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УДК 675-055 

АНАЛИЗ ВАЛКОВОЙ ПАРЫ С ДУГООБРАЗНЫМ ПЕРЕМЕЩЕНИЕМ 
ЦЕНТРА ВРАЩЕНИЯ ПОДВИЖНОГО РАБОЧЕГО ВАЛА 

Абдукаримов Абдусшzам, к.т.н., с.н.с., Бахадиров Гайрат Атаханович, д.т.н., Научно

исследовательский центр по проблемам отраслевого машиноведения при ТГТУ им. Абу 

Райхан Беруний, Узбекистан, 100125, г. Ташкент, Академгородок, Дурман йули-31, 

e-mail: aabdusalam54@gmail.com 

Проанализирована валковая пара, центр вращения подвижного рабочего вала которой 

перемещается по дугообразной траектории. Показаны положения валковой пары в начале и 

во время выполнения технологического процесса. 

Ключевые слова: валковая машина, валковая пара, центр вращения, обрабатываемый 

материал, рабочий вал, траектория движения, дугообразная перемещения. 

ANAL YSIS OF ТНЕ ROLLER PAIR WITH ARCUATED MOVEMENT OF 
CENTER OF ROTATION OF ТНЕ MOV ABLE WORКING SHAFT. 

Abdukarimov Abdusalam PhD., seпior scieпtist, Bahadirov Gayrat Atahanovich, D.Sc. 
(Engineering), CSMS at the TSTU патеd ajter A.R.Berипi, Dиrтоп Yиli street, 31, 100125, 
Tashkeпt, Uzbekistaп, e-mail: aabdusalam54@gmail.com 

It was analyzed roller pair with an arcuated movement of the center of rotation of the 
movaЬle working shaft. Shown provisions of the roller pair prior to technological process and at 
runtime of the process. 
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Кеу words: roller machine, roll рюr, rotation center, processed material, working shaft, 
motion path, arc form movement. 

Обзор и анализ конструкций существующих валковых машин, применяемых в 

различных отраслях промышленности, показал, что в основе большинства валковых машин 

лежат валковые пары, у которых один из рабочих валов (в дальнейшем вращательный 

рабочий вал) вращается вокруг собственной оси, образуя вращательную пару со станиной. А 

второй рабочий вал, кроме вращения вокруг собственной оси, совершает возвратно

поступательное движение по дуге с некоторым радиусом кривизны относительно первого 

рабочего вала (в дальнейшем подвижный рабочий вал) [1, 2, 3] 
На рисунке 1 показана выше описанная обобщенная валковая пара. 

Такая валковая пара состоит из станины О; рабочих валов 1 и 2; рычага 3. В таких валковых 
парах во время выполнения технологического процесса, когда между рабочими валами 

проходит обрабатываемый материал (4), центр вращения (02) подвижного рабочего вала (2) 
перемещается как по вертикали, так и по горизонтали на определенную величину ~ 

относительно центра вращения (01) вращательного рабочего вала (1). В зависимости от 
назначения и конструкторской особенности машин, в применяемой валковой паре 

траектория этого перемещения может быть различной. По расположению этой траектории 

относительно вертикальной линии, проходящей через ось вращения (О1) вращательного 

валка ( 1 ), и относительно горизонтальной линии, проходящей по центру вращение (О 3) 

рычага (3), валковые пары могут быть разделены на некоторые виды. Так как расположение 
и величина этой траектории влияют на многие технические, технологические и 

эксплуатационные характеристики машины, целесообразно тщательно проанализировать 

видырасположения 

3 

2 

1 

Рис. 1. Схема валковой пары, центр 
подвижного рабочего вала которой 

перемещается по дуге окружности 

1- вращательный рабочий вал; 2-
подвижный рабочий вал; 3- рычаг; 4-
обрабатываемый материал; 0 1 , 0 2 ,03 -

оси вращения рабочих валов. 

этих траекторий относительно вертикальной линии, проходящей через ось (О 1) 
вращательного вала и относительно горизонтальной линии, проходящей через ось рычага, 

закрепляющую подвижный рабочий вал на станину (03). 

Вид траектории во время выполнения технологического процесса зависит от 

первоначального взаимного расположения рабочих валов до начала технологического 

процесса, когда рабочие валы находятся во взаимном контакте. В этом случае может 

возникнуть девять характерных видов, в которых рабочие валы находятся во взаимно 

контактирующем положении. На рисунке 2 показаны схемы этих положений. Такие 

положения относительно вертикальной линии, проходящей через ось вращения 

вращательного рабочего вала, могут быть трех характерных видов: 

Ось вращения подвижного рабочего вала расположена до вертикальной линии по 

направлению подачи обрабатываемого материала (Рисунок 2, 1), 4), 7)); 
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Рис. 2. Схемы взаимного расположения 
рабочих валов до начала технологического 

процесса, когда рабочие валы находятся во 

2.0сь вращения подвижного рабочего 

вала расположена после вертикальной линии 

по направлению подачи обрабатываемого 

материала (Рисунок 2, 2), 5), 8)); 
3. Ось вращения подвижного рабочего 

вала расположена по вертикальной линии 

(Рисунок 2, 3), 6), 9)). 
Каждый из этих трех характерных 

видов, в зависимости от расположения 

центра вращения подвижного рабочего вала 

относительно горизонтальной линии, 

проходящей через ось, закрепляющей рычаг 

на станину, имеет по три характерных вида: 

1. Ось вращения подвижного рабочего 
вала расположена по горизонтальной линии 

(Рисунок 2, 1), 2), 3)); 
2.0сь вращения подвижного рабочего 

вала расположена ниже горизонтальной 

линии (Рисунок 2, 4), 5), б)); 
3. Ось вращения подвижного рабочего 

вала расположена выше горизонтальной 

линии (Рисунок 2, 7), 8), 9)). 
взаимном контакте Все эти девять видов имеют место как 

по направлению подачи обрабатываемого материала со стороны расположения рычага, так и 

по направлению подачи обрабатываемого материала с противоположной стороны 

расположения рычага. Таким образом, возможных характерных видов расположения 

подвижного рабочего вала относительно вращательного вала может быть восемнадцать. 

На рисунке 3 показаны схемы валковой пары с указанием мест 

1 ) 

/~ '-v 
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Рис. 3. Схемы валковой пары с указанием мест расположения траектории центра вращения 
подвижного рабочего вала, относительно вертикальной линии, проходящей через ось 

вращения вращательного рабочего вала, и относительно горизонтальной линии, проходящей 

через ось закрепляющего рычага на станину 

расположения траектории центра вращения подвижного рабочего вала относительно 

вертикальной линии, проходящей через ось вращения вращательного рабочего вала, который 

имеет пять характерных видов: 

1. Вся траектория расположена до вертикальной линии по направлению подачи 
обрабатываемого материала (Рисунок 3, 1), 6), 11), 16), 21)); 

2. Вся траектория расположена до вертикальной линии по направлению подачи 

обрабатываемого материала, но имеет точку контакта с вертикальной линией (Рисунок 3, 2), 
7), 12), 17), 22)); 

3. Вся траектория расположена за вертикальной линией по направлению подачи 
обрабатываемого материала (Рисунок 3,3), 8), 13), 18), 23)); 

4. Вся траектория расположена за вертикальной линией по направлению подачи 
обрабатываемого материала, но имеет точку контакта с вертикальной линией (Рисунок 3, 4), 
9), 14), 19), 24)); 

5. Вся траектория расположена с двух сторон вертикальной линии (Рисунок 3, 5), 10), 
15), 20), 25) ); 

В зависимости от расположения центра вращения подвижного рабочего вала 

относительно горизонтальной линии, проходящей через ось закрепляющего рычаг на 

станину, каждый из этих пяти характерных видов мест расположения траектории центра 

вращения подвижного рабочего вала, также имеет по пять характерных видов: 

1. Вся траектория расположена с двух сторон горизонтальной линии (Рисунок 3, 1)-
5)); 
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2. Вся траектория расположена в верхней части горизонтальной линии, но имеет 
точку контакта с этой горизонтальной линией (Рисунок 3, 6)-10)); 

3. Вся траектория расположена в нижней части горизонтальной линии, но имеет точку 
контакта с этой горизонтальной линией (Рисунок 3, 11)-15)); 

4. Вся траектория расположена в верхней части горизонтальной линии (Рисунок 3, 
16)-20)); 

5. Вся траектория расположена в нижней части горизонтальной линии (Рисунок 3, 21)-
25)); 

Следовательно, во время выполнения технологического процесса, в зависимости от 

выбранных схем взаимного расположения рабочих валов до начала технологического 

процесса, место расположения траектории центра вращения подвижного рабочего вала 

может иметь двадцать пять видов. С учетом подачи обрабатываемого материала со стороны 

расположения рычага или подачи обрабатываемого материала с противоположной стороны 

расположения рычага, характерные места расположения траектории центра вращения 

подвижного рабочего вала, относительно вертикальной линии, проходящей через ось 

вращения вращательного рабочего вала, и относительно горизонтальной линии, проходящей 

через ось закрепляющего рычага на станину, может иметь пятьдесят видов. 

Приведеиные схемы могут быть использованы для выбора кинематической схемы 

валковой пары, с учетом технологического требования, предъявленного как для валковой 

пары, так и для передаточных механизмов, транспортирующих устройств и других 

вспомогательных механизмов, при проектировании валковых машин. 

В научной литературе в основном приведены теории валковых машин с постоянным 

межосевым расстоянием рабочих валов и теории валковых машин с прямолинейным 

движением центра вращения подвижного рабочего вала [1, 4, 5], а теория валковых машин с 
дугообразным перемещением центра вращения подвижного рабочего вала освещена слабо. В 

связи с этим проведенный анализ способствует более полной разработке теории валковых 

машин и даёт возможность наметить направление научного исследования в этой области с 

целью разработки новых высокоэффективных технологических валковых машин. 
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