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Նախաբան

Կարտոֆիլահան մեքենաների կառուցվածքի և աշխա
տանքիուսումնասիրություննուվերլուծությունըցույցեն
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կապեսպետքէօպտիմալացնելպալարահողայինզանգ
վածիզտմանպրոցեսը:

Ծանր հողերի պայմաններում աշխատելիս կարտոֆիլա
հան մեքենաները պալարահանման անհրաժեշտ տեխ
նոլոգիական որակ չեն ապահովում: Կարտոֆիլահան
մեքենայինմարգաթմբիամբողջպալարահողայինզանգ
վածիմատուցմանհետևանքովմեքենանգերբեռնվումէ,
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զտումևհողիցմաքրում,նվազումենմեքենայիարագութ

ՀՏԴ  631.356.43       

ԿԱՐՏՈՖԻԼԱՀԱՆ ՄԵՔԵՆԱՅԻ ՌՈՏԱՑԻՈՆ ԿՈՇՏԱՄԱՆՐԻՉ-ՓՈԽԱԿՐԻՉԻ ԴԱՆԱԿՈՎ 
ԿՏՐՎԱԾ ՀՈՂԱՅԻՆ ՏԱՇԵՂԻ ԹՌԻՉՔԻ ՀԵՏԱԶՈՏՈՒԹՅՈՒՆԸ

Ա.Մ. Եսոյան տ.գ.դ., Ա.Ա. Մաթևոսյան  տ.գ.թ.
Հայաստանիազգայինագրարայինհամալսարան

Ա.Ա. Եսոյան
Երևանիպետականհամալսարան

esoyan.62@mail.ru,  ani.matevosyan.88@mail.ru,  ara.esoyan@mail.ru

յունըևարտադրողականությունը,ավելանումենէներգե
տիկ ծախսերը (Ա.Մ. Եսոյան և ուրիշ., 2014, Ж.Р. Нор
чаев, 2013):

Ծանր հողերի պայմաններում կարտոֆիլահան մեքենա
մտնող պալարահողային զանգվածում զգալի տեսակա
րար կշիռ են կազմում մեքենայի փոխադրիչի վրա հիմ
նականումչմանրացվածևպալարներիվրամնացածհո
ղակոշտերը: Դրանք կարտոֆիլահան մեքենայովանցած
պալարներիհետմիասինթափվումենհողիմակերևույթին
ևբերքահավաքիերկրորդփուլում (դաշտիցպալարները
հավաքելու ժամանակ) առաջացնում լրացուցիչ խնդիր
ներ,անգամբերքի որոշակի կորուստ:Ուստիարդյունա
վետկլինի կոշտերը մանրացնելև մեքենայի ընդգրկման

Բանալի բառեր՝
զտում,
թռիչքիհեռավորություն,
կարտոֆիլահանմեքենա,
կոշտամանրիչփոխակրիչ,
հողայինտաշեղ,
մարգաթումբ

Տ Ե Ղ Ե Կ Ո Ւ Թ Յ Ո Ւ Ն

Ծանրհողերիպայմաններումկարտոֆիլահանմեքենաներըպալարահանման
անհրաժեշտտեխնոլոգիականորակչենապահովում:Ուստիառաջարկվումէ
խոփաէլևատորային համակարգը համալրել պալարամարգաշարքի դինամի
կականկոշտաջարդիչով:Դինամիկականսկզբունքովաշխատողկոշտամանրիչ
փոխակրիչը տեղակայվում է կարտոֆիլահան մեքենայի խոփերից առաջ
և ընդգրկում է պալարաբունն ամբողջությամբ, ինչը հնարավորություն է
տալիս կտրված հողայինտաշեղը դուրս բերել միջմարգայինտարածություն՝
ապահովելովթռիչքի բավարար հեռավորություն,պալարահողային զանգվա
ծումնվազեցնելհողիքանակությունըևզտմանէլևատորինմատուցելհողից
առավելագույնսմաքրվածպալարազանգված:

Ա Մ Փ Ո Փ Ա Գ Ի Ր
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լայնությանտիրույթիցհեռացնելպալարահողայինզանգ
վածըկարտոֆիլահանմեքենամտնելուցառաջ(Ա.Մ.Եսո
յանևուրիշ.,2014,Ю.И. Волошин и др., 2008):

Ն յու թը և մե թոդ նե րը

Ծանրհողերիպայմաններումաշխատողկարտոֆիլահան
մեքենաներիշահագործմանպրակտիկանցույցէտալիս,
որդրանցխոփաէլևատորայինհամակարգնանհրաժեշտ
է համալրել պալարամարգաշարքի հողաշերտի դինամի
կականջարդիչօղակով(նկ.1):

երկու հաջորդական գործողություններից՝ մարգաթմբի
հողակեղևի հատումով կտրում և հեռացում միջշարային
տարածություն:

Կոշտամանրիչփոխակրիչի աշխատանքի ժամանակ հո
ղայինտաշեղիթռիչքիհետազոտությանհիմանվրադա
նակիտեղակայմանանկյանհաշվարկայինմեծությանվեր
լուծությունըցույցէտալիս,որռոտորիպտտմանանկյան
տիրույթումդանակիօպտիմալդիրքըպայմանավորվածէ
միայն կինեմատիկականպարամետրով: Հարկ է նշել, որ
կոշտամանրիչփոխակրիչիպարամետրերիհիմնավորման
ժամանակ դանակի տեղակայման γ անկյան օպտիմալ
արժեքիորոշումնանհրաժեշտ,սակայնդեռևսբավարար
պայմանչէ:Պահանջվումէդանակիտեղակայմանհամար
հիմնավորելերկրորդպարամետրը,որպեսզիապահովվի
միաժամանակ երկու պայման` հողային տաշեղի թեք
սահումով կտրում և հեռացում միջմարգային տարածու
թյուն:Դանակիտեղակայմանպայմանովապահովվումէ
սահումովկտրում,այնուհետևհողայինտաշեղիհեռացում
ագրեգատի շարժման հակառակ ուղղությամբ՝ դեպի
հետ: Մինչդեռ անհրաժեշտ է, որ պալարաբնի վրայից
կտրվելուցհետոհողայինտաշեղըդուրսբերվի(շպրտվի)
միջմարգայինտարածություն,որպեսզիպալարահողային
զանգվածըհնարավորինսմաքրվիհողիցևզտմանէլևա
տորին մատուցվի առավել մաքուր պալարազանգված
(Շ.Մ.Գրիգորյանևուրիշ.,2014):



Արդյունքները և վերլուծությունը

Դիտարկենք առաջադրված խնդրի լուծման երկրորդ
պայմանը՝պալարահողայինզանգվածիդուրսբերումմիջ
մարգային տարածություն, և որոշենք հողային տաշեղի
թռիչքիհեռավորությունը(նկ.2):Նկ. 1. Կոշտամանրիչփոխակրիչիսկզբունքայինսխեման.

1 - ռո   տոր, 2 - դանակ, 3 - կարտոֆիլահան մեքենա, 4 - հո-
դա կապով լծակ, 5 - կարգավորիչ հարմարանք, 6 - օղա գոտի, 
7 - հորիզոնական ձող(կազմվել է հեղինակների կողմից):

1

2

6

5

7
4 3

Դինամիկականսկզբունքովաշխատողկոշտամանրիչփո
խակրիչբանողօրգանըտեղակայվումէկարտոֆիլահան
մեքենայիխոփերիցառաջևընդգրկումէպալարաբունն
ամբողջությամբ:Կոշտամանրիչփոխակրիչիօղագոտինե
րի վրա մեքենայի շարժման ուղղության նկատմամբ թե
քադիր տեղակայված դանակների շարժման հետագիծը
ցիկլոիդ է, ինչը նպաստում է մարգաթմբի մակերևույթի
կոշտերիփխրեցմանը, ինչպես նաև կեղևաջարդոնիաս
տիճանականտեղափոխմանը միջմարգային տարածութ
յուն: Արդյունքում մարգաթմբի մակերևույթի փխրեցված
զանգվածնամբողջությամբ չի մտնում զտման հանգույց:
Այսինքն՝ կոշտամանրիչփոխակրիչն ապահովում է ոչ
միայնմարգաթմբիմակերևույթիկոշտերիջարդում,այլև
հեռացում (В.Д. Липин и др., 2021, Г.С. Никитин, 2019,
А.Н.Шипиловидр.,2021):

Բանող օրգանիտեխնոլոգիականպրոցեսը բաղկացած է

Նկ. 2. Հողային տաշեղի թռիչքի հետազոտության հաշվարկային
սխեման(կազմվել է հեղինակների կողմից):



ԱԳՐՈԳԻՏՈՒԹՅՈՒՆ ԵՎ ՏԵԽՆՈԼՈԳԻԱ   Հայաստանի ազգային ագրարային համալսարան N 1 (85)/2024

Ագրարային ճարտարագիտություն11

Կոշտամանրիչփոխակրիչի դանակը, տաշեղակտրումը
Bկետումավարտելուցհետո,γանկյանօպտիմալարժեքի
շնորհիվ,հողայինտաշեղըորոշակիտեղից(A)ψ´անկյան
տակ տեղափոխում է BA աղեղի հետագծով և դուրս
բերում դեպի միջմարգային տարածություն` C կետը:
Քանիորկոշտամանրիչփոխակրիչիհետևիպաշտպանիչ
վահանըհանվածէ,ստացվումէորոշակիհետագիծ`AC,
X=Sհեռավորությամբ(Շ.Մ.Գրիգորյան,1998,Ա.Մ.Եսո
յանևուրիշ.,2011):

Հողայինտաշեղիթռիչքիհայտնիհավասարումներնեն՝

mx = 0
my = -m









:
g

Դրանց կրկնակի ինտեգրմամբ ստացվում է հետևյալ
համակարգը.
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cos ,

sin :
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ψ

′

= − + ′
g


(1)

Հաշվիառնելովy=hպայմանը`(1)համակարգիցստանում
ենք՝

 ( )2 2cosX sin sin ,
a

a
a h

VS V Vψ ψ ψ′= = + −′ ′ g
g

(2)

որտեղVaնհողայինտաշեղիթռիչքիբացարձակարագու
թյունն է, ψ´ը՝ հողային տաշեղի թռիչքի բացարձակ
արագությանևOXառանցքիդրականուղղությանկազ
մածանկյունը(Ա.Մ.Եսոյանևուրիշ.,2015, Б.В. Савенков, 
М.А. Новиков, 2021):

Ըստնախորդհետազոտությունների`

 2 cos2 sin 1, ,
sin 1aV V tg l al l a ψ

l a
= − + =′

−

որտեղ aն դանակի պտտման անկյունն է՝ սկզբնական
դիրքիցհաշված,lն՝կինեմատիկականցուցիչը:

Թռիչքի հավասարման վերլուծության համաձայն՝ Xmaxը

ստացվումէψ´=450անկյանտակ,ուստիըստվերընշված

հավասարման՝ ( ) cos180 1 ,
1 sin

tg tg l aψ ψ
l a

− = − = − =′ ′
−

 որ

տեղից ընդունելով, որ λmin=3, կստանանք α=220
 կամ,

հաշվիառնելով,որBկետումα=-900,կստանանք՝α=1200:

ՈրոշենքSհեռավորությանթռիչքապահովողբացարձակ
արագության մեծությունն ըստ 2 2 sin 1aV V l l a= − + 

հավասարման՝

 2 2 3 0,9 1 2,14 ,aV V Vl= − ⋅ ⋅ + = (3)

որտեղVնագրեգատիշարժմանարագություննէ:

Այսպիսով՝(2)հավասարումըկընդունիհետևյալհաշվար
կայինտեսքը.

( )( )22,14 0,707S 2,14 0,707 2,14 0,707 9,87 ,
9,81
V V V h⋅= ⋅ + ⋅ −

 ( )
( )

2

2

S 0,154V 1,5 2,3 9,8

0,23 4,3 :

V V h

V V V h

= + − =

= + −

Օգտվելովվերջինարտահայտությունից՝կարողենքVիև
hիտարբերարժեքներիհամադրությամբորոշելհողային
տաշեղիթռիչքիայնօպտիմալարժեքը,որիդեպքումտա
շեղըդուրսկմնակարտոֆիլահանմեքենայի ընդգրկման
լայնությանտիրույթիցևլրացուցիչչիծանրաբեռնիմեքե
նան:Մասնավորապեսընտրվելենհետևյալարժեքները՝
V=3,  5և7կմ/ժամ,h=4,  5և6սմ:

Համապատասխանվերլուծություններիհիմանվրահան
գելենքայնեզրակացության,որհողայինտաշեղիթռիչ
քի օպտիմալ հեռավորություն կարող է ապահովվել այն
դեպքում, երբ ագրեգատի արագությունը կազմում է
V>5կմ/ժամ,իսկտաշեղիթռիչքիկետըբնութագրողպա
րամետրը՝h>6սմ:

Քանիոր կոշտամանրիչփոխակրիչի հարթությանտեղա
կայման անկյունը չի համընկնում ագրեգատի շարժման
ուղղությանհետ,ուստիհողայինտաշեղիթռիչքիհետա
գիծը և մեծությունը շեղված են: Այդ պատճառով հողա
յինկեղևամանրվածքըմիջմարգայինտարածությունտե
ղափոխելուառավել լավպայմաններըհնարավորություն
կտան տաշեղի թռիչքի S ́  հեռավորությունը նվազեցնել
cos γ´ անգամ(նկ.2).

S´= S cos γ´:                            (4)

Ստացված հավասարումներում S և h մեծություններն
ընտրվում են մարգի ընդլայնական հատվածքի պարա
մետրերից,ուստիպետքէհաշվարկելմիայնագրեգատի
շարժման V արագությունը: Կինեմատիկական պարա
մետրի փոփոխության դեպքում հաշվարկները կատար
վումեններկայացվածմեթոդիկայով:

Եզրակացություն

Այսպիսով՝ կոշտամանրիչփոխակրիչով կատարվում են
մարգաթմբիհողակեղևիհատումովկտրումևհեռացում
միջմարգային տարածություն: Դանակի տեղակայման
անկյանօպտիմալարժեքիդեպքումապահովվումէմիա
ժամանակ2պայման՝սահումովկտրումևհողայինտաշե
ղիդուրսբերումմիջմարգայինտարածություն(դեպիհետ):
Կարևորպայմանէհողայինտաշեղիդուրսբերումըմիջ
մարգայինտարածություն: Այսինքն՝անհրաժեշտ է ճիշտ
որոշելհողայինտաշեղիթռիչքիհեռավորությունը:

Կարտոֆիլահանմեքենայիռոտացիոնկոշտամանրիչփո
խակրիչի կտրած հողայինտաշեղի թռիչքի հեռավորութ
յունըպայմանավորվածէագրեգատիշարժմանարագութ
յամբևմարգիընդլայնականհատվածքիպարամետրերով:
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Исследование дальности полета почвенного слоя, срезанного ножом ротационной 
комкодробилки-элеватора картофелекопателя  

А.М. Есоян, А.А. Матевосян
Национальный аграрный университет Армении

А.A. Есоян
Ереванский государственный университет

Ключевые слова: грядка, дальность полета, картофелекопатель, комкодробилка-элеватор, почвенный слой, 
сепарация 

А н н о т а ц и я .  В условиях тяжелых почв картофелеуборочные машины не обеспечивают необходимого техно
логического качества сепарации клубней. Поэтому рекомендуется оснастить элеватор динамической комкодро
билкой. Рабочий орган комкодробилкиэлеватора, работающий по динамическому принципу, располагается перед 
лемехами картофелекопателя, охватывает весь клубненосный пласт и, обеспечивая необходимую дальность поле
та почвенного слоя, позволяет выбросить срезанный пласт в межгрядочное пространство, уменьшить количество 
почвы в клубнепочвенной массе и доставить на сепаратор максимально очищенные клубни.

http://dx.doi.org/10.18411/lj-07-2021-88
https://elibrary.ru/item.asp?id=54466616
https://elibrary.ru/item.asp?id=54466616
https://elibrary.ru/item.asp?id=54466616
https://elibrary.ru/item.asp?id=46162032
https://elibrary.ru/item.asp?id=46162032
https://elibrary.ru/item.asp?id=46162032
http://dx.doi.org/10.47804/9785899040313
https://elibrary.ru/item.asp?id=46452759
https://elibrary.ru/item.asp?id=46452759
https://elibrary.ru/item.asp?id=46452759
https://elibrary.ru/contents.asp?id=46452755
https://elibrary.ru/contents.asp?id=46452755&selid=46452759
https://elibrary.ru/item.asp?id=49908292
https://elibrary.ru/item.asp?id=49908292


ԱԳՐՈԳԻՏՈՒԹՅՈՒՆ ԵՎ ՏԵԽՆՈԼՈԳԻԱ   Հայաստանի ազգային ագրարային համալսարան N 1 (85)/2024

Ագրարային ճարտարագիտություն13

Ընդունվել է` 26.01.2024 թ. 
Գրախոսվել է` 22.02.2024 թ. 

Study of the Flight Range of the Soil Layer Cut with the Blade of Rotary Clod Crusher-Conveyer                 
of a Potato Digger 

A.M. Yesoyan, A.A. Matevosyan
Armenian National Agrarian University

A.A. Yesoyan
Yerevan State University

Keywords: filtration, hardener conveyor, land plot, lawn mound, potato digger

A b s t r a c t .  Potato peeling machines do not provide the necessary technological quality of the tuber cleaning process. 
The shovel separation system operating in heavy ground conditions must be equipped with a dynamic shredder of tubers. 
the driving mechanism of grinding and pipelining, operating on a dynamic principle, is located in front of the goiter of the 
potato peeling machine and covers the entire profile of the tuber. The ground chips cut from the tuber should be thrown 
into the aisle to reduce the amount of soil in the tubersoil mass, the most purified tuber mass from the soil should be fed 
into the filter elevator.

The analysis of the calculated value of the angle of installation of the knife shows that the optimal position of the knife 
in the range of rotation angles of the rotor depends only on the kinematic parameter. When justifying the parameters 
of a largesized conveyor, determining the optimal value of the angle of installation of the knife is necessary, but still 
insufficient condition. A sufficient condition requires justification of the second parameter of the knife installation to ensure 
the simultaneous fulfillment of two conditions: cutting chips with an inclined slide and its ejection into the interline space. 
The installation condition of the knife is provided by sliding cutting, taking into account that it is necessary that the Earth 
chips be dumped into the aisle after cutting from the tuberous soil, to reduce the amount of soil in the tuberoussoil mass, 
a more purified tuberous mass from the soil is fed into the filter elevator.
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