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(54) НАГРУЖАТЕЛЬ
(57) Изобретение относится к маши­
ностроению, а именно к испытатель­
ной технике, и может быть исполь­
зовано в стендах передач, например.

тихоходных и сверхтихоходных приво­
дов с большими инерционными массами 
на выходных вал ах, в том числе и ме­
ханизмов поворота радиотелескопов 
и систем. Целью изобретения являет­
ся расширение диапазона создаваемых 
нагрузок путем обеспечения имитащш 
крутильных колебаний больших инер- 
вдонных масс требуемой мощности.Пе­
ред каждым циклом приложения н агруз­
ки ведупщй вал 1 с маховиком 6 раск­
ручивается приводом 5 по сигналу с 
командоаппарата 13. В моменты п у ск а , 
останова или реверса дополнительно­
го привода 17 и испытуемого объекта 
16 зубчатая м уф та.3 связывает веду­
щий вал 1 с ведомым валом 2 , соеди­
ненным с испытуемым объектом 16.1 ил.
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Изобретение относится к машино­

строению, а именно к испытательной 
технике и может быть использовано в 
стендах для испытания передач, напри­
мер , тихоходных и сверхтихоходньпс 
приводов с большими инерционными м ас- 
ca^!и на выходных в ал ах, в том числе ' 
к механизмов поворота радиотелеско­
пов и антенн.

Цель изобретения -  расширение диа­
пазона создаваемых нагрузок путем 
обеспечения имитации крутильных коле- 
б;ший больших инерционных масс т р е - . 
буемой мошности. ,

На чертеже изобрадсена общая сх е ­
ма нагружателя.

Нагружатель содержит ведущий 1 и 
ведомьш 2 валы, соединяющую их зуб ­
чатую муфту 3 , имеюБ(ую обойму 4 , под- 
пружииенпую вдоль оси ведомого вала 
2 и предназначенную для связи полу- 
муфт (на чертеже не показаны ), при­
вод 5', кинемат1!чески связанный с в е -  
ДУ1Щ1М валом 1, на котором закреплен 
ма::;.ош1к б и установлен с возмолсностью 
перемещепи)! вдоль оси по шлицевому 
участку вала 1 ползун 7 , который свя­
зан упругим элементом, например 
прулсиной 8 , с маховиком 6. Послед­
ний имеет радиальные напрсЯвляющие 9 , 
размещенные в них грузы 10, которые 
связаны тягагш 11 с ползуном 7, взаи­
модействующим с подпружиненным в том 
же направлении, что и обойма 4 , што­
ком 12, который взаимодействует с 

' обоймой 4 в о.цном из ее крайних поло­
жений (1гапример, в правом по черте­
жу) .

Система управления представляет  
собой связанный с приводом 5 коман- 
доаппарат 13 и подключенные к нему 
датчик 14 угловой скорости ведомого 
вала 2 и эле1стромагнитный фиксатор 
15, взаимодействующий с обоймой 4 в 
другом ее крайнем положении (напри­
мер, в левом по чертеж у). В стен де, 
например, с разомкнутой схемой нагру­
жения ведомый вал 2 соединяется с од­
ним из валов испытуемого объекта 16, 
к дpyгo^ry валу которого присоединяет­
ся дополнительный привод 17, подклю- 
чае№1Й к командоаппарату 13,

Иагрулсатель работает следующим 
образом.

Предварительно перед каждым ци1с- 
лом приложения нагрузки маховик 6 
раскручивается приводом 5 , Грузы 10 
под действием центробежной силы р а с-

ходятся по направляющим 9 , перемещая 
ползун 7, который сжимает пружину 8 
и освобождает подпружиненный шток 12, 
который отходит в крайнее правое по 
чертежу положение. Б моменты п у ск а , 
останова или реверса дополнительного 
привода 17 и испытуемого объекта 16 
по сигналу с датчика 14 угловой ско­
рости ведомого вала 2 , регистрирую­
щего моменты выхода на указанные р е -
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жимы, командоаппарат 13 отключает 
привод -5 и посредством электромагнит­
ного фиксатора 15 освобождает под­
пружиненную обойму 4 , которая, сме­
щаясь вправо, соединяет полумуфты 
зубчатой муфты З и ,  следовательно, 
ведомый вал 2 с' ведущим валом 1, пе­
редающий инерционный нагружающий мо­
мент маховика 6 и ротора привода 5 , 
возникающий вследствие разности ско­
ростей вращения выходного вала испы­
туемого объекта 16 и маховика 6 .Пос­
ле приложения инерционной нагрузки  
и уравнивания скоростей вращения вы­
ходного испытуемого объекта 16 и ма­
ховика 6 усилие пружины 8 превышает 
ставшую незначительной центробежную 
силу грузов 10 и ползун 7 , перемес- 
тив1ш-1Сь влево через подпру^киненный 
шток 12, отводит обойму 4 зубчатой 
муфты 3 в крайнее левое положение, 
разорвав связь между испытуемым 
объе_ктом 16 и ведущим валом 1, а 
обойма 4 остается зафиксированной 
в этом положении посредством электрол 
магнитного фиксатора 15.

При необходимости следующего н а г -  
I ружения по сигналу из командоаппара- 

та 13 В1слючается привод 5 , раз пошл­
ется маховик 6 и цикл повторяется.

Регулировка характеристик инер­
ционной нагрузки может осуществлять­
ся несколькими способами: изменени­
ем массы маховика 6 , изменением его  ̂
скорости вращения шт изменением ве­
дущего вала 1.

Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я

Нагружатель, содержащий ведупцш 
и ведомый валы, соединяющую их муф­
т у , привод, кинематически связанный 
с ведущим валом, маховик, упругий 
.элемент и сис^’ему управления, о т ­
л и ч а ю щ и й с я  тем , что , с 
целью расширения диапазона создавае­
мых н агрузок, муфта выполнена зубча­
той, обойма муфты подпружинена вдоль



оси ведомого вала и предназначена для связи полумуфт, нагружатель снаб­жен взаимодействующим с обоймой в одном из крайних положений подпружи­ненным в том же направлении штоком, взаимодействующим с последним и у с -  тановленньм на ведущем валу с возмож­ностью перемещения вдоль его оси пол­зуном, связанным упругим элементом с маховиком, установленными на нем
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радиальными направляющими, размещен­ными в них грузами, и связывающими последние с ползуном тягами, систе­ма управления представляет собой соединенный с приводом командоаппа­рат и подключенные к нему дат­чик угловой скорости ведомого ва­ла и электромагнитный фиксатор, взаимодействующий с обоймой в другом ее крайнем положении, а яаховик закреплен на ведущем валу.
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