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Розглянуто підходи до обґрунтування алгоритмів визначення складу машинного парку необ-
хідного для виконання механізованих технологічних операцій, на основі визначених типів робочих 
органів. Досліджено показники для сільськогосподарських машин, які забезпечують якісне вико-
нання основних технологічних операцій: ширина захвату, кінематична довжина і ширина, робоча 
швидкість, опір агрегатування, потужність на привід робочих органів. 

Визначено фактори, що впливають на реальну робочу швидкість виконання кожної механізо-
ваної технологічної операції та коефіцієнт використання ширини захвату сільськогосподарських 
машин. Реальна робоча швидкість виконання кожної механізованої технологічної операції зале-
жить від складу машинного агрегату.  

Ширина захвату сільськогосподарських машин залежить від розмірів полів, їх конфігурації, 
довжини гонів, нахилу місцевості та конструктивної ширини захвату. Коефіцієнт використання ши-
рини захвату сільськогосподарських машин залежить від виду операції, типу робочого органу та 
від обмежень за агротехнічними вимогами. Аналіз проведених досліджень показує, що залежність 
коефіцієнту використання ширини захвату орного агрегату залежить від швидкості виконання опе-
рації і має квадратичний характер. Для машин, які вносять засоби захисту рослин або проводять 
підживлення по листку, коефіцієнт використання ширини захвату залежить від висоти встанов-
лення форсунки над поверхнею ґрунту і кутом розпилення рідини. 

Розглянуто фактори що впливають на потужність необхідну для приводу робочих органів 
збиральних машин. 

Все перелічене необхідно враховувати при створенні математичних моделей, для процесу 
вибору оптимального складу машинного парку, спираючись на попередньо визначені типи 
робочих органів. 
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робочий орган. 

 

Постановка проблеми. Одне з найважливі-
ших завдань фахівців інженерної служби полягає 
у визначенні для кожного окремого підприємства 
такої оптимальної кількості машин, яка забезпе-
чить найефективніше виконання необхідних тех-
нологічних операцій. 

В обґрунтуванні комплексів машин, що скла-
дають машинно-тракторний парк, важливою умо-
вою є забезпечення агротехнологічних вимог і 
строків виконання технологічних операцій. Це 
дає можливість виконання виробничих процесів 
на необхідному технологічному рівні та одер-
жання максимально запланованої кількості про-
дукції рослинництва. 

Основою для вибору агромашин для кожної 
технологічної операції є визначений тип робочого 
органу. Аналізуючи розміри поля, його схили, кон-
фігурацію, умови роботи (перешкоди) та характе-
ристики ґрунту (база полів господарства) і дослі-
джуючи агромашини (бази агромашин), на яких 
встановлений визначений тип робочого органу, їх 
призначають для виконання відповідної операції.  

Аналіз актуальних досліджень. Машинне 
забезпечення сучасних підприємств вимагає зна-
чного підвищення віддачі від капітальних вкла-
день і матеріальних ресурсів. Тому велика кіль-
кість досліджень спрямовано на визначення кра-
щих підходів до оптимального використання ма-
шинного парку. Багато вчених сходяться на ду-
мці, що тільки системний аналіз в сполученні з 
математичним моделюванням властивих йому 
процесів і взаємозв'язків є найбільш ефективним 
напрямком наукових досліджень в галузі сільсь-
когосподарського виробництва [1, 2, 3, 4, 5.]. 

У наукових працях академіка Погорілого Л.В. 
вперше обґрунтовано необхідність застосування 
системного аналізу для дослідження проблем 
машиновикористання [1]. Фіном Е.А. запропоно-
вана система розрахунків механізованих техно-
логій і комплектування парку машин, яка базу-
ється на аналізі обмеженого числа окреслених 
систем, для оптимізації кожної з яких можуть бути 
запропоновані моделі і методи, засновані на за-
гальних принципах математичного програму-
вання та імітаційного моделювання [6]. 
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Саакян Д.Н. запропонував систему, що пе-
редбачає п'ять взаємозалежних груп окремих по-
казників: агротехнічні, експлуатаційні, промис-
лові, економічні, загальнотехнічні, і естетико-ер-
гономічні показники [7]. Загалом його система 
оцінки машин враховує 70 окремих показників. 

В роботах Діденка М.К., Гречкосія В.Д., Мель-
ника І.І. [8] розроблена математична модель, для 
оптимізації комплексу машин та машинно-тракто-
рних агрегатів при виконанні окремрї операції або 
технологічного процесу в цілому в залежності від 
обсягів виробництва або площі вирощування ку-
льтури. Під керівництвом професора Мель-
ника І.І. розроблена й впроваджена у виробниц-
тво та навчальний процес система "Комплексне 
машиновикористання", що дозволяє вирішувати 
задачі з обґрунтування складу комплексів машин 
і структури машинного парку в єдиному систем-
ному взаємозв'язку [9]. 

Мета статті полягає в обґрунтуванні алгори-
тмів визначення складу машинного парку необхі-
дного для виконання механізованих технологіч-
них операцій, на основі визначених типів робочих 
органів. 

Виклад основного матеріалу. Загальними 

показниками для агромашин є показники, які за-
безпечують якісне виконання робіт. В залежності 
від виду робіт, показники також різні. Наприклад: 

– для агромашин, які забезпечують вико-
нання основних технологічних операцій: ширина 
захвату, кінематична довжина і ширина, робоча 
швидкість, опір агрегатування, потужність на при-
від робочих органів. 

– для навантажувально-розвантажувальних 
агромашин: об'єм ковша, вантажопідйомність, 
щільність матеріалу, висота навантаження, поту-
жність на привід робочих органів; 

для транспортних: 

− агрегати: робоча швидкість, вантажопід-
йомність, об’єм кузова; 

− автомобільні: робоча швидкість, вантажопі-
дйомність, об’єм кузова. 

Допустима робоча швидкість агромашин за-
лежить від операцій, типу робочого органу та від 
обмежень за агровимогами (таблиця 1). 

Реальна робоча швидкість виконання кожної 
механізованої технологічної операції залежатиме 
від складу машинного агрегату. 

Ширина захвату агромашин залежить від роз-
мірів полів, їх конфігурації, довжини гонів, нахилу 
місцевості та конструктивної ширини захвату. Ро-
боча ширина захвату агромашин становить [10]: 

 Bр = B𝑘 ∙ 𝛽,   (1) 

де B𝑘 – конструктивна ширина захвату, м; 𝛽 – ко-
ефіцієнт використання ширини захвату. 

Коефіцієнт використання ширини захвату аг-
ромашин залежить від виду операції, типу  
робочого органу та від обмежень за агровимо-
гами (табл. 2). 
 

Таблиця 1 Допустимі швидкості для основних 
механізованих технологічних операцій 

 

Механізовані тех-
нологічні операції 

Робоча 
швидкість, 

км/год. 

Обмеження  
швидкості 

Дискування поля  
після кукурудзи  

9-10 Тип та діаметр диску 

Оранка оберто-
вими плугами 

12 Тип полиць 

Посів кукурудзи 
пневматичним ви-
сіваючим апара-
том  

9-12 
Галопування, рівно-
мірність посіву по 
довжині та глибині 

Внесення ЗЗР  
та елементів  
живлення 

до 20 Тип форсунок 

Збирання 
 кукурудзи 

до 8 

Тип молотильного 
пристрою, додаткові 
прискорювачі  
обмолоту 

 
Таблиця 2. Коефіцієнт використання ширини  

захвату для основних механізованих  
технологічних операцій 

 

Механізовані  
технологічні  

операції 

К
о
е
ф

іц
іє

н
т 

в
и
-

ко
р
и
с
та

н
н
я
 

ш
и
р
и
н
и
 з

а
-

х
в
а
ту

 Обмеження  
коефіцієнта  

використання  
ширини захвату 

Дискування поля 
після кукурудзи 

0,96-0,98 
Тип та діаметр диску, 
швидкість, якість сиг-
налу GPS 

Оранка плугами 1,00-1,10 
Швидкість, тип по-
лиці, якість сигналу 
GPS 

Посів кукурудзи 
пневматичним ви-
сіваючим апара-
том  

1,00 Якість сигналу GPS 

Внесення ЗЗР та 
елементів жив-
лення 

1,10-1,25 
Тип форсунок, сила і 
напрям вітру 

Збирання  
кукурудзи 

1,00 Яка відповідає кіль-
кості рядків при посіві 

 
У результаті проведених досліджень у польо-

вих умовах встановлено, що коефіцієнт викорис-
тання ширини захвату залежить від швидкості 
руху машини у складі агрегату (рис. 1). 
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Рис. 1. Залежність коефіцієнту використання  
ширини захвату орного агрегату від робочої 

швидкості 
 

Аналіз проведених досліджень показує, що 
залежність коефіцієнту використання ширини за-
хвату орного агрегату залежить від швидкості її 
проведення і має квадратичний характер: 

 𝛽 =  0,0018𝑉роб
2  –  0,0182𝑉роб +  1,053,  (2) 

де 𝑉роб  – робоча швидкість орного агрегату, км/год. 

Для машин, які вносять ЗЗР або проводять пі-
дживлення по листку, коефіцієнт використання 
ширини захвату залежить від висоти встанов-
лення форсунки над поверхнею ґрунту і кутом ро-
зпилення рідини (рис. 2). 
 

 
 

Рис. 2. Залежність коефіцієнту використання 
ширини захвату при обприскуванні від віддалі 

між рослиною і форсункою та кута розпилу 
розпилювача (форсунки) 

 

 

0,5в ℎ⁄ = tg𝛼, (3) 

𝛽 = Вр В𝑘⁄ , (4) 

𝛽 =
В𝑘 + в

В𝑘

=
Вк + 2 ⋅ ℎ ⋅ tg𝛼

В𝑘

, (5) 

𝛽 =
В𝑘

В𝑘

+
2 ⋅ ℎ ⋅ tg𝛼

В𝑘

=
2 ⋅ ℎ ⋅ tg𝛼

В𝑘

+ 1, (6) 

𝐵р = 𝐵𝑘 + 2 ⋅ ℎ ⋅ tg𝛼, (7) 

де Вр – робоча ширина захвату, м; ℎ – конструк-

тивна ширина захвату, м (із технічної характери-
стики); в – ширина розпилення рідини на поверхні 
ґрунту, м; 𝛼 – кут розпилу робочої рідини форсу-
нкою розпилювача; 𝛽 – коефіцієнт використання 
ширини захвату. 

У виробничих умовах реальна робоча ши-
рини захвату залежатиме від складу машинного 
агрегату. У зв’язку із застосуванням сучасних на-
вігаційних систем та автоматичного підрулю-
вання, коефіцієнт використання ширини захвату 
𝛽 збільшується.  

Наступною характеристикою агромашин є їх 
кінематична характеристика, яка обумовлюється 
двома показниками (рис. 3): 

1 – кінематичною довжиною агромашин; 
2 – кінематичною шириною агромашин. 

 

 
 

Рис. 3. Кінематична довжина та кінематична 
ширина для агромашин 

 

Для несиметричних машин кінематична шири-
на складається із правої та лівої кінематичної ши-
рини. Кінематичні характеристики агромашин 
впливають на величину холостого ходу при пово-
роті, що в майбутньому відобразиться на їх про-
дуктивності. 

Кінематична довжина агромашини – це від-
даль від точки причіпу агромашин з енергетич-
ними засобами до крайнього робочого органу.  

Надзвичайно важливим показником є загаль-
ний опір при агрегатуванні агромашин, який скла-
дається з робочого опору, опору на перекочу-
вання агромашин та опору на підйом агромашин 
і визначається із залежності: 

 𝑅заг = 𝑅р + 𝑅𝑓
𝑎 + 𝑅𝑖

𝑎, кН,   (8) 
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де 𝑅р – робочий опір, кН; 𝑅𝑓
𝑎 – опір на перекочув-

ання агромашин, кВт; 𝑅𝑖
𝑎 – опір на підйом агро-

машин, кН. 

При умові руху машин під гору (по схилу вниз) 
опір дорівнює: 

 𝑅заг = 𝑅р + 𝑅𝑓
𝑎 − 𝑅𝑖

𝑎, кН.   (9) 

Робочий опір машин залежить від питомого 
опору ґрунту, який в свою чергу залежить від його 
твердості, вологості, пористості та швидкості 
руху агромашин. 

Питомий опір для агромашин, робочі органи 
яких працюють на глибині не більше 14 см, визна-
чається на одиницю ширини захвату: 

𝑘𝑉 = 𝑘 ⋅ (1 + 𝑇(𝑉𝑝 − 𝑉0)) × 

× (1 − 0,01 ⋅ (𝑝опт − 𝑝ф)) × 

× (1 − 0,01 ⋅ (𝑘опт − 𝑘ф)) , кН/м;  

(10) 

‒ для агромашин, робочі органи яких працю-
ють на глибини більше 14 см, визначається через 
поперечний розріз пласта з урахуванням глибини 
обробітку та швидкості руху. Як правило, такі ма-
шини складаються з набору корпусних робочих 
органів: 

𝑘0𝑉
= 𝑘0 ⋅ (1 + 0.006 ⋅ (𝑉р

2 − 𝑉0
2)) × 

× (1 − 0,01 ⋅ (𝑝опт − 𝑝ф)) × 

× (1 − 0,01 ⋅ (𝑘опт − 𝑘ф)), кН/м2;  

(11) 

де 𝑘, 𝑘0 – відповідно питомий опір агромашин 
значення, якого стабільне при підвищенні швид-
кості руху агрегату, кН/м2; 𝑉0 – гранична швид-
кість, при якій питомий опір не змінюється, 
км/год; 𝑉р – робоча швидкість агрегату, км/год;  

Т – темп приросту питомого опору для відповід-
них машин; 𝑝опт – оптимальна вологість, %;  
𝑝ф – фактична вологість, %; 𝑘опт – оптимальна 

пористість ґрунту, %; 𝑘ф – фактична пористість 

ґрунту, %. 

Визначення твердості ґрунту проводиться 
твердоміром Ревякіна або пенетрометрами різ-
них модифікацій (рис.4) 

 

 
 

Рис. 4. Визначення твердості ґрунту  
твердоміром Ревякіна 

Оптимальна вологість ґрунту 𝑝опт обумовлю-
ється типом технологічних операцій. Наприклад, 
проведення сівби повинно проходити при волого-
сті, яка необхідна для проростання посівного ма-
теріалу [11] (таблиця 3).  

 
Таблиця 3. Оптимальна вологість ґрунту,  
необхідна для набухання та проростання  
посівного матеріалу (у % сухої речовини) 

 

Тип рослин 𝑝опт, % 

Пшениця озима 47 

Кукурудза на зерно 40 

Соняшник 57 

Гречка 47 

Ріпак озимий 55 

Жито озиме 60 

Овес 68 

Пористість ґрунту визначає його структурний 
стан (чим вищий показник структурованості, тим 
вища пористість), механічний склад та якість про-
ведення обробітку ґрунту [12] (таблиця 4). 

 
Таблиця 4. Пористість оброблюваних горизонтів 

 

Тип ґрунту 𝑘опт, % 

Торф 85,2 

Піщаний 30,4 

Суглинковий 45,1 

Глинистий 52,7 

Таким чином, питомий опір враховує відпові-
дні агрокліматичні умови. 

Робочий опір агромашин складає: 
‒ для агромашин, робочі органи яких працю-

ють на глибині не більше 14 см,: 

 𝑅р = 𝑘𝑉 ⋅ 𝐵к ⋅ 𝑘𝑤𝑑 , кН;   (12) 

‒ для агромашин, робочі органи яких працю-
ють на глибини більше 14 см: 

 𝑅р = 𝑘0𝑉 ⋅ 𝑏 ⋅ 𝑎 ⋅ 𝑛𝐾 , кН;   (13) 

де 𝑅роб – загальний опір машин, кН; 𝑏 – ширина 

захвату корпусного органу, м; 𝑎 – глибина обробі-
тку, м; 𝑛𝐾 – кількість корпусних робочих органів, 
шт.; 𝐵к – конструктивна ширина захвату звичай-
них машин, м. 

Опір перекочування залежить від маси агро-
машин та коефіцієнта перекочування: 

 𝑅𝑓 = (𝐺м + 𝐺в) ⋅ 𝑔 ⋅ cos𝛼 ⋅ 𝑓м, кН;   (14) 

де 𝐺м – маса агромашини, т; 𝐺в – маса додат-
кового вантажу, т; 𝑔 – прискорення вільного 
падіння, м/с2; 𝛼 – кута нахилу кривої підйому, 
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град; 𝑓м – коефіцієнт опору перекочування 
агромашин, кН/м2. 

Значення коефіцієнта перекочування 𝑓м для 
активних ходових систем наведений на рис. 20. 

Для агромашин, у яких ходові системи паси-
вні, значення коефіцієнта 𝑓м буде більше на 0,01-
0,02, ніж у активних ходових систем. 

При роботі агромашин на полях, які мають 
нахил, додатково виникає опір підйому: 

𝑅і = (𝐺м + 𝐺в) ⋅ 𝑔 ⋅ cos𝛼 ⋅ tg𝛼, кН;  (15) 

де 𝐺м – маса агромашини, т; 𝐺в – маса додатко-
вого вантажу, т; 𝑔 – прискорення вільного па-
діння, м/с2; 𝛼 – кута нахилу кривої підйому, град; 
де 𝐺м – маса машини, т; 

Потужність на привід робочих органів.  

Для реалізації виконання робочого процесу, 
опорів перекочування та подолання підйому пот-
рібна необхідна потужність, включаючи потуж-
ність на привід робочих органів. У загальному ви-
гляді рівняння буде мати вид: 

𝑁м = 𝑁р + 𝑁𝑓 + 𝑁𝑖 + 𝑁ВВП, кВт,  (16) 

де 𝑁м – необхідна потужність для агрегатування 
та виконання робочого процесу агромашиною, 
кВт; 𝑁р ‒ потужність на виконання робочого чого 

процесу, кВт; 𝑁𝑓 ‒ потужність на перекочування, 

кВт; 𝑁𝑖 ‒ потужність на подолання підйому по 
схилу, кВт; 𝑁ВВП ‒ потужність на привід робочих 
органів, кВт. 

Складові потужності визначаються за наступ-
ними виразами: 

‒ потужність, необхідна для виконання робо-
чого процесу: 

𝑁р =
𝑅р ⋅ 𝑉р

3,6
, кВт, (17) 

де 𝑉р – робоча швидкість агромашин, км/год. 

‒ потужність, необхідна на подолання опору 
перекочування агромашин: 

𝑁𝑓 =
𝑅𝑓 ⋅ 𝑉р

3,6
, кВт. (18) 

‒ потужність, необхідна на подолання опору 
підйому по схилу: 

𝑁𝑖 =
𝑅𝑖 ⋅ 𝑉р

3,6
, кВт. (19) 

‒ потужність, необхідна на привід активних 
робочих органів агромашин через ВВП: 

𝑁ВВП = 0,1047 ⋅ Мкр ⋅ 𝑛, кВт, (20) 

де 𝑁ВВП- потужність, необхідна на привід робо-

чих органів, кВт; Мкр – крутний момент на валу 

приводу робочих органів агромашин, кН·м; 𝑛 – 
оберти ВВП, об/хв. 

‒ потужність, необхідна на привід робочих ор-
ганів агромашин через гідросистему, залежить 
від потужності гідронасоса і режиму його роботи: 

𝑁ВВП = 𝑁ш ⋅ 𝜂ш, кВт;  (21) 

де 𝑁ш – потужність гідронасоса, кВт; 𝜂ш – кое-
фіцієнт, який враховує режим роботи насоса (від 
номінального до максимального режиму  

𝜂ш = 0,75 ÷ 1,00). 

‒ потужність, необхідна на привід робочих ор-
ганів збиральних машин, продуктивність яких ви-
мірюється через пропускну здатність, визнача-
ється через питомі витрати потужності на оди-
ницю пропускної здатності: 

𝑁ВВП = 𝑁пит ⋅ 𝑞, кВт;  (22) 

де 𝑁пит – питома потужність на одиницю пропус-
кної здатності, кВт ·сек/кг; 𝑞 – пропускна здат-
ність збиральної агромашини, кг/сек. 

Маса, яка поступає до збиральної агрома-
шини за секунду роботи 𝑞з визначається: 

𝑞з =
𝑉𝑝 ⋅ 𝐵𝑝 ⋅ (𝑈з + 𝑈с)

36
 кг/сек, (23) 

де 𝑉𝑝 – робоча швидкість агромашини, км/год.;  

𝐵𝑝 – робоча ширина захвату агромашини, м;  

𝑈з – біологічна маса врожаю, т/га; 𝑈с – врожай-
ність зерна агрокультури, т/га. 

Реальна пропускна здатність збиральної ма-
шини залежить від стану біологічного врожаю, в 
тому числі від виду культури Кул, коефіцієнта со-
ломистості 𝑘с, вологості w тощо. 

Коефіцієнт соломистості залежить від конк-
ретної агрокультури та її сорту або гібриду: 

𝑈т = 𝑈з + 𝑈с, ц/га (24) 

𝑘с =
𝑈с

𝑈т

 , (25) 

𝑈т = 𝑈з (1 +
𝑘с

1 − 𝑘с

) , ц/га (26) 

де 𝑈с – врожайність соломи агрокультури, ц/га; 
𝑈т – біологічна врожайність агрокультури, ц/га; 
𝑘с – коефіцієнт соломистості. 

Для прикладу, коефіцієнт соломистості для 
різних культур наведений у таблиці 5. 

За результатами аналізу лабораторно-польо-
вих досліджень встановлено характер зміни дода-
ткової пропускної здатності агромашин в залежно-
сті від коефіцієнта соломистості 𝛥𝑞𝑐: 

𝛥𝑞𝑐 = 2.5791 ⋅ 𝑙𝑔 𝑘𝑐 − 0.0117. (27) 

Зі зменшенням коефіцієнта соломистості, ре-
альна пропускна здатність комбайна збільшу-
ється (рис. 5). 
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Таблиця 5 Коефіцієнт соломистості  
для основних агрокультур 

 

Культура Коефіцієнт соломистості 

Пшениця озима 0,72 

Кукурудза на зерно 0,64 

Соняшник 0,63 

Гречка 0,44 

Ріпак озимий 0,33 

Жито озиме 0,70 

Овес 0,89 

 

 
 

Рис. 5. Зміна додаткової пропускної  
здатності зернозбиральних комбайна  

від коефіцієнту соломистості 
 

Крім того, встановлено характер зміни дода-
ткової пропускної здатності агромашин від воло-
гості маси, яка поступає до збиральної агрома-
шини 𝛥𝑞𝑤: 

 𝛥𝑞𝑤 = 3.18 ⋅ 𝑙𝑔 𝑤 − 9.3291.   (28) 

 

 
 

Рис. 6. Зміна додаткової пропускної здатності 
зернозбиральних комбайнів від вологості 

біологічної маси врожаю 

Зі збільшенням вологості біологічної маси 
врожаю реальна пропускна здатність комбайна 
зменшується (рис. 6). 

Таким чином, робоча швидкість збиральних 
агромашин, з врахуванням коефіцієнта соломис-
тості та вологості маси, становить: 

𝑉𝑝 =
36 ⋅ (𝑞з + (𝛥𝑞𝑐 + 𝛥𝑞𝑤))

𝐵𝑝 ⋅ (𝑈з + 𝑈с)
, км/год. (29) 

При умові 𝑉𝑝 > 𝑉доп (𝑉доп ‒ допустима швид-

кість агромашинам за агротехнічними вимогами), 
уточнюють ширину захвату жатки, яка розрахову-
ється за наступною залежністю: 

𝐵𝑝 ≤
36 ⋅ (𝑞з + (𝛥𝑞𝑐 + 𝛥𝑞𝑤))

𝑉доп ⋅ (𝑈з + 𝑈с)
, м. (30) 

Таким чином, параметри роботи збиральних 
агромашин погоджені зі станом агрокультур. 

Висновки та перспективи подальших дос-
ліджень. Розглянуто підходи до обґрунтування 
алгоритмів визначення складу машинного парку 
необхідного для виконання механізованих техно-
логічних операцій, на основі визнач ених типів ро-
бочих органів. Досліджено показники для агрома-
шин, які забезпечують якісне виконання робіт.  

Визначено фактори, що впливають на реа-
льну робочу швидкість виконання кожної механі-
зованої технологічної операції та коефіцієнт ви-
користання ширини захвату агромашин. 

Розглянуто фактори що впливають на потуж-
ність необхідну для приводу робочих органів зби-
ральних машин. 

Все перелічене необхідно враховувати при 
створенні математичних моделей, для процесу 
вибору оптимального складу машинного парку, 
спираючись на попередньо визначені типи робо-
чих органів. 
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Аннотация 

Обоснование и выбор агромашин  
по выбранным рабочим органам 

В.Н. Зубко 

Рассмотрены подходы к обоснованию алгоритмов определения состава машинного парка необходи-
мого для выполнения механизированных технологических операций, на основе определенных типов ра-
бочих органов. Исследованы показатели для сельскохозяйственных машин, которые обеспечивают каче-
ственное выполнение основных технологических операций: ширина захвата, кинематическая длина и ши-
рина, рабочая скорость, сопротивление агрегатированию, мощность на привод рабочих органов. 
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Определены факторы, влияющие на реальную рабочую скорость выполнения каждой механизиро-
ванной технологической операции и коэффициент использования ширины захвата сельскохозяйствен-
ной машины. Реальная рабочая скорость выполнения каждой механизированной технологической опе-
рации зависит от состава машинного агрегата. 

Ширина захвата сельскохозяйственных машин зависит от размеров полей, их конфигурации, длины 
гона, наклона местности и конструктивной ширины захвата. Коэффициент использования ширины за-
хвата сельскохозяйственных машин зависит от вида операции, типа рабочего органа и от ограничений 
по агротехническим требованиям. Анализ проведенных исследований показывает, что зависимость ко-
эффициента использования ширины захвата пахотного агрегата зависит от скорости выполнения опе-
рации и имеет квадратичный характер. Для машин, которые вносят средства защиты растений или 
проводят подкормку по листу, коэффициент использования ширины захвата зависит от высоты уста-
новки форсунки над поверхностью почвы и угла распыления жидкости. 

Рассмотрены факторы, влияющие на мощность необходимую для привода рабочих  
органов уборочных машин. 

Все перечисленное необходимо учитывать при создании математических моделей, для процесса 
выбора оптимального состава машинного парка, опираясь на предварительно определенные  
типы рабочих органов. 

Ключевые слова: агромашина, рабочая скорость, технологическая операция, мощность,  
рабочий орган. 

Abstract 
 

Justification and selection of agricultural machines 
 based on selected working parts 

V.N. Zubko  

The approaches to the substantiation of algorithms for determining the composition of the machinery nec-
essary for the implementation of mechanized technological operations based on certain types of working parts 
are considered. The indicators for agricultural machines that provide high-quality performance of the basic 
technological operations are studied: working width, kinematic length and width, working speed, aggregation 
resistance, drive power of working parts. 

The factors affecting the actual working speed of each mechanized technological operation and the utili-
zation factor of the width of the capture of the agromachine are determined. The actual working speed of each 
mechanized technological operation depends on the composition of the machine unit. 

The width of the agricultural machines depends on the size of the fields, their configuration, the length of 
the headland, the slope of the terrain and the design width of the capture. The utilization rate of the working 
width of agricultural machines depends on the type of operation, the type of working part and the restrictions 
on agricultural requirements. An analysis of the studies shows that the dependence of the utilization rate of 
the working width of the arable unit depends on the speed of the operation and has a quadratic character. For 
machines that introduce plant protection products or feed the sheet, the utilization rate of the working width 
depends on the height of the nozzle above the surface of the soil and the angle of liquid spray. 

The factors affecting the power required to drive the working bodies of harvesting machines are considered. 
All of the above must be taken into account when creating mathematical models for the process of choos-

ing the optimal composition of the machine park based on the type of working parts. 

Keywords: agricultural machine, working speed, technological operation, power, working parts. 
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