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(57) Технологічний модуль, що складається з са-
мохідного шасі, до складу якого входять піврама з 
передніми і задніми колесами, до якої закріплена 
кабіна і двигун, та механізм навішення, на якому 
встановлена начіпна машина, який відрізняється 
тим, що механізм навішення з начіпною машиною 
кріпиться до піврами між передніми і задніми ко-
лесами.

 
 

 
 

Корисна модель відноситься до галузі маши-
нобудування і може бути використана при вико-
нанні сільськогосподарських робіт. 

Якість обробки ґрунту, міжрядної обробки схо-
дів і інших сільськогосподарських робіт багато в 
чому залежить від курсової стійкості модуля, тех-
нологічної стійкості процесу, що виконується. 

Відома конструкція технологічного модуля 
АУТ-1, до складу якого входять самохідне шасі 
СШ-2540, яке складається з полурами з передніми 
і задніми колесами, до якої закріплена кабіна і дви-
гун, механізм навантаження та начіпна машина. 
[Сельскохозяйственная техника. Машины и обору-
дование для перерабатывающих отраслей. Инфо-
рмагротех, Москва 1999г]. 

Недоліком цього технологічного модуля є кур-
сова нестійкість, наприклад, оранки, який поясню-
ється тим, що начіпний пристрій розташований 
вище крапки зчеплення задніх коліс самохідного 
шасі СШ-2540 з ґрунтом, тому виникає момент 
пари сил, який перекидає. Момент, який переки-
дає, утворений силою на зчіпці та силою тертя між 
ведучими задніми колесами і ґрунтом на плечі 
рівним висоті від ґрунту до зчіпки, буде прагнути 
перекинути самохідне шасі СШ-2540, тобто відір-
вати від ґрунту передні колеса, а це веде до пов-
ної чи часткової некерованості його. Для підви-
щення курсової стійкості (керованості) 
технологічного модуля АУТ-1 попереду нього на 
полураму кріплять додатковий баласт від 100 і 
більше кілограм, а це веде до переущільнення 
ґрунту. Так само недоліком цього технологічного 
модуля є технологічна нестійкість при виконанні 
культиватором, наприклад, міжрядної обробки на 

криволінійних ділянках, так як радіус повороту на-
чіпної машини значно більше, ніж радіус повороту 
передніх коліс самохідного шассі СШ-2540. І чим 
більше відстань від задніх коліс до далекої крапки 
робочого органа, тим більше радіус повороту, до 
того ж начіпна машина копіює кривизну поля з за-
пізненням. Так як радіус повороту робочої машини 
(культиватора) більше радіуса кривизни рядка, то 
сходи будуть підрізатися, що веде до утрати вро-
жаю, а збереження бур'янів веде до засмічення 
поля. Навішення робочої машини позаду самохід-
ного шасі СШ-2540 збільшує габарити модуля, що 
погіршує маневреність його. 

За прототип прийнятий конструкція технологі-
чного модуля, до складу якого входять самохідне 
шасі Т16-Μ, яке складається з полурами з перед-
німи і задніми колесами, до якої закріплена кабіна і 
двигун, механізм навішення та начіпна машина. 

[Харьковский завод тракторных самоходных 
шасси. Руководство по эксплуатации самоходного 
шасси Т16 Москва «Машиностроение» 1983]. 

У самохідного шасі Т16-Μ механізм навішання 
розташовано попереду. Недоліком цього техноло-
гічного модуля з навішеною на механізм навішен-
ня сільгоспмашиною є курсова нестійкість, яка 
пояснюється тим, що при виконанні культиватором 
міжрядної обробки, сила опору переміщенню його 
прикладена до механізму навішення вище крапки 
зчеплення передніх коліс з ґрунтом. Тому на само-
хідне шасі Т16-Μ буде діяти момент, який переки-
дає, що прагне розвантажити задні колеса, тобто 
підняти їх, тому самохідне шасі Т16-М стає неке-
рованим чи мало керованим, до того зменшується 

 



3 18768 4 
 

 

 

сила зчеплення задніх коліс з ґрунтом, тобто від-
бувається буксування. 

Також недоліком технологічного модуля є тех-
нологічна нестійкість, а саме на криволінійних ді-
лянках поля, при виконанні міжрядної обробки 
культиватором, начіпна машина копіює кривизну 
поля з запізненням, тому буде відбуватися підрі-
зання сходів і пропуск бур'янів, що веде до утрати 
врожаю, засміченості поля. Розташування начіпної 
машини поперед самохідного шасі Т16-Μ збільшує 
габарити технологічного модуля і погіршує його 
маневреність. 

В основу корисної моделі покладена задача 
вдосконалення технологічного модуля, в якому 
механізм навішення кріпиться на піврамі між пе-
редніми та задніми колесами самохідного шасі, що 
сприяє поліпшенню курсової стійкості, технологіч-
ної стійкості виконуваної роботи, та маневреності. 

Поставлена задача вирішується тим, що в те-
хнологічному модулі, який складається з самохід-
ного шасі, до складу якого входять напіврама з 
передніми і задніми колесами, до якої закріплена 
кабіна і двигун, та механізм навішання, на якому 
встановлена начіпна машина відповідно корисної 
моделі механізм навішення з начіпною машиною 
кріпиться до напіврами між передніми і задніми 
колесами. 

Наявність механізму навішення на напіврамі 
між передніми і задніми колесами самохідного 
шасі дозволить поліпшити курсову стійкість моду-
ля, поліпшити технологічну стійкість виконуваної 
роботи, зменшити металоємність, поліпшити ма-
невреність. 

Технічна сутність і принцип роботи запропоно-
ваного модуля пояснюється кресленнями: 

Фіг.1 - схема модуля; 
Фіг.2 - вид зверху Фіг.1; 
Фіг.3 - розріз А-А Фіг.2. 
Запропонований технологічний модуль скла-

дається з самохідного шасі, до складу якого вхо-
дить напіврама 1, до якої кріпляться попередні 
колеса 2, її задні колеса 3, двигун 4, кабіна 5, а під 
напіврамою 1 між передніми 2 і задніми 3 колеса-
ми закріплено механізм навішання 6, до якого крі-
питься начіпна машина 7. 

Технологічний модуль працює наступним чи-
ном: 

Самохідне шасі заїжджає в поле і за допомо-
гою гідроприводу опускає механізм навішення 6 з 
начіпною машиною 7 (наприклад, культиватор) в 
робоче положення. При виконанні начіпною маши-
ною 7 (культиватором) міжрядної обробки сходів 
лапи її заглиблюються в ґрунт і підрізають бур'ян. 
На лапу начіпної машини 7, при взаємодії її з ґрун-
том діє сила, яку можна розкласти на дві складові 
горизонтальну складову, яка перешкоджає пере-
міщенню начіпної машини 7(сила на гаку) і верти-
кальна складова, прагнуча поглубити лапу робочої 
машини 7 в ґрунт. Але так як в начіпної машини 7 
(культиватора), що навішана на самохідне шасі, 
опорних коліс не має, то для неї опорними колісь-
ми є передні колеса 2 і задні ведучі колеса З са-
мохідного шасі. При цьому, вертикальна складова 
сила від лап начіпної машини 7 буде впливати 
через навішення 6 на напівраму 1, а з неї пере-
розподіляється на передні колеса 2 і задні колеса 
3 самохідного шасі. Збільшення сили тиску перед-
ніх коліс 2 на ґрунт сприяє поліпшенню курсової 
стійкості (керованості) технологічного модуля, а 
збільшення тиску задніх (ведучих) коліс 2 на ґрунт 
сприяє більшому зчепленню їх із ґрунтом, тобто 
зменшує відсоток процесу буксування. При пере-
міщенні технологічного модуля по криволінійній 
ділянці поля, начіпна машина 7 (культиватор) буде 
вписуватися в криву синхронно з передніми коле-
сами 2 самохідного шасі і при виконанні міжрядної 
обробки будуть зрізати бур'яни, зберігаючи при 
цьому непошкодженими сходи. Це буде відбувати-
ся внаслідок того, що робочі органи начіпної ма-
шини 7 (культиватор) максимально близько роз-
ташовані до передніх коліс 2 самохідного шасі. 
При такому розташуванні начіпної машини 7, якщо 
і буде погрішність копіювання кривизни поля, то 
вона буде знаходитися в межах АТТ. Тобто закрі-
плення начіпної машини 7 на механізмі навішення 
6, закріпленого на напіврамі 1, між передніми 2 і 
задніми 3 колесами поліпшує технологічну стій-
кість виконуваної роботи та курсову стійкість тех-
нологічного модуля. Далі при виїзді з рядка техно-
логічний модуль виконує маневр і заїжджає в 
наступний рядок. Так як такий технологічний мо-
дуль компактний, то на виконання маневру необ-
хідно затратити менше часу і на меншій ділянці 
поля. 
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