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 
Friction clutches 9 

 
 
 

 يتيح القابض وصل أو فصل عمودين على استقامة واحدة، سواء كانا متوقفين أو في حالة  
 وفي كل. وقد تكون القوابض الاحتكاكية قرصية أو مخروطية أو تعمل بالطرد المركزي. دوران

 وهذا الانزلاق يسمح بالتعشيق. دث انزلاق حتى يصبح للعمودين نفس سرعة الدورانحالة يح
 .التدريجي للعمود المدار، كما أنه يحد من عزم اللي المطلوب من عمود الإدارة

1-9Plate clutches 

طح الحلقية في حالة القابض القرصي يتم نقل العزم بالاحتكاك بين سطحين أو أكثر من الأس  
المتحدة المحور، والتي تبقى متلامسة بضغط محوري، وعادة ما يكون وجها كل قرص فعالين، 

والقابض الذي يحتوي على . بحيث يحتوي القابض وحيد القرص على زوجين من الأسطح المتلامسة
 .حد منها من المرات التي ينقلها زوج واn زوج من الأسطح المتلامسة ينقل عزم دوران يعادل nعدد 

 .wافرض سطحين حلقيين مستويين، ويتلامسان بضغط محوري ) 9-1(في الشكل   

 
 )9-1(شكل 
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 . هي كثافة توزيع الضغط بين الأسطحρ عزم اللي المنقول، وTأفرض 
∗= القوة العمودية على شريحة حلقية drrπρ 2 
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  ثابتةρباعتبار أن الضغط منتظم التوزيع على مساحة التلامس فإن 
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 ً                  سطح المتلامسة منتظماّ                     ار أن معدل البري في الأو باعتب
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2-9Cone clutches 

حد من الأوجه المحتكة، ومساحة التلامس عبارة عن القابض المخروطي له زوج وا  
 ).9-2(سطح مخروط ناقص، كما موضح بالشكل 

 
 )9-2(شكل 

 
  هي الضغط العمودي بين الأسطح القوة العمودية على شريحة ρإذا كانت   

=∗ βπρ ecdrr cos2 
∗∗==ومركبة هذه القوة في اتجاه المحور drrecdrr πρββπρ 2sincos2 
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  ثابتة المقدارρrوبفرض 
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1-9 

ملم، وعرض السطح  300القطر المتوسط لأسطح تلامس قابض مخروطي يساوي   
، والزاوية 0.3ملم؛ وسطح المخروط مغطى بمادة تعطي معامل احتكاك مقداره 65المخروطي 

 .°15بين راسم المخروط ومحوره هي 
، فأوجد kN/m2 70 كثافة توزيع الضغط العمودي بين السطحين تحدها القيمة إذا كانت  

ً                                  دون حدوث انزلاق في القابض، وأيضا rev/min 1200أقصى قدرة يمكن نقلها عند السرعة 
 .ً                                            أقل قوة محورية مطلوبة للإبقاء على القابض معشقا
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 .كبر ضغط سيحدث عند أقل نصف قطرّ                              بفرض انتظام معدل التآكل فإن أ
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 )9-3(شكل 
 

   )9-3(من الشكل 
+=ً                                         أقل قوة محورية مطلوبة ليبقى القابض معشقا  βµ cosNw 

  القوة العمودية بين الأسطح Nحيث 
  :ولكن

βµ ecwN cos+= 

     القوة المحورية ∴
( ) ( ) Nw 2225cot3.011048cot1 =+=+ ββµ 
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