC - a, -sin(w, -t) —CK - @, -sina, -1)
2 = % =—(0,D)-w, -cos(w, -t)-DC - w, -cos(w, -t) —CK - @, - cos(w, - t)

Hosil gilingan tenglamalardan cho‘michning natijaviy tezligi aniglanadi.
& = (‘9ka)2 +('9yk2)2
Ekskavator cho‘michini ko‘tarilganda va bosim berganda tishli uzatmaga

berilgan zo‘rigma kuchini topish formulasi.

P+P
cosa -sin g8 |
cosp

F:

sina

bu yerda, p- cho‘michni og‘irlik kuchi, kN;

p,- dastakni og‘irlik kuchi, kN;

« - cho‘michni ko‘taruvchi po‘lat arqon va dastak orasidagi burchak;

S - absissa 0°q1 bilan dastak orasidagi burchak;

| - ekskavator qazish olish joyigacha bo‘lgan masofasi va balandligi, m

Cho‘mich tog* jinsiga botirilganda hamda cho‘mich tog* jinsi bilan to‘la
holatda ko‘tarilishi ekskavatorini ishlatishning asosiy vazifasi bo‘lib, unda
ekskavator minimal holatidan maksimal ish holatigacha amalga oshiriladi va eng
yuqori unumdorlikka erishiladi, ammo ishchi a’zolarga beradigan zo‘rigma oshib
ketadi va shu a’zolarni ishlab berish vaqtini kamaytiradi. Shuning uchun 3-rasmda
cho‘michni harakat traektoriyalarini, ish rejimlarini optimal chegarasini va ishchi
a’zolarga beridigan zo‘rigma kuchlarini aniqglagan holda keltirilib, bunda pag‘ona
balandligiga, tog® jinsining fizik - mexanik xossalariga asoslangan holda samarali
varianti taklif etiladi.
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Strela

3-rasm. Karyer ekskavatorining ishchi zonasi: A, B, V - cho ‘michning
siljish traektoriyasi

Bunda, A traektoriya bo‘yicha, 0 nuqta cho‘michni tog* jinsini qazish
jarayoni boshlang‘ich nuqtasi, Nmak cho‘michni maksimal cho‘michlash
balandligi hisoblanadi. A tracktoriya bo‘yicha ekskavator cho‘michi ishlatganda
ishchi a’zolariga beriladigan zo‘rigma kuchlari F=191,280 kN teng bo‘lib,
ekskavtor gazib olish joyiga yaqginlashib goladi, bu esa xavfsizlik nugtai nazardan
to‘g‘ri kelmaydi.

B traektoriya bo‘yicha ekskavator cho‘michini ishlatganda, ekskavator
qazib olish joyigacha bo‘lgan masofasi va balandligi I=7 m ni tashkil etganda,
ishchi a’zolariga beriladigan zo‘rigma kuchlari F=372,379 kN ga teng bo‘ladi, bu
esa ekskavatorni xavfsiz va samarali ishlashiga olib keladi.

V traektoriya bo‘yicha ekskavator cho‘michini ishlatganda, ekskavator
qazib olish joyigacha bo‘lgan masofa va balandligi I=10 m ni tashkil etganda,
ishchi a’zolariga beriladigan zo‘rigma kuchlari F=655,026 kN ga teng bo‘ladi, bu
esa ekskavatorni ishchi a’zolarini zo‘riqib ishlashiga olib keladi. Shularni hisobga
olgan holda 4-rasmda cho‘mich dastagi tishli uzatmaga (kremaler shesterna)
zo‘rigma kuchi ta’siri, cho‘mich dastagini ko‘tarilish balandligiga hamda bosim
berish uzunligiga bog‘liqlik grafigi keltirilgan. Ushbu grafik orqali cho‘michni

harakat ishchi zonasini aniglash mumkin.
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Zo'rigma kuchi, kN
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Cho'mich ko'tarilish va bosim berish masofasi. m

4-rasm. Zo‘rigma kuchini, cho‘michni ko‘tarish va bosim berish
masofasigi bog‘liglik grafigi

Ekskavator cho‘michiga ekspluatatsiya jarayonida tushayotgan og‘irlik,
ishqalanish, aks ta’sir kuchlari natijasida yuzaga kelayotgan salbiy oqibatli
omillar ta’sirida unumdorlikning tushib ketishi va texnik xizmat ko‘rsatish,
ta’mirlash ishlari vaqtini oshib ketishiga olib keladi, shuning uchun ekskavator
dastagini tishli uzatma orgali harakatlanishida, tishli uzatmaga tushadigan
zo‘rigma kuchlari, cho‘mich dastagini harakat traektoriyasining bog‘ligligining
optimal holati 5,5 - 8.5 metr bo‘lganda tishli uzatmaga zo‘rigma kuchlar ta’siri
kam bo‘lishi va tog* jinsini qazib yuklab berish miqdori yuqori bo‘lishi aniqlandi.
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