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стей контролируемого направленного разрушения живой костной ткани под
воздействием режущего клина инструмента.

Литература: 1. Стоматологический вестник «Степень повреждения кости при ее резекции раз-
личными режущими инструментами» В.М. Курицын, В.Е. Прокофьев, С.И. Сухонос;
2. http://ru.wikipedia.org/wiki/Кость; 3. http://www.100mat.ru/profession/rus_atl.htm.
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ГІДРОПРИВІД КРАНОВИХ МЕХАНІЗМІВ

В даний час в Україні і в усьому світі дуже гостро стоїть питання еконо-
мії енергії, боротьба ведеться за кожен кіловат. Одним з рішень цієї пробле-
ми в галузі підйомно-транспортних, дорожніх і будівельних машин є перехід
з електромеханічного привода на регульований гідростатичний.

Порівняльний аналіз виконаний за наслідками промислових  випробу-
вань двох видів приводів механізмів пересування мостових кранів вантажо-
підйомністю 30/5, 20/5, 15/3 т, механізмів повороту портального крана ван-
тажопідйомністю 10 т і стендових випробувань.

Аналіз показує, що при рівномірному розгоні і гальмуванні виникає ряд
відмінностей в характері зміни параметрів приводів. Момент, що крутить, на
валу електродвигуна гідроприводу, а, отже, і струм, що йде на нагрів двигу-
на, змінюються по прямолінійному закону (пропорційно швидкості пересу-
вання крана). У звичайного електричного приводу (асинхронний  електрод-
вигун з фазним ротором) ця величина зберігає практично постійне значення.
У зв'язку з цим тепловий режим приводного електродвигуна гідроприводу
менш напружений, що дозволяє у ряді випадків понизити встановлену поту-
жність приводних електродвигунів. Так, для гідроприводу мостового крана
вантажопідйомністю 15/3 т замість електродвигуна потужністю 11 кВт вда-
лося використовувати двигун потужністю 7 кВт, для гідроприводу порталь-
ного крана «Кировец» вантажопідйомністю 10 т в приводі повороту замість
електродвигуна потужністю 55 кВт використаний  двигун потужністю 40 кВт
при однаковому часі протікання пускогальмівних режимів.

За однакових умов роботи еквівалентна потужність гідравлічного при-
воду за цикл роботи електродвигуна менша, ніж у електричного, що поясню-
ється сприятливими умовами вантаження електроприводу (електродвигун
спочатку розгониться вхолосту, а потім його навантажують) і відсутністю
протиточного гальмування. Ця потужність тим більше, чим в більш напру-
жених умовах по ПВ % працює привод.
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Встановлена потужність електродвигуна гідравлічного приводу в дослі-
джених випадках визначається, на відміну від електромеханічного приводу,
перевантажувальною здатністю електродвигунів серії А0, А02, А2 і не зале-
жать від ПВ %.

Таким чином, порівняльний аналіз регульованого гідростатичного і еле-
ктромеханічного приводів по потужності і витратам енергії дає можливість
повною мірою оцінити переваги гідроприводу.
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ОСНОВНІ КРИТЕРІЇ ОПТИМАЛЬНОСТІ
ПРИ ВИЗНАЧЕННІ КОНСТРУКЦІЇ

Вирішення проблеми реалізації реально-оптимальних проектних пара-
метрів є досить актуальним. В першу чергу, мова йде про критерій оптима-
льності.

З огляду на специфічні завдання, які вирішуються підіймально-
транспортними машинами, генеральним критерієм оптимальності повинна
бути прийнята величина питомих приведених витрат на 1 тону транспорто-
ваного вантажу, а точніше, різниця приведених витрат між базовим варіан-
том крана і краном, що проектується з тотожними паспортними параметрами.

Різниця приведених витрат як цільова функція має наступний вигляд:
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де A - річний вантажопотік, т/рік; окT - термін окупності основних засобів
(можливо домовитися і вважати окT рівним нормативному терміну експлуата-
ції нT ), рік; m - різниця маси головних балок у базовому і проектованому ва-
ріантах, т; цk - світова ціна конструкції, віднесена до маси цієї конструкції,
у.о.; ПРБ СС , - річні експлуатаційні витрати у базовому і проектному варіантах,
у.о./рік.

Здійснюючи перебір геометричних параметрів балок (товщини поясів,
стінок, висоти і ширини балки), визначаємо масив варіантів комплексу гео-
метричних параметрів, який відповідає обмеженню
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