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ЛАБОРАТОРНАЯ РАБОТА № 1 
КОМПЬЮТЕРНОЕ МОДЕЛИРОВАНИЕ ПРОИЗВОДИТЕЛЬНОСТИ 

ДИСКОВОГО ЗУБЧАТОГО БУНКЕРНОГО ЗАГРУЗОЧНОГО 
УСТРОЙСТВА С ГНЕЗДАМИ ДЛЯ РАЗЛИЧНЫХ ЗНАЧЕНИЙ 

ОКРУЖНОЙ СКОРОСТИ ДИСКА И ФИЗИКО-ТЕХНИЧЕСКИХ 
ПАРАМЕТРОВ ЗАГРУЖАЕМОЙ ШТУЧНОЙ ПРОДУКЦИИ 

 
1. Цель занятия.   
Компьютерное моделирование фактической производительности 

механического дискового зубчатого бункерного загрузочного устройства с 
гнездами и кольцевым ориентатором. 

2. Теоретическая часть.  
Математическая модель фактической производительности дискового 

зубчатого бункерного загрузочного устройства представлена следующей 
совокупностью выражений: 
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где υ – окружная скорость диска по оси захватывающих органов (гнезд); 

k
Rt π

=
2  – шаг захватывающих органов; R – радиус диска по оси гнезд; k – 

число гнезд; Δ – зазор по шагу между цилиндрической поверхностью 
детали и боковой поверхностью гнезда (зуба); α  – угол наклона к 
горизонтали поверхности вращающегося диска, на которой расположены 
детали; µ  – коэффициент трения деталей о поверхность вращающегося 
диска; 0µ  – коэффициент трения деталей между собой; l, l1, xc, d1, r –
геометрические размеры загружаемой детали (см. рис. 3 в описании 
практической работы № 2). 

3. Содержание и порядок выполнения задания  
3.1. Составить программу моделирования фактической 

производительности механического дискового бункерного загрузочного 
устройства с гнездами в программной среде MathCad, используя 
приложенный образец программы (приложение 1). 

3.2. Провести отладку программы, используя исходные данные и 
результаты, полученные при выполнении практического занятия № 2. 

3.3. Оформить отчет. 
Отчет должен содержать программу моделирования и результаты 

отладки программы в виде скан-копий с экрана с пояснениями в тексте. 
4. Рекомендуемая литература 
1. Pantyukhina E.V., Preis V.V., Khachaturian A.V. Feed rate evaluation 

of mechanical toothed hopper-feeding device with ring orientator for parts, 
asymmetric at the ends // IOP Conf. Series: Journal of Physics: Conf. Series 
1260. 2019. Р. 032032. DOI:10.1088/1742-6596/1260/3/032032. 

2. Автоматическая загрузка технологических машин: Справочник / 
И.С. Бляхеров [и др.]; Под общ.ред. И.А. Клусова. М.: Машиностроение, 
1990. 400 с. 

3. Хачатурян А.В., Пантюхина Е.В., Прейс В.В. Математическая 
модель фактической производительности зубчатого бункерного 
загрузочного устройства с кольцевым ориентатором для пустотелых 
деталей // Известия Тульского государственного университета. 
Технические науки. 2019. № 7. С. 98-110. 



ЛАБОРАТОРНАЯ РАБОТА № 2 
КОМПЬЮТЕРНОЕ МОДЕЛИРОВАНИЕ ПРОИЗВОДИТЕЛЬНОСТИ 
ВЕРТИКАЛЬНОГО ДИСКОВОГО БУНКЕРНОГО ЗАГРУЗОЧНОГО 

УСТРОЙСТВА С РОЛИКОВЫМИ КАРМАНАМИ  
ДЛЯ РАЗЛИЧНЫХ ЗНАЧЕНИЙ ОКРУЖНОЙ СКОРОСТИ ДИСКА  

И ФИЗИКО-ТЕХНИЧЕСКИХ ПАРАМЕТРОВ ЗАГРУЖАЕМОЙ 
ШТУЧНОЙ ПРОДУКЦИИ 

 
1. Цель занятия.   
Компьютерное моделирование фактической производительности 

механического вертикального дискового бункерного загрузочного 
устройства с роликовыми карманами. 

2. Теоретическая часть.  
Математическая модель фактической производительности дискового 

зубчатого бункерного загрузочного устройства представлена следующей 
совокупностью выражений: 
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где υ – окружная скорость диска по оси захватывающих органов (гнезд); 

k
Rt π

=
2  – шаг захватывающих органов; R – радиус диска по оси гнезд; k – 

число гнезд; Δ – зазор по шагу между цилиндрической поверхностью 
детали и боковой поверхностью гнезда (зуба); α  – угол наклона к 
горизонтали поверхности вращающегося диска, на которой расположены 
детали; µ  – коэффициент трения деталей о поверхность вращающегося 
диска; 0µ  – коэффициент трения деталей между собой; l, l1, xc, d1, r –
геометрические размеры загружаемой детали (см. рис. 3 в описании 
практической работы № 2). 

3. Содержание и порядок выполнения задания  
3.1. Составить программу моделирования фактической 

производительности механического вертикального дискового бункерного 
загрузочного устройства с роликовыми карманами в программной среде 
MathCad, используя приложенный образец программы (приложение 1). 

3.2. Провести отладку программы, используя исходные данные и 
результаты, полученные при выполнении практического занятия № 2. 

3.3. Оформить отчет. 
Отчет должен содержать программу моделирования и результаты 

отладки программы в виде скан-копий с экрана с пояснениями в тексте. 
4. Рекомендуемая литература 
1. Pantyukhina E.V., Preis V.V., Khachaturian A.V. Feed rate evaluation 

of mechanical toothed hopper-feeding device with ring orientator for parts, 
asymmetric at the ends // IOP Conf. Series: Journal of Physics: Conf. Series 
1260. 2019. Р. 032032. DOI:10.1088/1742-6596/1260/3/032032. 

2. Автоматическая загрузка технологических машин: Справочник / 
И.С. Бляхеров [и др.]; Под общ.ред. И.А. Клусова. М.: Машиностроение, 
1990. 400 с. 

3. Хачатурян А.В., Пантюхина Е.В., Прейс В.В. Математическая 
модель фактической производительности зубчатого бункерного 
загрузочного устройства с кольцевым ориентатором для пустотелых 
деталей // Известия Тульского государственного университета. 
Технические науки. 2019. № 7. С. 98-110. 
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