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ние остато'IНОl"О ресурса комбайна 11а 4-7%; 
3) построенные номограммы по1воляют определить остато'lный ре­

сурс, размер разовоr·о nлатежа и убытки от простоев в зависимости от 

срока контракта д.1я условий лизинга с 11равом и без права последующего 

выкупа техники для 5 вариантов распределения работ по ТОР между ли­
зингодателем и лизингополу'lателем в те'lение 5 лет; 

4) экономическая эффективность от применения разработок, полу­
'lаемая в результате сокращения простоев при устранении отказов, со­

ставляет 80879 руб. (в рас'lёте на один комбайн в ценах 1998 года) на 
момент окончания срока лизинr·а, повышение размера разового 1шатежа 

на 4% по сравнению с имеющим место вариантом даёт снижение ежеюд­
ных убытков от простоев на 12-13% и собственных расходов на эксплуа­
тацию техники на 33-36%, а также повышение остато'lноrо ресурса ком­
байна на 4-7%. 
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МОДЕЛЬ КОМБИНИРОВАННОГО РАБОЧЕГО 

ОРГАНА КУЛЬТИВАТОРА 

В.А.ЗАЙЦЕВ, Ю.М.ИСАЕВ, В.М.НЕСтt.'РОВ 

На кафедре «Сельскохозяйственные машины» УГСХА разработано 

ряд рабочих орга1юв культиваторов ддя междурядной обработки техни­

ческих культур, в том числе и культиваторная лапа с приваливающим 

пером, обеспечивающим сдвиг почвы в защитную почву. 

Отличительной особенностью этого рабочего ор1·ана является то, 

что приваливающее перо, установленное под прямым углом к плоскости 
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крыла лапы, смещает и отбрасывает почву в зону рядка растений без ее 

оборота" что способствует сохранению влаги и питательных веществ. 

Высота присыпаемого слоя почвы зависит от схемы расстановки рабочих 

органов (ра"3меров защитной зоны), глубины обработки, угла установки 

прина..1ива~още1·0 пера., его высоты и ruющади, а также скорости а1-регата. 

Такой рабочий орган можно представить двумя пересекающимися по 

линии т" участками плоскостей Q, крыла лапы и Q11 приваливающего 
пера (рис. 1 ). 

Рисунок 1 Схема для теоретического обоснования параметров 
комбинированного рабочего органа 

11ри этом плоскость Q" перпендикулярна Q,. Перо может быть уста­
новлено в нескольких фиксированных положениях при его повороте во­

кру1· оси пп '. Плоскость лапы находится в системе координат (О, Х, У, Z) 
и перемещается параллельно оси ОХ со скоростью машины (Vм ~ V,). 
Уравнения плоскостей Qп и Q., задаем в прямоугольных координатах. Для 
лого отметим на плоскости Q, три точки М, ( х1 ,0,0 ), 

м (х х . rgl. о) не лежащие на одной прямой, и 
1 2' 2 2, ' 

для нахождения координат этих точек спроецируем их на плоскость 

О УХ и 07.Х (рис.1 ). Проецирование осуществляется следующим обра­
зом: рабочий орган устанав,1ивается на горизонтальную плоскость ОУХ, 

1юложение режущих кромок фиксируется линиями на этой плоскости. 

Точки М1 , М2 и М3 отмечаются штанген-рейсмусом на плоскости лапы и 
считывается значение координаты z. После этого рабочий орган убира­
ется, а основание рейсмуса удерживается на месте. Затем движок рейсму­

са опускается до нулевого деления и отмечается проекция точек на плос­

кости ОУХ. По координатной сетке, намеченной на плоскости ОУХ, изме­

ряются значения координат х и у. 

Уравнение плоскости крыла лалы имеет вид: 
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Ax+By+Cz+D=O, ( 1.1) 

где А, В, С и Д - коэффициенты уравнения 11лоскости лапы. 

Из условия 

х- х, у z (1.2) 
Л= х2 -х, о z2 =0 

х, -х, 
у 

--x,·tg2 о 

где Л -определитель уравнения плоскости. 
Учитывая, что координата точки М1 , {х 1 =0}, получим следующее 

выражение уравнения ( 1.2): 

х у z (1.3) 
Л= х, о z2 о 

у 
о Х2 -х ·tg-

1. 2 

Соответственно уравнение плоскости ( 1.1) примет вид: 

(х2 ·z2 ·tg~)·x+(x2 ·z2 )·y-(x: ·tg~)·z=O· (1.4) 

Из которого выражаются коэффициенты уравнения плоскости 

A=z ·tg1.; B=z1 ; С=-х ·tgl'_; D000. 
2 2 2 2 

Подставляя в уравнение ( 1.4) значения координат х2 = - 60 мм, z2 ~ 

18 мм, tg у/2 = 0,64, которые были определены по координатной сетке. 
получим следующее уравнение плоскости Q",: 

11,5х + 18у+ 38z =О. (1.5) 
Учитывая, что нормальный вектор плоскости Q., имеет координаты: 

N1 ={(z2 ·tg~} (zz}; (-x,·tg~)}· (1.6) 

Из уравнения ( 1.5) получим следующие численные значения коор­

динат .Д:: = { 11,5; 18; 38,4 } · 
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Вектор нормальный к плоскости ОУХ с координатами N 2 ={О; О; 1}. 

позволяет получить зависимость для определения угла rp между плоско­
стью ОУХ и Q..,, как угла «наибольшего ската» или «крошения»: 

rp=arccos С · (1.7) 
.JA' +В' +С' 

В нашем примере по формуле ( 1. 7) получено значение cos rp = 0,873, 
следовательно, rp= 29°. 

Также угол rp можно определить по формуле: 

tg rp = _:2_ - 18 = _ _!!_=О 56-0 • ( 1.8) 
. r 60 sin 32°30" 60·0,54 , , 

-х2sш-
2 

откуда rp = 29°. 
Учитывая, что угол подъема лапы а определяется выражением: 

1ga=!i =.!.!=о,з? (1.9) 
х 2 60 

получим а= arctg 0,3 или а= 17°. 
Также угол подъема лапы можно определить по формуле: 

tg а= tg rp · sin у, ( 1.1 О) 
по которой получаем следующие значения tga = 0,56 · 0,54 = 0,3, следо­
вательно, а= arctg 0,3 = 17°. 

Достоверность проведенного теоретического обоснования подтвер­

ждается одинаковыми значениями параметров лапы полученных разны­

ми способами. 

В результате теоретического обоснования получены зависимости 

для определения основных параметров универсального рабочего органа 

культиватора, для различных условий работы. 

УДК 631.31 

АНАЛИЗ НЕСТАЦИОНАРНОГО ТЕМПЕРАТУРНОГО РЕЖИМА 
СУШКИ ЗЕРНОВОГО СЛОЯ 

в.н. Иrони11, ю.м. ИСАЕВ 

Процесс сушки состоит из двух стадий или периодов начальный пе­

риод длится небольшой отрезок времени от 30 секунд до 5 минут в зави­
симости от толщины слоя материала и характеризуется изменением тем­

пературы материала в слое и второй период продолжительный по време­

ни характеризующийся постоянством температуры в слое материала. 

Первый период наименее изучен в виду нестационарности процесса. Ма-
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