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Рис. 2. Зависимости и некоторые частные примеры 
определения направления магистрали. 

а - зависимость комnлексного коэффициента А от срока 
действия магистрали в данной nолосе лесного массива; 
1-Qг =450 тыс. м3 ; 2-Qr=ЗOO тыс. м3; 3-Qг= 
= !50 тыс. мз; б - зависимость nредельного значения ко­
ординаты хпр точки В от шприцы полосы; 1 -А= 1,75 х 
х 10- 5; 2- А = 3,5 -to- 5; 3- А = 7,0· 10- 5; в - пример 
иазначения наnравления магистрали ири ширине иолос 

в max' определяемой по формуле (lO); г- возможный ва­
риант направления магистрали ОАВ'С с ответвлением AD 
для лесных массивов со сложной конфигурацией границ н 

весьма церавномерньш размещением запасов леса. 
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На рис. 2, а представлена зависимость А ~ f(n) для лесовозной 
дороги с гравийной дорожной одеждой при См~ 30 000 р.; kм = 
~ 0,05 p.j (м3 · км); k. ~ 0,09 р./ (м3 · км); а на рис. 2, б- зависимость 
Хпр ~ f(b) для трех распространенных значений А. 

С учетом того, что при размещении веток в лесном массиве эксплу­
атационная площадь последнего разделяется на отдельные зоны тяготе­

ния I< веткам, ширину каждой полосы целесообразно принимать равной 
оптимальному расстоянию между ветками у местах их примьшания к 

магистрали. Таким образом, 

Ь = v С6 -Су,, 
301Ьуо 

(9) 

где с.- стоимость постройки и содержания (за срок службы) км 
головного участка ветки, р.jкм; 

Су,- стоимость постройки н содержания 1 км уса, р.jкм; 
Ьу,- стоимость пробега леса по усу, p.j (м3 · км). 

Из формулы (7) и рис. 2, б видно, что координата Хпр ~ О пrи 
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На рис. 2 представлены графики изменения (!) за один оборот I"~:оленчатого вала 
для одной рамы РД-75-7 (кривая 1) и для двух рам РД-75-7 с соединенными под 
углом 90 о кривошипами (I<ривая 2). Аналогично для первого и вТорого случаев кри­
выми 1 и 2 на рис. 3 изображены графики моментов электродвигателя AK-102-SM 
главного лривода (М н= 1300 Н · м, М к= 2470 Н · м, Sн = 0,02). 

Исследование на математической модели лесопильной рамы, построенной на ос­
новании идеи fll, показала, что за счет снижения неравномерности вращения колен­
чатого вала можно достичь более ровной работы двигателя привода механизма реза­
ния и, возможно, улучшить динамику всей рамы. 
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1( ВОПРОСУ ОПРЕДЕЛЕНИЯ 
НАПРЯЖЕННОГО СОСТОЯНИЯ БАЗИРУЮЩИХ ЭЛЕМЕНТОВ 

ДЕРЕВООБРАБАТЫВАЮЩИХ СТАНКОВ 

В. Е. ЮРИНЕЦ. С. А. АПОСТОЛЮК 

Львовский государственный университет 

Львовский лесотехнический институт 

Известно, что в качестве базирующих элементов деревообрабатывающих станков 
применяют направляющие линейки и столы, выполненные в виде упругих плоскостей 
несимметрично закрепленных на станинах оборудования. Под воздействием вибрацион­
ных нагрузок и других усилий такие элементы испытывают упругие деформации, от­
рицательно влияющие на качество обработки. Поэтому исследование напряженного 
состояния и деформаций столов, наnравляющих ли-
неек и подобных IIIII конструкций представляет 
практнческий интерес. 
В качестве объекта исследования принимаем стол 

рейсмусового станка СР6-6. 
Стол станка можно представить как пластину­

полуплоскость толщиной 2h, прямолинейный край 
которой по всей длине несимметрично заi{реплеп '>t::> 
(спаян) с упругим элементо:-.I постоянного сечения, 
называемым в дальнейшем стержнем. Сопряжение 
пластины с упругим стержнем осуществляется на 

фактической плоскости их спая. Пусть к подкрепляю­
щему стержню пряложены изгибающие моменты 
М у (х), перерезывающие силы Р z(x), нормальные и 
тангенциальные усилия Ny(x) и Т.\'(х). Со стороны 
стержня на пластину будут передаваться контакт-

z 

2 

ные изгибающие моменты M~i) (х), перерезывающие 
силы Р~11 (х) и усилия N~l (х) и T~J (х). 

Рис. 1. Расчетная схема стола 

Следовательно, на контуре спая имеем следующие 
условия сопряжения (рис. 1): 

станка с несимметрично под­

крепленным краем. 

1- стол; 2- станина. 

(иду= 0 =и,; (v 1)y = 0 = v,; ( 
dw1 ) dw.., . (IJ -- = --· • (а ) = N · dy у =о dy у у =о у • 

( Ny) + дНдху) =P~I, (! 
х У=О 

где u1, v,, w, и u2, v2, w2 - компоненты вектора перемещений пластины и стержня на 
контуре спая соответственно по осям х, у, z. 
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Выражения для компонент смещений точек границы 
с учетом приложеиных к границе полупласткости усилий 
наго преобразования Фурье 

упругой пластины (у = О) 
при приыенении интеrраль-

00 

f (Л)·~~ s f (х) е"·х dx; 
f21t 

ф 

t (х) ~ ~ .r [(А) е- п.х д 
f2r. J 

-00 

(2) 

имеют вид f21 

('Г) _ 2ЛЗ -Nii)_. А'(1-·•) "fxl'>,· 
" Vt у = о - -в у t Е 

( iw,) 
dJ у= О 

2?~1>- л (1 + v) м~> 
DЛЗ (1- v)(З + v) 

(1 - ·•) р~>- 2ЛМ ~> 
Di.' (1 - v)(З + v) 

(3) 

2ЕhЗ 
где D = -цилиндрическая жесткость nластины; 

3 (1 -v') 
'J --коэффициент Пуассона; 
Е- модуль упругости пластины. 

Расчет стержня основан на теории криволинейных стержней. Используя гипотезу 
нормального плоского сечения и рассматривая при малых деформациях равновесие 
элемента стержня { применяя при этом интегральное преобразование Фурье (2)), най­
дем зависимости для компонент вектора перемещения стержня fll: 

гл~:и2 = 2h*er N У - 2hЕт N ~-> + 2h*д (-1- + 'o~t ) 1\ - JL р z -
g, g, 0 2 А А 

- 2hiЛ (-1- + <5) ]'li) - _§_ pli) · 
01 А х А z • 

, Г _ 2h* N- _ 2h -N(i) _ ., 2h*,, "' _ ., 2h,, -т(i). 
At/2--- у- у !Л---J.х lA-- Х' 

g2 g2 g~ g2 
(4) 

w ~ (-1--~)f> -(-1- _.5_)?1'>- 2h*E, N _ 2h(,,, +i 2hoo "fl'>-' л•А Л'С z л•А + J,•c z л•с У J,зс лзА -" 

где 

-i 2h*~t Т -~MU}+~M. 
РА " л,с У л•с У· 

dW, ~-1-M(i) __ 1_Nj + 2h(0 'NI'I_ 2h*(, N +-''-f>(l)_,__2__p. 
dy f...2C .х f...2C v Л2С у J..2C у Л2С z 1 "А2С z 

1 ,2 
_1_~-+-1; 

Ot gl g2 

1 1 EtE2 • 

02 =--g;- g;:· 
2h*- ширина стержня; 

е: 1 и е: 2 - расстояния волокон стержня от его нейтрального слоя 
(оси) соответственно внутреннего и внешнего края; 

~о -расстояние от оси стержня к срединной плоскости пласти~ 
ны (эксцентриситет подкрепления); 

~1 -эксцентриситет приложения внешнего нормального усилия; 
С -жесткость стержня на кручение; 

gr = E*S0 -жесткость стержня на растяжение; 
g2 = Е* J z; А = Е*! у- жесткости стержня на изгиб; 

Е* -модуль упругости материала стержня; 
S0 -площадь поперечного сечения стержня; 

! z, ! у- моменты инерции сечения стержня. 
Из условия равенства смещений точек стержня и пластины вдоль контура контак· 

та (1) на основании соотношений (3), (4) получают четыре уравнения относительно 
-i -· -l -L 

трансформант контактных усилий N у• Т~. Р z• М у. Сами же усилия восстанавлива-
ются при помощи формулы обращения Фурье (2). 
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При нагружении подкрепляющего элемента нормальным усилием Ny(x) решение 

полученной в результате сопряжения системы уравнений можно представить в виде 

00 ~ 

NC11 ~ _!_ s D, (Л) dЛ s N (t) cos Л (1- х) dt· 
У " D 0 (Л) у ' 

о -~ 

~ ~ 

тС 1>~ _!_ s D, (Л) dЛ s N (t) s!n Л (1- х) dt· 
х " no (Л) у ' 

о -~ 

00 ~ 
(5) 

pCi> ~ _!_ s D, (Л) dЛ s N (t) cos Л (t- х) dt· 
z " Do (Л) у '. 

о -~ 

~ ~ 

M(i) ~ _!_ s D., (Л) d), s N (t) cos Л (t - х) dt 
х " Do (Л) У ' 

о -~ 

r1te 4hE1a л2 + 
g, (~' •') 

R1 (Л)]. 
R 0 (Л) ' 

D, (Л) ~ -Л' 2h*•,~ Ro (Л) [ч _.;-- 2hE5 (л + lJ] ; 
~ ~· ~~~(Л) ~ 

D, (Л) ~ iЛЗ 4hh*•I<o•l {л'+ (....1,.- + -~- _ _1f_) ЛЧ [_lt_ + 2h (-1- + 
g:JC EJO Е1а z1Aa e:iaB e:la g1 

1-v 
о~ -Е-; 

J+v 
r ~ D (1 v)(З + v) 

о ~ ..."..."--=2:.,...,.,.---,­
D(l-v)(З+v) 

Формулы (5) дают закон распределения контактных усилий вдоль контура кон~ 
такта пластины со стержнем. Если на стержень действует сосредоточенная сжимающая 
сила N0 , то в формулах (5) следует положить 

Ny (t) ~- N 0o(t) (б) 

и учесть,, что 

~ 

S о (1) cos Л (1- х) dl ~ cos ).х; S о (1) S!D Л (1- х) dt ~ - s!n Лх, (7) 

где о (t) -функция Дирака. 
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Для примера рассмотрим стержень прямоуrольвого сечения со следующими уп­
ругими, жесткостными и геометрическими характеристиками: 

2h* . 
2h~2.5; 

Е* 
в=2,о; С= 

ь ~ 2h; ~. = 0,249; '1= 'J*= 0,3; 

А= _3_ Е*h*ЗЬ; 
3 

Е*~оЬ3h* . 
1 + v* ' 

g 1 =ЗЕ*Ьh*. 

~1 =е:~= h. 

(8} 

Зависимость контактных наnряжений, возникающих на контуре контакта, пред­
ставлена на рис. 2. Кривая 1 показывает зависимость контактных напряжений от экс­
центриситета прикрепления ~о при действии сосредоточенной силы No на одном краю. 
пластины {z = -h, кривая 2- на другом (z = h). 

·~s~----L_ ____ L_ ____ ~ 

Рис. 2. Зависимость контактных 
напряжений от эксцентриситета 

подкрепления. 

Рис. 3. Зависимость изменений переме­
щений подкрепляющего ребра от длины 

стола х. 

1 - вертикальные смещения стола; 2 - гори­
зонтальные смещения, стола. 

На рис. 3 показана зависимость перемещений подкрепляющего элемента (стержня) 
под воздействием внешней нагрузки N0 вдоль оси х, на рис. 4- зависимость прогиб а 
пластины от эксцентриситета подкрепления ~о. 

uJ EfN, 

s v 
/ 

о O,!i 

v 

1,0 C,!h 

Рис. 4. Зависимость величи­
ны прогиба пластины от 

эксцентриситета подкрепле-

ния. 

Контактные напряжения и компоненты перемещений пластины и стержня вычисля­

ли на ЭВМ «Минск-22». 
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