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ОЦЕНКА ЭФФЕКТИВНОСТИ РАБОТЫ ДИСПЕРГАТОРА
ДЛЯ ПОЛУЧЕНИЯ СОЖ

Использование кавитации при приготовлении и восстановлении смазоч-
но-охлаждающих и других технологических жидкостей является одним из
перспективних направлений энергосберегающих технологий вспомогатель-
ного производства.

Гидродинамическая кавитация эффективно используется для процессов
эмульгирования, гомогенизации, сверхтонкого перемешивания [1,2]. При
приготовлении СОЖ в роторно-кавитационных диспергаторах, где энергия
потоку сообщается в закрытых радиальных каналах ротора [6].

Работа при перемещении частицы жидкости вдоль радиуса канала на
расстоянии dr от оси ротора равна [3]:
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где g- ускорение силы тяжести; ω - угловая скорость вращения ротора.
Для анализа энергетических характеристик диспергатора можно вос-

пользоваться основными закономерностями, характерными для работы цен-
тробежных насосов. Выделим ту часть энергии (Nд), которая расходуется
собственно на перемешивание, диспергирование и кавитационную обработ-
ку:

Nд=Nэд–(Nэп+Nг+Nм+Nвн), (2)

где Nэд - мощность, потребляемая электродвигателем; Nэп - потери
мощности в электродвигателе; Nг - гидравлическая мощность диспергатора;
Nм - механические (внешние) потери мощности; Nвн - внутренние потери
мощности.

Потери мощности в электродвигателе [4] включают в себя мощность хо-
лостого хода (Nxx) и потери под нагрузкой (ΔNн):
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Nэп = Nxx + ΔNн (3)

Для определения общих потерь мощности в электродвигателе  можно
воспользоваться формулой [4]:

Nэп =(1+Ni/ Nн)Nхх, (4)

где Nн - номинальная мощность электродвигателя (по паспорту); Ni -
мощность, потребляемая при данном виде обработки.

Конструкция рабочей зоны диспергатора обеспечивает работу почти без
подсоса, поэтому гидравлическая мощность диспергатора (Nг) соответствует
полезной мощности и определяется по расходу Q и давлению P:

Nг = QР (5)

Поскольку ротор диспергатора установлен непосредственно на валу
электродвигателя, то механические (внешние) потери (Nм), включают в себя
только потери на трение в уплотнениях (Ny).

Используя приведенные выше зависимости можно определить все со-
ставляющие затрат энергии при обработке жидкости в диспергаторе.

С другой стороны интенсивность кавитации в рабочей зоне можно кос-
венно оценить по количеству тепла выделенного при прохождении жидкости
через диспергатор. Известно, что затраты мощности на нагрев жидкости,
проходящей через диспергатор определяются зависимость [7]:

NТ = Q(T2-T1)C (6)

где Q – расход жидкости, проходящей через диспергатор, С – удельная
теплоемкость данной жидкости, Т1 и Т2 – температура жидкости на входе и
выходе диспергатора.

Оценку эффективности работы диспергатора предлагается выполнять
при сравнительном анализе энергоемкости кавитационных процессов. Это
позволяет выбирать оптимальные соотношения таких гидродинамических
параметров как, разряжение на входе, давление на выходе, производитель-
ность установки, частоту и уровень колебаний в рабочей зоне, обеспечиваю-
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щих наибольшую интенсивность кавитационной обработки технологических
жидкостей.

Список литературы: 1. Федоткин И.М., Немчин А. Ф. Использование кавитации в технологиче-
ских процессах,- Киев,: Вища школа Изд-во при Киевском ун-те. 1984.- 68 с. 2. Барташ Б.В. Хри-
стофоров Е.М., Кпоцунг ЕЛ. Эффективные малообъемные смесители. - Л.,: Химия, 1989. - 224 с.
3. Барташ О/., Машиностроительная гидравлика. - М: Машиностроение, 1974. 672с.
4. Харизоменов И.В. Электрооборудование и электроавтоматика металлорежущих станков. - М,:
Машиностроение, 1964. 325 с. 4. Михайлов А.К., Малюшенко В.В. Конструкции и расчет центро-
бежных насосов высокого давления. - М: Машиностроение, 1971. 304 с. 5. Марцинковский В А.
Гидродинамика и прочность центробежных насосов. - М: Машиностроение, 1970. 272 с. 6. Ротор-
но-пульсаційний апарат. Патент на корисну модель №2005 09950,. Фесенко А.В., Пличко В.С., Куз-
нецов П.Б., Луцький С.В., Реймол Л. 7. Патент РФ №2054604, МПК F 24 J3/00, Способ получения
энергии. /Кладов А.Ф./. 8. Червяков В.М., Воробьев Ю.В., Родионов Ю.В. Использование роторно-
го аппарата для приготовления высококачественной смазочно-охлаждающей жидкости
http://www.ostu.ru/conf/tech2002/sect3/chervyakov/chervyakov.html.

УДК 621.86/87(075.8)

СТРИЖАК В.В., ГРИГОРОВ О.В., докт. техн. наук

ОПТИМАЛЬНЕ КЕРУВАННЯ ПРИВОДАМИ КРАНА
З ЧАСТОТНИМ КЕРУВАННЯМ

Найбільш актуальним питанням при автоматизації кранів з гнучким під-
вісом вантажу є усунення коливань вантажу в кінці перевантажувального ци-
клу і точне позиціонування механізмів крану.

Найбільш простий режим керування базується на розв’язанні диферен-
ціальних рівнянь, що описують рух математичного маятника, коли точка під-
вішування (візок, кран) здійснює рівноприскорений прямолінійний рух про-
тягом часу, який дорівнює періоду вільних коливань вантажу. Такий спосіб
керування має ряд недоліків. Він не оптимальний за швидкодією, тому що
час періодів розгону і гальмування фактично визначається довжиною підвісу
вантажу і чим вона більша, тим значніші витрати часу на перехідних етапах.
Не дозволяє суміщення на перехідних етапах переміщення візка з підйомом
або опусканням вантажу, через те, що довжина підвішування вантажу на цих
етапах повинна бути постійною. Також неможливо реалізувати такий спосіб


