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Приводные рольганги (роликовые транспортеры) широко применяют-

ся в деревообрабатывающей промышленности в качестве средства меж- 

операционных перемещений материалов, заготовок и полуфабрикатов. 
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Конструктивно они состоят из общей рамы, на которой размещены цилин-

дрические либо седловидные ролики, приводимые во вращательное дви-

жение с помощью электродвигателя, и системы механических передач.  

В качестве последних могут использоваться трансмиссионные валы с от-

бором мощности на каждый ролик через ортогональную передачу – зубча-

тую коническую или червячную либо через систему последовательно  

соединенных цепных передач. Кроме этого, конструкция приводного роль-

ганга может обеспечивать поперечное смещение материала за счет винто-

вых ребер на поверхности роликов и упора, расположенного на окончании 

рольганга (рис. 1). 
 

 
 

Рис. 1. Схема рольганга 

 

Мощность двигателя при непрерывном установившемся движении 

грузов по горизонтальному рольгангу расходуется на преодоление сопро-

тивления перекатыванию грузов по роликам, сопротивления от сил трения 

в подшипниковых опорах роликов, а в случае установки упора для по- 

перечного смещения груза еще и сил трения груза об упор и сил сопротив-

ления пробуксовыванию роликов по грузу. Определение этих составляю-

щих сопротивлений, а также компонент мощности приводного двигателя 

рассмотрено в работе [1]. Потребная мощность двигателя на продольное 

перемещение грузов предлагается рассчитывать по формуле: 
 

𝑁 =
(𝑍0𝐺𝑤′+𝑧𝑃𝑤1

′ )𝑣

1000𝜂
,                                   (1) 

 

где Z0 – количество грузов, одновременно находящихся на рольганге;  

G – сила тяжести груза, Н;  

w’ – коэффициент сопротивления перемещению лежащих на роль- 

ганге грузов;  

z – количество роликов;  

P – сила тяжести ролика, Н; 

w1
’ – коэффициент сопротивления вращению роликов;  

v – скорость движения грузов;  

η – коэффициент полезного действия (КПД) приводного механизма. 
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С точки зрения механики «сосредоточенных» систем преобразования 

движения, когда в системе имеется одно ведущее звено, передаточное 

устройство и одно звено, совершающее полезную работу, данная формула 

не вызывает никаких сомнений. Однако рекомендацию принимать КПД. 

приводного механизма η = 0,8–0,85 надо считать не всегда корректной. 

При длине рольганга, незначительно превышающей длину груза, и соот-

ветственно малом количестве роликов, можно приближенно считать  

систему рольганга «сосредоточенной». В противном случае нельзя прене-

брегать тем, что в системе не одно, а множество рабочих звеньев, между 

которыми происходит распределение поступающей в систему мощности, 

причем она поступает первоначально на одно звено, от которого через пе-

редаточные механизмы поступает на следующие звенья (группы звеньев). 

На каждой ступени происходит отбор мощности на выполнение полезной 

работы по перемещению груза, а также на преодоление вредного сопро-

тивления в передаточном механизме.  

Расчеты, основанные на формуле (1), дают нереально заниженные 

значения. Так, при длине транспортера L = 65 м, длине груза lгр = 3,5 м,  

силе тяжести груза G = 479 Н, силе тяжести ролика P = 235 Н, скорости 

движения v = 0,38 м/с, расчетное значение мощности составляет всего 

N = 0,37 кВт. Статистический анализ каталожных данных приводных роль-

гангов показал, что на 1 м длины рольганга в среднем требуется мощность 

0,233 кВт с достоверностью более 0,9 (рис. 2).  
 

 
 

Рис. 2. Зависимость мощности привода от длины рольганга 

 

Рекомендация [1] о вычислении общего КПД как произведения всех 

КПД имеющихся в приводе передач, наоборот, дает существенно завы-

шенные значения мощности – более 20 кВт. 
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Экстраполяция результатов на приведенные исходные данные дает 

значение мощности двигателя N = 15,5 кВт, но эта величина основана  

на статистических данных из области малых значений и также не может 

быть признана вполне корректной. 

Предлагается, воспользовавшись материалами работы [1], опреде-

лить требуемую мощность приводного двигателя рольганга как распреде-

ленной системы. При транспортировке длинномерных грузов (брусьев,  

досок, брусков) расстояние между роликами должно обеспечивать их опи-

рание не менее чем на два ролика. Наибольший момент сопротивления  

передвижению груза, приведенный к оси одного ролика, определяется  

по формуле 

𝑀 = (
𝐾1𝐺𝑤′

𝑘
+ 𝑃𝑤1

′ )
𝐷 

2
,                                 (2) 

где  K1 – коэффициент неравномерности распределения силы тяжести гру-

за по роликам;  

k – количество роликов, на которых одновременно лежит груз;  

D – диаметр ролика. 

 
Необходимая для преодоления этого момента сопротивления мощ-

ность электродвигателя следующая: 

𝑁𝑖 = 𝑀
2𝑣

𝐷𝜂𝑖,                                               (3) 

где  i – порядковый номер ролика, отсчитываемый от первого, ближайше-

го к двигателю;  

η – КПД одной ступени последовательной передачи. 

 
Мощность, необходимую для преодоления сопротивления движению 

всех грузов, находящихся на рольганге, при коэффициенте заполнения бо-

лее 0,5, можно определить, суммируя Ni: 

𝑁 = ∑ 𝑁𝑖 = 𝑀
2𝑣

𝐷

𝑛
𝑖=1 ∑

1

𝜂𝑖
𝑛
𝑖=1 .                            (4) 

Полагая для упрощения расчетов коэффициент неравномерности рас-

пределения силы тяжести груза по роликам K1 = 1 и принимая КПД для  

одной ступени открытой цепной передачи η = 0,9, получим для задан- 

ных условий требуемую мощность двигателя для привода рольганга  

N = 4,48 кВт. Как видим, величина расчетной потребной мощности двига-

теля привода рольганга как распределенной системы существенно отлича-

ется от посчитанной по рекомендуемой формуле (1), что необходимо учи-

тывать при реальном проектировании. 
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Вывод. Приводы рольгангов с последовательной передачей движения 

от ведущего звена к рабочим органам необходимо проектировать с учетом 

распределения потоков мощности и ее потерь на каждой ступени передачи. 
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