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It was devise a mathematical model of the suspended weightholding conveyors as 
continual a system in a view of dispersion of energy in the material.  
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нерівномірного руху й виникнення поздовжніх та поперечних коливань, що вимагає відповідних
теоретичних досліджень.

Аналіз останніх досліджень і публікацій. В усіх відомих дослідженнях підвісних
вантажотримких конвеєрів для аналізу динамічних явищ у них розрахункові схеми переважно
подають у вигляді розімкнутих систем. У роботі [6] для дослідження динаміки підвісних
вантажотримких конвеєрів розрахункові схеми подано у вигляді замкнутого контуру із
зосередженими масами. У роботі [6] розрахункова схема задається у вигляді замкнутого контуру з
розподіленими параметрами. У цій статті запропоновано нову розрахункову схему, яка істотно
відрізняється від аналогічних [3, 5, 6].

Постановка завдання і виклад основного матеріалу. Для аналізу вимушених коливань
підвісних вантажотримких конвеєрів подамо розрахункову схему у вигляді замкнутого плоского
контуру, вважаючи, що ведуча вітка конвеєра, з пружно підвішеними рівномірно розподіленими
вантажами, і ведена вітка конвеєра рухаються з деякою поступальною сталою швидкістю.
Привідний і натяжний механізми конвеєра розміщені на краях замкнутого контуру (рис. 1).

Рис. 1. Розрахункова схема підвісного вантажотримкого конвеєра

Тут т1 і т2 – зведені маси ведучого і веденного механізмів конвеєра; )()( 21 xFxF ρρ = – маси
одиниці довжини робочої і неробочої віток конвеєра; )( 1xFвρ – погонна маса вантажів; с(х) –
деякий зведений коефіцієнт згинальної жорсткості постелі вантажів; ρ – густина матеріалу; )( ii xF
– площі поперечних перерізів веденої і ведучої віток конвеєра (і=1,2).
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де )( 10 xσ – одинична функція Хевісайда:
Для складання диференціальних рівнянь руху вантажотримкого конвеєра використаємо

принцип Даламбера. Розглянемо динамічну рівновагу виділеного довільного елемента системи
завдовжки idx , розміщеного між двома суміжними поперечними перерізами (рис.2).
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