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Постановка проблеми. Збирання врожаю є ключовою операцією 

в технологічному ланцюгу вирощування зернових культур. На сього-

днішній день найбільш поширеним способом збирання є комбайно-

вий. 

Однак він має ряд недоліків, тому були розроблені альтернатив-

ні способи збирання, найбільш ефективним з яких є метод обчісуван-

ня рослин на корені, з обробітком вороху на стаціонарі. Для обчісу-

вання рослин була розроблена причіпна збиральна машина [1-3], яка 

агрегатується з трактором МТЗ-80. Збір обчісаного вороху здійсню-

ється в причіп-візок 2ПТС-4.0, який чіпляється до збиральної машини 

(рис. 1). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Рис. 1. Загальний вигляд причіпного збирального агрегату 

                                                           

 Леженкін О. М., Рубцов М. О., Григоренко С. М.*
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Як видно з рисунку 1 збиральний агрегат є триланковою механі-

чною системою, в якій окремі ланки мають змінну масу, і як наслідок 

сам агрегат має змінну масу. 

Втрати при збиранні прямим чином залежать від стійкості руху 

збирального агрегату. Тому виникає проблема розробки закону руху 

агрегату зі змінною масою. 

Аналіз останніх досліджень. Для тіл з постійною масою стій-

кість руху розглянута в роботах Василенко П. М. [4] і Гячева Л. В. [5]. 

Стосовно до причіпних збиральних агрегатів дане питання розглянуто 

в роботах [6-8]. Основи динаміки тіл перемінної маси викладені Ме-

щерським І. В. в роботі [9]. Диференціальний рух причіпного збира-

льного агрегату зі змінною масою приведено в роботі [10], а в роботі 

[11] розглянуто методику визначення швидкості руху даного агрегату. 

Формулювання цілей статті. Побудувати математичну модель 

руху причіпного збирального агрегату. 

Основна частина. Диференціальне рівняння руху причіпного 

збирального агрегату має вигляд [10] 

                           (1) 

де V – швидкість руху збирального агрегату, м/с; 

F – головний вектор сил, прикладених до збирального агрегату, Н; 

В – ширина захвату обчісуваного пристрою, м; 

k – коефіцієнт, що враховує зміст незернових компонентів в обчі-

саному воросі (соломи, обірваних колосків, полови); 

u – швидкість руху приєднуючих частинок, м/с. 

Рішення диференціального рівняння (1) дало можливість визна-

чити швидкість руху агрегату [11] 

                                         (2) 

при цьому у формулі (2) прийняті наступні позначення: 

        

    

при                        .  

Використовуючи вираз (2) визначимо закон руху збирального 

агрегату як функцію часу, для чого представимо, що V=dS/dt, тоді з 

урахуванням формули (2) отримаємо диференціальне рівняння першо-

го порядку виду 

                                    (3) 

Помножимо ліву і праву частини рівняння (3) на  
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                                          (4) 

Проінтегруємо обидві частини рівняння (4) 

   

З урахуванням, що , отримаємо: 

  

   

          (5) 

 

 

 
Остаточно закон руху має вигляд 

                     (6) 

де с1 – постійне інтегрування, яке залежить від початкових умов. 

Висновки. В результаті аналітичних досліджень отримано закон 

руху збирального агрегату з урахуванням мінливості його маси, який 

встановлює залежність між становищем агрегату і його конструктив-

но-технологічними параметрами, що дає можливість встановити ре-

жими роботи агрегату, що забезпечують стійкий його рух. 
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ПОСТРОЕНИЕ МАТЕМАТИЧЕСКОЙ МОДЕЛИ ДВИЖЕНИЯ 

ПРИЦЕПНОГО УБОРОЧНОГО АГРЕГАТА  

С ПЕРЕМЕННОЙ МАССОЙ 
 

Леженкин А. Н., Рубцов Н. А., Григоренко С. М. 
 

Аннотация – в статье приводится методика построения ма-

тематической модели в виде закона движения прицепного уборо-

чного агрегата с переменной массой. 
 

CONSTRUCTION OF MATHEMATICAL MODELS MOTION 

TOW HARVESTING UNITS WITH VARIABLE MASS 
 

А. Lezhenkin, N. Rubtsov, S. Grigorenko 
 

Summary 

The article provides a method of constructing a mathematical 

model in the form of a law of motion of the trailer cleaning unit with 

variable mass. 


