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Для побудови розрахункової математичної моделі всього 

асиметричного машинно-тракторного агрегата необхідно далі розглянути 

еквівалентну схему його технологічної частини, тобто причіпної 

гичкозбиральної машини (рис. 1). 

Для визначення положення опорних копіювальних коліс 

гичкозбиральної машини в довільний момент часу на рис. 4 показана 

рухома система координат 1K KY C X , жорстко зв’язана з лівим опорним 

копіювальним колесом гичкозбиральної машини. При цьому вісь 1 KC Y  

завжди паралельна площині опорного колеса, а вісь 1 KC X  їй 

перпендикулярна і спрямована вправо по ходу гичкозбиральної машини. 

Зазначені напрямки руху для правих опорних коліс гичкозбиральної 

машини в першому наближенні можна вважати аналогічними. Однак 

система рухомих координат тут не показана. 

У представленому вигляді причіпна гичкозбиральна машина як 

динамічна система може бути розглянута як фізичний маятник, що має 

тільки одну ступінь вільності – кут   повороту в горизонтальній площині 

(рис. 1). Цей кут   повороту і буде узагальненою координатою при 

складанні надалі диференціальних рівнянь у вигляді вихідних рівнянь 

динаміки у формі Лагранжа II-го роду вигляду (1): 
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де TT  – кінетична енергія агрегатуючого трактора; iq  – узагальнені 

координати; iQ  – узагальнені сили, по відповідних узагальнених 

координатах. 

 
Рис. 1. Еквівалентна схема агрегатованої гичкозбиральної машини 

 

Диференціальне рівняння руху причіпної гичкозбиральної машини 

буде мати такий вигляд: 

 CJ Q  . (2) 

Для визначення узагальненої сили Q , що входить у вираз (2), 

позначимо зовнішні сили, що діють на причіпну гичкозбиральну машину. 

У число зовнішніх сил, які діють на гичкозбиральну машину під час 

виконання нею технологічного процесу, входять повздовжня 
lR  і 

поперечна 
dR  складові сили R  опору масиву гички, що забирається, які 

прикладені до гичкозбиральної машини в точці oC ; 1fP  – сила опору 

коченню лівого копіювального колеса гичкозбиральної машини, що 

прикладена в точці 1C  і відхилена від площини колеса на кут уводу 1 ; 2fP  

– сила опору коченню правого копіювального колеса гичкозбиральної 

машини, що прикладена в точці 2C  і відхилена від площини колеса на кут 

уводу 2 ; бічні сили 
1LP  і 

2LP , прикладені відповідно до лівого й правого 

копіювальних коліс гичкозбиральної машини в точках 1C  і 2C . 
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Після виконання відповідних підстановок та перетворень одержуємо 

остаточний вираз для узагальненої сили Q  для причіпної 

гичкозбиральної машини такого вигляду: 
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  (3) 

Після ряду перетворень отримано систему лінійних 

диференціальних рівнянь другого порядку, що описують рух 

асиметричного машинно-тракторного агрегата в горизонтальній площині, 

наступного вигляду: 
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 (4) 
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У системі диференціальних рівнянь (4) прийняті наступні 

позначення: TM  і SJ  – відповідно маса агрегатуючого трактора та його 

момент інерції щодо центра мас; Ak , Bk  – коефіцієнти опору уводу 

пневматичних шин коліс відповідно переднього й заднього мостів 

колісного агрегатуючого трактора; 1k , 2k  – коефіцієнти опору відведенню 

пневматичних шин відповідно лівого і двох правих коліс причіпної 

гичкозбиральної машини; 1 , 2  – кути установки (розбіжності) лівого та 

правого коліс гичкозбиральної машини; L , Ta , Ma , l , h , b , d  і Md  – 

конструктивні параметри, показані на еквівалентній схемі (рис. 1). 

Отже, основні положення теорії плоскопаралельного руху 

асиметричного машинно-тракторного агрегата, що складається з 

агрегатуючого колісного трактора й асиметричної гичкозбиральної 

машини, описані системою диференціальних рівнянь (4). При цьому 

важливою обставиною є те, що гичкозбиральна машина причеплена до 

агрегатуючого трактора за допомогою циліндричного шарніра. 
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