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Анотація. Для роликової формувальної устано-

вки з врівноваженим привідним механізмом для чоти-

рьох формувальних візків визначено вплив кута змі-

щення кривошипів на нерівномірність руху. При цьому 

вказана установка представлена динамічною моделлю 

з одним ступенем вільності, де за узагальнену коорди-

нату прийнято кутову координату повороту криво-

шипу. Для такої моделі записано диференціальне рів-

няння руху, для розв’язку якого було використано чи-

сельний метод. При розв’язку диференціального рів-

няння руху було визначено зведений момент інерції 

всієї установки, зведений до осі повороту кривошипа 

момент сил опору переміщенню формувальних візків 

при формуванні виробів з будівельних сумішей, розра-

ховано номінальну розрахункову потужність привід-

ного двигуна. За розрахованими даними вибрано асин-

хронний електродвигун з короткозамкненим ротором, 

для якого за формулою Клосса побудовано механічну 

характеристику. Розв’язавши диференціальне рів-

няння руху з усіма визначеними характеристиками, 

отримано функцію зміни кутової швидкості криво-

шипу з моменту пуску і при усталеному режимі руху. 

Після цього розраховано час, що відповідає значенню 

кутової швидкості, та отримано функцію зміни куто-

вого прискорення кривошипу з моменту пуску і при 

усталеному режимі руху. Нерівномірність руху уста-

новки на усталеному режимі руху оцінена коефіцієн-

том нерівномірності руху, коефіцієнтом динамічності 

руху та узагальненим коефіцієнтом оцінки руху. Про-

слідковано вплив кута зміщення кривошипів приводу 

на нерівномірність руху, в результаті чого встанов-

лено, що вказані коефіцієнти мають мінімальні зна-

чення при зміщенні кривошипів на кут 090 . 

Ключові слова: роликова формувальна устано-

вка, привідний механізм, зміщення, кутова швидкість, 

прискорення, нерівномірність. 

 

 

 

 

 

 

Постановка проблеми 
 

В існуючих установках поверхневого ущільнення 

виробів з будівельних сумішей використовується кри-

вошипно-повзунний або гідравлічний привод зворо-

тно-поступального руху формувального візка з укочу-

вальними роликами [1-4]. Під час постійних пускогаль-

мівних режимів руху виникають значні динамічні нава-

нтаження в елементах приводного механізму та в елеме-

нтах формувального візка, що може привести до передча-

сного виходу установки з ладу. 

 

 

Аналіз останніх досліджень 

 

В існуючих теоретичних та експериментальних 

дослідженнях машин роликового формування виробів 

з будівельних сумішей обґрунтовано їхні конструкти-

вні параметри та продуктивність [1-4]. Разом з тим не-

достатньо уваги приділено дослідженню діючим дина-

мічним навантаженням [5-12] та режимам руху [13-15], 

що в значній мірі впливає на роботу установки та на 

якість готової продукції. Тому актуальною є задача до-

слідження нерівномірності руху роликових формува-

льних установок. В роботах 14, 15 досліджувалась не-

рівномірність руху роликової формувальної установки 

з врівноваженим привідним механізмом для чотирьох 

формувальних візків, однак при цьому не прослідко-

вано вплив кута зміщення кривошипів на нерівномір-

ність руху. 

 

 

Мета досліджень 
 

Мета досліджень полягає у дослідженні впливу 

кута зміщення кривошипів на нерівномірність руху ро-

ликової формувальної установки з врівноваженим при-

відним механізмом. 
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Результати досліджень 

 

З метою зменшення витрат енергії в машинах ро-

ликового формування запропоновано конструкцію ро-

ликової формувальної установки [16, 17] для забезпе-

чення ущільнення виробів з будівельних сумішей на од-

ній технологічній лінії, яка складається з чотирьох фор-

мувальних візків, розташованих паралельно між собою 

з однієї сторони привідного валу, що приводяться в 

зворотно-поступальний рух від одного приводу, до 

складу якого входять чотири кривошипно-повзунні ме-

ханізми, кривошипи яких жорстко закріплені на од-

ному привідному валу та зміщені між собою на кут 
090  (рис. 1, а). Кожний з формувальних візків 1, 

2, 3 та 4 змонтовані на порталі 14 і здійснюють зворо-

тно-поступальний рух в напрямних 15 над порожни-

ною форми 16. Формувальний візок 1 складається з по-

давального бункера 17 та з співвісних секцій укочува-

льних роликів 18. Таку ж конструкцію мають і інші три 

візка. Візки 1, 2, 3 і 4 з розподільними бункерами при-

водяться в зворотно-поступальний рух за допомогою 

приводу, виконаного у вигляді чотирьох кривошипно-

повзунних механізмів, кривошипи 9, 10, 11 та 12 яких 

жорстко закріплені на одному приводному валу 13 і 

зміщені між собою на кут 090 . Шатуни 5, 6, 7 та 

8 шарнірно з’єднані з формувальними візками 1, 2, 3 та 

4, а іншими кінцями з’єднуються з кривошипами 9, 10, 

11 та 12. Така конструкція формувальної установки до-

зволяє зменшити динамічні навантаження в елементах 

приводного механізму, зменшити зайві руйнівні нава-

нтаження на рамну конструкцію і, відповідно, підви-

щити довговічність  установки в цілому. На рис. 1, б зо-

бражено кінематичну схему роликової формувальної 

установки з врівноваженим приводом для формування 

залізобетонних виробів на одній технологічній лінії. 

 

 
а (a) 

 
б (b) 

Рис. 1. Роликова формувальна установка з врівнова-

женим приводом (а) та її кінематична схема (б). 

Fig. 1. Roller forming installation with balanced drive 

(a) and its kinematic diagram (b). 

В таких установках спостерігається певна нерів-

номірність руху формувальних візків під час вико-

нання процесу ущільнення будівельної суміші, що 

приводить до зниження якості виробів та виникненню 

значних динамічних навантажень на елементи приводу 

та конструкції установки. 

Нерівномірність руху в першому наближенні 

може бути визначена для формувальної установки 

представленою динамічною моделлю з одним ступе-

нем вільності, де за узагальнену координату прийнято 

кутову координату повороту кривошипа. 

Для такої моделі було записано диференціальне 

рівняння руху: 
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де  ,    кутова координата та швидкість криво-

шипа; )(звJ   зведений до осі повороту кривошипу 

момент інерції установки;  рM   рушійний момент 

на валу електродвигуна приводу зведений до осі пово-

роту кривошипу;  оM   зведений до осі повороту 

кривошипа момент всіх діючих зовнішніх сил, врахо-

вуючи силу опору переміщенню формувальних візків 

та силу тяжіння шатунів.  

Рівняння (1) являє собою нелінійне рівняння пер-

шого порядку, яке не піддається аналітичному інтегру-

ванню. Тому для його розв’язку було використано чи-

сельний метод, запропонований професором Барано-

вим [18]. Згідно з цим методом рівняння (1) представ-

лено у вигляді: 
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Замінивши в рівнянні (2):  d   крок інтег-

рування; )()1( ізвізвзв JJdJ   ; iid   1 ; 

ii   1 ; отримано: 
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де i , i ,  ізвJ ,  ірМ  ,  іоМ    відповідно кутова 

координата кривошипа, кутова швидкість кривошипа, 

момент інерції, рушійний момент та момент сил опору, 

зведені до осі обертання кривошипа в положенні  i  (

ni ,...,2,1,0 ); n   кількість точок розрахунку; 1i , 

1i ,  1ізвJ   відповідно кутова координата, швид-

кість та зведений момент інерції механізму до осі по-

вороту кривошипу в положенні  1i . 

Розв’язавши рівняння (3) відносно 1i , отри-

мано: 
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Для розв’язку рівняння (4) було знайдено всі не-

обхідні характеристики установки. 

Визначено зведений до осі повороту кривошипа 

момент сил опору )(oo MM  :  
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перші передаточні функції центрів мас візків 1, 2, 3 і 

4 та вертикальні складові перших передаточних фун-

кцій центрів мас шатунів 5, 6, 7 та 8 (рис. 1), які визна-

чаються наступним чином:  
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Тут r   радіус кривошипа; l   довжина шатунів; 

0F   сила опору переміщенню формувального візка, 

яка розрахована за методикою, наведеною в роботі [4]; 

gqlGGGG  8765   сила тяжіння шатунів 5, 

6, 7 та 8; q   маса одиниці довжини шатуна; 

2/81,9 смg    прискорення вільного падіння;    

кут зміщення кривошипів. 

Для роликової формувальної установки з параме-

трами мr 2,0 ; мl 8,0 ; 
м

кгq 80  визначена сила 

опору [4] HF 35620  , яка необхідна на переміщення 

формувального візка з двома укочувальними роликами 

радіусом мR 11,0  для формування виробів з наступ-

ними характеристиками: висота виробу  мh 22,00  , 

ширина виробу  мB 164,1 ; тип суміші, що ущільню-

ється  дрібнозерниста суміш; вологість бетонної су-

міші  %10W ; потрібна щільність виробу  

98,0ущk ; величина максимального контактного ти-

ску, що забезпечує 98,0ущk  при  %10W , за експе-

риментальними даними кПаp 625 . 

Всі зовнішні сили було зведено до осі повороту 

кривошипа і представлено у вигляді моменту сил 

опору переміщенню формувального візка в залежності 

від кута повороту кривошипа, який зображено на 

рис. 2. Визначено середнє значення зведеного моменту 

сил опору за цикл повороту кривошипа: 
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і знайдено номінальну розрахункову потужність дви-

гуна: 

кВт
M

P
ocp

н 05,20
95,010

5,101814

10 33

1
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







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


, 

де срад /5,101    кутова швидкість кривошипа; 

95,0   ККД приводу. 

За цими даними вибрано асинхронний електрод-

вигун з короткозамкненим ротором серії 4А основного 

виконання 4А200М6У3 [19] з параметрами: 

кВтP 0,22   потужність електродвигуна; 

срадo /72,104 , срадн /1,102 , срадкр /73,92   

синхронна, номінальна та критична швидкості обер-

тання ротора двигуна; 24,0 мкгJдв    момент інер-

ції ротора двигуна; мНМп  1,280   пусковий мо-

мент; мНМн  5,215   номінальний момент; 

мНМкр  14,517   критичний момент; 

4,2
н

кр

М

М
   відношення критичного моменту 

до номінального. Також підібрано з’єднувальну муфту 

МУВП [20] з номінальним моментом, що передава-

ється мНМмном  500  і моментом інерції 

232,0 мкгJ м   та редуктор Ц2-400 з передаточним 

числом 8,9прi  і моментом інерції 
2036,0 мкгJ ред  . 

Для вибраного електродвигуна за формулою 

Клосса побудовано механічну характеристику: 
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Виходячи із залежності (7), визначено рушійний 

момент на вал у кривошипа: 

  прp iMM )( .                         (8) 

Визначено також зведений до осі повороту криво-

шипа момент інерції установки:  
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де 
2756,0036,032,04,0 мкгJJJJ редмдвo    

момент інерції привідного механізму (двигуна, муфти, 

редуктора) відносно осі повороту кривошипа; 

кгmmmm 10004321    маса формувальних ві-

зків 1, 2, 3 та 4; 
12

3

8765
lq

JJJJ ssss


   влас-

ний момент інерції шатунів 5, 6, 7 та 8 відносно їх цен-

трів мас; 


 5sx
, 



 6sx
, 



 7sx
, 



 8sx
, 








, 








, 








, 








  горизонтальні складові перших передаточних 

функцій центрів мас шатунів 5, 6, 7 і 8 та перші пере-

даточні функції їх кутового розташування відносно го-

ризонталі, які визначаються наступним чином:  


































 2
2

2

5

sin1

cos

2
1sin

l
r

l

r
r

xs ; 

 

 

 
;

sin1

cos

2
1

sin

2
2

2

6







































l
rl

r

r
xS

 

 

 

 
;

2sin1

2cos

2
1

2sin

2
2

2

7







































l
rl

r

r
xS

 

 

 

 
;

3sin1

3cos

2
1

3sin

2
2

2

8







































l
rl

r

r
xS

 









2
2

2
sin1

cos








l
rl

r
;     

 

 
















2
2

2
sin1

cos

l
rl

r
; 

 

 
















2sin1

2cos

2
2

2

l
rl

r
;     

 

 
















3sin1

3cos

2
2

2

l
rl

r
. 

(10) 

 

 

 
Рис. 2. Графік зміни моменту сил опору на       

переміщення формувальних візків в залежності від 

кута повороту кривошипа. 

Fig. 2. Graph of change of moment of resistance 

forces to movement of forming bogies depending on angle 

of crank rotation. 

 

 
Рис. 3. Графік зміни зведеного моменту інерції 

установки в залежності від кута повороту криво-

шипа. 

Fig. 3. Graph of the change of the reduced moment of 

inertia of the installation depending on the angle of rotation 

of the crank. 

 

Підставивши отримані залежності в рівняння (4) 

для кожної точки розрахунку, починаючи зі стану спо-

кою ( 0i ), отримано графік зміни кутової швидкості 

кривошипа в залежності від кута його повороту (рис. 

4). 

За допомогою залежності (12) побудовано графік 

зміни кутового прискорення кривошипа в залежності 

від кута його повороту (рис. 5). 

Проаналізувавши графіки на рис. 4 та 5, можна по-

бачити, що протягом 8 обертів кривошипа його кутова 

швидкість постійно наростає, а кутове прискорення по-

стійно збільшує свою амплітуду. Після 8 обертів кри-

вошипа кутова швидкість та кутове прискорення  змі-

нюються в певних межах, тобто обертання кривошипу 

досягає усталеного режиму руху. Це значить, що з мо-

менту пуску установка виходить на режим усталеного 

руху за 8 повних обертів кривошипа. 
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Рис. 4. Графік зміни кутової швидкості криво-

шипа установки в залежності від кута його повороту. 

Fig. 4. Graph of change of angular speed of the unit 

crank depending on its rotation angle. 

 

 
Рис. 5. Графік зміни кутового прискорення       

кривошипа установки в залежності від кута його     по-

вороту. 

Fig. 5. Graph of the change of angular acceleration of 

the unit crank depending on its rotation angle. 

 

На рис. 6 та 7 представлено графіки зміни кутової 

швидкості та кутового прискорення кривошипа в зале-

жності від кута його повороту на усталеному режимі 

руху. 

 

 
Рис. 6. Графік зміни кутової швидкості криво-

шипа установки в залежності від кута його повороту 

на   усталеному режимі руху. 

Fig. 6. Graph of change of angular speed of the unit 

crank depending on the angle of its rotation in steady mo-

tion mode. 

 

Вийшовши на усталений режим руху, кривошип 

обертається з певною кутовою швидкістю, яка зміню-

ється в межах від срад/5009,9min   до 

срад/3015,11max  . При цьому її середнє значення 

становить срадсер /3376,10 , а коефіцієнт нерівно-

мірності руху визначається залежністю [18]: 

17418,0
3376,10

5009,93015,11minmax 






сер


 . (13) 

 

 
Рис. 7. Графік зміни кутового прискорення       

кривошипа установки в залежності від кута його     по-

вороту на усталеному режимі руху. 

Fig. 7. Graph of change of angular acceleration of the 

unit crank depending on the angle of its rotation in steady 

motion mode. 

 

Кутове прискорення кривошипа при його устале-

ному режимі руху змінюється в межах від 
2

min /38,19 срад  до 2
max /1,17 срад . При 

цьому коефіцієнт динамічності руху буде мати вигляд 

[18]: 

181349,0
3376,10

38,19
22

max


сер


 .          (14) 

Для сумарної оцінки технологічних і динамічних 

властивостей формувальної установки використано 

узагальнений коефіцієнт оцінки руху [21]: 
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.211687,0
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
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   (15) 

Визначені коефіцієнти нерівномірності руху, ди-

намічності руху та узагальнений коефіцієнт оцінки 

руху відповідають роликовій формувальній установці 

з вріноваженим приводом, у якій кут зміщення криво-

шипів дорівнює 090 . Для встановлення впливу 

кута зміщення кривошипів на рівномірність руху уста-

новки у залежності для визначення зведеного моменту 

сил опору та зведеного моменту інерції установки при-

ведених до осі повороту кривошипа підставлено різні 

значення кута   в межах від 00  до 090  з 

кроком 
010 . При цих значеннях моменту сил опору та 

зведеного моменту інерції побудовано графіки зміни 

кутової швидкості та кутового прискорення криво-

шипа від кута його повороту. Після цього визначено 

значення коефіцієнтів нерівномірності руху, динаміч-

ності руху та узагальненого коефіцієнта оцінки руху. 
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Результати розрахунків наведено в табл. 1. Також на-

ведено графіки зміни кутової швидкості (рис. 8) та ку-

тового прискорення (рис. 9) кривошипа на усталеному 

режимі руху при різних значеннях кута зміщення кри-

вошипів  . 

На основі даних табл. 1 побудовано графіки зміни 

коефіцієнта нерівномірності руху (рис. 10), коефіціє-

нта динамічності руху (рис. 11) та узагальненого кое-

фіцієнта оцінки руху (рис. 12) в залежності від зміни 

кута зміщення кривошипів. 

Аналіз даних табл. 1 та графіків на рис. 8 та 9 по-

казує, що коефіцієнт нерівномірності руху, коефіцієнт 

динамічності руху та узагальнений коефіцієнт оцінки 

руху свої мінімальні значення мають при куті змі-

щення кривошипів 090 . 

 

  
а (a) б (b) 

  
в (c) г (d) 

Рис. 8. Графіки зміни кутової швидкості кривошипа установки в залежності від кута його повороту на    уста-

леному режимі руху при різних значеннях кута зміщення кривошипів: а – 00 ; б – 030 ;                 в – 

045 ; г – 060 . 

Fig. 8. Graphs of change of angular velocity of the unit crank depending on its rotation angle in steady motion mode at 

different values of crank displacement angle: a – 00 ; b – 030 ; c – 045 ; d – 060 . 

 

Таблиця 1. Результати розрахунків 

Table 1. Calculation results 

 ,0 min , 

срад /  

max , 

срад /  

сер , 

срад /  
  

min , 

2/ срад  

max , 

2/ срад  
  pk  

0 6,3398 11,1846 8,3766 0,578373 -63,2436 68,2487 0,972655 1,30717 

10 6,407 11,2266 8,4306 0,571679 -61,1654 66,069 0,929567 1,256384 

20 6,6103 11,3669 8,5916 0,553634 -55,436 60,143 0,814774 1,121284 

30 6,9534 11,586 8,8565 0,523073 -47,37 51,7498 0,659758 0,933363 

40 7,4395 11,863 9,2181 0,479871 -40,88 43,2476 0,508955 0,739231 

50 8,0537 12,1458 9,6475 0,424162 -41,8637 40,2775 0,449788 0,629701 

60 8,7246 12,3168 10,0607 0,357053 -40,3346 35,9 0,398494 0,52598 

70 9,3078 12,2212 10,325 0,282169 -35,4463 30,3676 0,332499 0,412119 

80 9,7025 11,8318 10,3885 0,204967 -27,855 23,5752 0,258106 0,300117 

90 9,5009 11,3015 10,3376 0,17418 -19,38 17,1 0,181349 0,211687 
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а (a) б (b) 

  
в (c) г (d) 

Рис. 9. Графіки зміни кутової швидкості кривошипа установки в залежності від кута його повороту на    уста-

леному режимі руху при різних значеннях кута зміщення кривошипів: а – 00 ; б – 030 ;                 в – 

045 ; г – 060 . 

Fig. 9. Graphs of change of angular acceleration of the unit crank depending on its rotation angle in steady motion mode 

at different values of crank displacement angle: a – 00 ; b – 030 ; c – 045 ; d – 060 . 

 

 
Рис. 10. Графік зміни коефіцієнта нерівномірно-

сті руху в залежності від кута зміщення кривошипів. 

Fig. 10. Graph of variation of motion non-uniformity 

coefficient depending on crank displacement angle. 

 

 
Рис. 11. Графік зміни коефіцієнта динамічності  

руху в залежності від кута зміщення кривошипів. 

Fig. 11. Graph of dynamic motion factor change       

depending on crank displacement angle. 

 
Рис. 12. Графік зміни узагальненого коефіцієнта 

оцінки руху в залежності від кута зміщення             

кривошипів. 

Fig. 12. Graph of change of generalized coefficient of 

motion estimation depending on angle of crank displace-

ment. 

 

 

Висновки 

 

1. В результаті проведених досліджень отримано 

функції зміни кутової швидкості та кутового приско-

рення кривошипа роликової формувальної установки з 

врівноваженим приводом, визначено коефіцієнти нері-

вномірності руху, динамічності руху та узагальнений 

коефіцієнт оцінки руху. 
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2. Проаналізовано вплив кута зміщення кривоши-

пів на рівномірність руху установки. Встановлено, що 

мінімальні значення коефіцієнта нерівномірності руху, 

коефіцієнта динамічності руху та узагальненого коефі-

цієнта оцінки руху спостерігаються при значеннях 

кута зміщення кривошипів 090 . 

3. Результати роботи можуть в подальшому бути 

корисними для уточнення та удосконалення існуючих 

інженерних методів розрахунку привідних механізмів 

машин роликового формування як на стадіях проекту-

вання/конструювання, так і в режимах реальної екс-

плуатації. 
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ВЛИЯНИЕ УГЛА СМЕЩЕНИЯ КРИВОШИПОВ НА 

НЕРАВНОМЕРНОСТЬ ДВИЖЕНИЯ РОЛИКОВОЙ 

ФОРМОВОЧНОЙ УСТАНОВКИ С УРАВНОВЕ-

ШЕННЫМ ПРИВОДОМ 

В. С. Ловейкин, К. И. Почка 

Аннотация. Для роликовой формовочной уста-

новки с уравновешенным приводным механизмом для 

четырёх формовочных тележек определено влияние 

угла смещения кривошипов на неравномерность дви-

жения. При этом указанная установка представлена ди-

намической моделью с одной степенью свободы, где в 

качестве обобщённой координаты принято угловую 

координату поворота кривошипа. Для такой модели за-

писано дифференциальное уравнение движения, для 

решения которого использован численный метод. При 

решении дифференциального уравнения движения 

определены приведенный момент инерции всей уста-

новки, приведенный к оси вращения кривошипа мо-

мент сил сопротивления перемещению формовочных 

тележек при формовании изделий из строительных 

смесей, рассчитана номинальная расчётная мощность 

приводного двигателя. По рассчитанным данным вы-

бран асинхронный электродвигатель с короткозамкну-

тым ротором, для которого по формуле Клосса постро-

ена механическая характеристика. Решив дифференци-

альное уравнение движения со всеми определёнными 

характеристиками, получена функция изменения угло-

вой скорости кривошипа с момента пуска и при уста-

новившемся режиме движения. После этого рассчи-

тано время, соответствующее значению угловой ско-

рости, и получена функция изменения углового уско-

рения кривошипа с момента пуска и при установив-

шемся режиме движения. Неравномерность движения 

установки на установившемся режиме движения оце-

нена коэффициентом неравномерности движения, ко-

эффициентом динамичности движения и обобщённым 

коэффициентом оценки движения. Отслежено влияние 

угла смещения кривошипов привода на неравномер-

ность движения, в результате чего установлено, что 

указанные коэффициенты имеют минимальные значе-

ния при смещении кривошипов на угол 090 . 

Ключевые слова: роликовая формовочная уста-

новка, приводной механизм, смещение, угловая ско-

рость, ускорение, неравномерность. 
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INFLUENCE OF CRANK DISPLACEMENT ANGLE 

ON NONUNIFORMITY OF ROLLER FORMING  

INSTALLATION MOTION WITH BALANCED DRIVE 

V. S. Loveikin, K. І. Pochka 

Abstract. For a roller forming installation with a bal-

anced drive mechanism for four molding bogies, the influ-

ence of the angle of displacement of the cranks on the non-

uniformity of the engine is determined. Said installation is 

represented by a dynamic model with one degree of free-

dom, where the angular coordinate of crank rotation is 

taken as a generalized coordinate. For such a model, a dif-

ferential equation of motion is written, for which a numer-

ical method is used. When solving the differential equation 

of motion, the reduced moment of inertia of the whole 

plant, the moment of resistance forces to movement of 

forming bogies when forming articles from building mix-

tures, reduced to the axis of crank rotation, nominal design 

power of the driving engine is calculated. According to the 

calculated data, an asynchronous electric motor with a 

short-circuited rotor is selected, for which a mechanical 

characteristic is built according to the Kloss formula. Hav-

ing solved the differential equation of motion with all cer-

tain characteristics, the function of changing the angular 

velocity of the crank from the moment of start-up and un-

der the steady-state mode of motion is obtained. Thereaf-

ter, the time corresponding to the angular velocity value is 

calculated, and a function of changing the angular acceler-

ation of the crank from the start-up moment and in the 

steady motion mode is obtained. Unevenness of motion of 

unit at steady motion mode is estimated by coefficient of 

unevenness of motion, coefficient of dynamic motion and 

generalized coefficient of motion estimation. Effect of an-

gle of displacement of cranks at-water on unevenness of 

motion is monitored, as a result of which it is determined 

that specified coefficients have minimum values at dis-

placement of cranks by angle 090 . 

Key words: roller forming installation, driving mech-

anism, displacement, angular velocity, acceleration, une-

venness. 
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