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ОБҐРУНТУВАННЯ 
КОНСТРУКТИВНО-
ТЕХНОЛОГІЧНИХ ПАРАМЕТРІВ 
КАРТОПЛЕЗБИРАЛЬНОЇ 
МАШИНИ  

 
Для успішного виходу України на західні ринки 

необхідно забезпечити конкурентоспроможність власної 
продукції, яка досягається при комплексній механізації 
технологічних процесів, зниженні витрат праці, збільшенні 
врожайності та якості одержуваної продукції. Відповідно, 
метою дослідження було проведення порівняльного аналізу 
конструктивно-технологічних схем картоплезбиральних 
машин визначив найбільш доцільний напрямок 
удосконалення існуючих та створення нових конструкцій 
картоплезбиральних машин, підкопувальних робочих органів 
і сепараторів та обґрунтування конструктивно-
технологічних параметрів.  

Дослідження проводилися шляхом технологічно-
конструкційного аналізу технологій і машин для збирання 
картоплі. У процесі досліджень використовувались методи 
порівняння та математичного моделювання технологічних 
процесів. Інформаційною базою досліджень слугували праці 
українських та зарубіжних науковців з технологій і машин 
для збирання картоплі.  

На основі проведеного порівняльного аналізу 
технологій і машин для збирання картоплі виявлено основні 
процеси, що впливають на агротехнічні показники 
збиральної техніки, а також принципів впливу різних 
сепараторів на картопляний ворох показав, що вони 
використовують неефективні види деформацій, а саме: 
удар і стискання. Натомість дослідження дозволяють 
стверджувати, що значно ефективнішими є деформації 
розтягу і зсуву, які в чинних конструкціях сепараторів не 
реалізовуються, або реалізовуються лише частково. 

На основі комплексних досліджень запропонована 
технологічна схема картоплекопача, робочі органи якого 
(лемішно-полицевий підкопувач і барабанний сепаратор) 
взаємодіють з картопляним ворохом через деформації 
розтягу і зсуву, що дає змогу ефективно відсепаровувати 
ґрунт в різних умовах збирання бульб та інших 
конструктивних та кінематичних параметрів робочих 
органів картоплезбиральної машини. 

Ключові слова: картопля, картоплезбиральна 
техніка, технологія, процес сепарації, барабанний 
сепаратор, збирання картоплі, сепарація, ворох. 

  
Постановка проблеми. Урядом 

України обрано стратегічний курс на розвиток в 
аграрно-індустріальному напрямі. Україна має 
унікальний природний потенціал, що дозволяє 
стати лідером з виробництва 

сільськогосподарської продукції в Європі. 
Проте, для успішного виходу на західні ринки 
необхідно забезпечити перш за все 
конкурентоспроможність власної продукції, яка 
досягається при комплексній механізації 
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технологічних процесів, зниженні витрат праці, 
збільшенні врожайності та якості одержуваної 
продукції [1]. Вирощування картоплі в країні 
здійснюється за технологіями минулого 
століття, і якщо раніше вирощування картоплі 
було механізованим, то на сьогодні в більшості 
господарств вона вирощується вручну. З 
проведенням реформ на селі картоплярство 
розсіялося по малих селянських, фермерських 
та садово-городніх ділянках, де розміщено 
близько 95% цієї культури.  

Машини для вирощування картоплі в 
Україну завозились і завозяться, в основному, з 
Білорусі та Німеччини [2]. Загальновідомо, що 
техніка на 70-80% морально застаріла, 
перебуває не в найкращому стані і потребує 
суттєвого оновлення. Картоплярі часто беруть 
за приклад сусідню Білорусь, де технологічний 
цикл повністю забезпечений державою та 
працюють відповідні заводи.  

Технопарк картоплярства України, в 
свою чергу, актуалізує. Проблем 
удосконалення існуючих та винайдення нових 
перспективних технологій і робочих органів 
картоплезбиральної техніки, обґрунтування 
оптимальних режимів їх роботи і, в кінцевому 
рахунку, забезпечення цієї галузі рослинництва 
сучасною, високопродуктивною і надійною 
збиральною технікою. 

Аналіз останніх досліджень і 
публікацій. Проблемі вирощування та 
збирання картоплі присвячено чимало 
друкованих праць. Проблемами картопляної 
галузі займалися і займаються такі вчені, як 
Грушецький С.М., Гуцол Т.Д, Булгаков В.М., 
Смолінський С.В. та ін. [3-13]. 

Явищем та моделювання процесу 
сепарації картопляного вороху займався у своїх 
працях Фірман Ю.П. [5].  

Питаннями розробки та обґрунтування 
параметрів ротаційного картоплекопача 
займався Бончик В.С. [7].  

Останніми дослідженнями слід вважати 
науковий пошук і обґрунтування конструкції і 
параметрів спірального сепаратора 
картопляного вороху та обґрунтування 
параметрів поздовжніх транспортерів-
сепараторів коренезбиральних машин 
присвячено дослідження Булгакова В.М. 
Смолінського С.В., Фльонц І.В. та ін. [8, 9].  

Великим вкладом в теорію сепарації на 
решетах сипучих матеріалів стали праці д.ф.-
м.н. Е.А. Напомнящего, який у ряді своїх праць 
розглянув математичні основи цього процесу, 
Г.Д. Петров провів дослідження по визначенню 
розмірної характеристики ґрунтових грудок, що 

утворюються при підкопуванні бульбоносного 
шару [12]. 

Стратегічні питання з вирощування 
картоплі в Україні з використанням 
найсучасніших технологій і техніки, які б мали 
конкурентоспроможні якісні показники, 
дослідники у своїх працях, на жаль, оминають 
аналіз сучасного стану картоплярства в Україні 
є завжди актуальною проблемою. 

Мета і завдання досліджень. Метою 
дослідження є обґрунтування конструктивно-
технологічних параметрів картоплезбиральної 
машини. 

Результати досліджень. Проведений 
аналіз конструктивно-технологічних схем 
картоплезбиральних машин визначив найбільш 
доцільний напрямок удосконалення існуючих та 
створення нових конструкцій 
картоплезбиральних машин, підкопувальних 
робочих органів та сепараторів (рис. 1).  

Так, найбільш суттєвими і 

перспективними характеристиками 

картоплезбиральних машин слід вважати:  

- мінімальну подачу ґрунту у воросі 

підкопувальними робочими органами до 

сепаратора; 

- активність руйнування структури 

скиби;  

- активне руйнування грудок ґрунту;  

- використання в роботі деформацій 

зсуву, сколу та удару. 

Важливе місце в технологічній схемі 
картоплекопача для якості процесу збирання 
займає сепаратор, який повинен відповідати в 
меншій мірі таким основним вимогам: висока 
сепарувальна здатність; роботоздатність при 
різній вологості ґрунту; незабивання бур’янами; 
вміст ґрунту у вихідному воросі не повинен 
перевищувати 10%; пошкодженність і втрати 
бульб картоплі повинні бути в допустимих 
межах; бути менш енергоємним в порівнянні з 
іншими сепараторами; мати просту конструкцію 
і бути простими в експлуатації, налагодженні і 
ремонті; висока транспортуюча здатність; 
повинен бути недорогим у виготовленні. При 
роботі на важких та перезволожених ґрунтах 
досить цінною буде здатність сепаратора до 
самоочищення. 
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Теоретичне обґрунтування  
робочих параметрів 

Аналіз стану питання механізації збирання картоплі.  
Постановка мети і задач досліджень 

Розробка конструкції лемішно-полицевого картоплекопача  
з барабанним сепаратором картопляного вороху 

Проектування лемішно-полицевої поверхні 

Висновки і рекомендації виробництву 

Ідентифікація головних параметрів та режимів роботи 
картоплезбиральної машини, параметрів процесу сепарації  

та їх взаємозв’язків 

Економічне та енергетичне обґрунтування 

Розробка математичної моделі руху часток вороху по лемішно-
полицевій поверхні і процесу сепарації картопляного вороху 

Розрахунок технологічної пропускної здатності картоплекопача 

Визначення затрат енергії на агрегатування картоплекопача 

Комп’ютерна реалізація і аналіз математичної моделі 

 
Рис. 1. Схема теоретичних досліджень 

Одним із способів досягнення 
поставленої мети є розробка нової конструкції 
картоплезбиральної машини з барабанним 
сепаратором, технологічна схема якої наведена 
на рис. 2.  

Основними її складовими є 
копіювальний грудкоподрібнювальний каток 1, 
циліндроїдальний леміш 2, який зменшує 
подачу вороху від ґрунту на правосторонню 
полицю 3. Підтримується картоплезбиральна 
машина у робочому стані за допомогою 
регулювального опорного колеса 4. На рисунку 
також зображено барабанний сепаратор 5, який 
складається з діаметра меншої основи 6, 
діаметра більшої основи 7, обода 8 зчеплення 
із ґрунтом і прутків 9. 

Працює картоплезбиральна машини 
таким чином. При переміщенні машини вздовж 
рядків картопляного поля за рахунок сили тяги 
трактора робочий орган заглиблюється у землю 
на глибину розміщення бульб. За рахунок 
циліндроїдального леміша 2 зрізається 
бульбоносний пласт і подається по гвинтовій 
правосторонній полиці 3 на конусний 
сепарувальний барабан 5 зі сторони малої 
основи 6. Сепарація бульб від ґрунту 
відбувається за рахунок:  

а) зменшення подачі пласта ґрунту при 
русі під кутом по циліндроїдальному лемішу; 

б) кришення пласта під час його руху по 
гвинтовій правосторонній полиці і повертанні 
його на певний кут; 

в) кришення пласта під час його 
потрапляння в прутково-конусний барабан; 

г) розтягування матеріалу пласта 
всередині робочої поверхні барабана. 

Таким чином запропонована схема 
картоплезбиральної машини з барабанним 
сепаратором покращує сепарацію бульб на 
конусно-прутковому барабані,  зменшуються  
забивання  барабана рослинними рештками і 
механічні пошкодження бульб, зменшується 
кількість сепарувальних пристроїв, 
збільшується продуктивність агрегату при 
забезпеченні якісних показників процесу 
сепарації картопляного вороху. 

Відомі знаряддя полицевого типу не 
можуть піднімати ґрунтовий шар, наприклад, 
коренебульбоносні, для передачі їх на 
транспортуючі і сепарувальні органи, що 
знижує технологічні можливості відомих 
ґрунтообробних знарядь. 
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Рис. 2. Загальна технологічна схема картоплезбиральної машини 
з барабанним сепаратором 

Нами пропонується лемішно-полицевий 
картоплекопач (рис. 3) для підвищення якості 
підкопування вороху за рахунок поліпшення 
оборотності пласта на незв’язних і звичайних 
ґрунтах і використання його для підкопування 
коренебульбоплодів. Для цього полицева 
поверхня робочого органа виконана у вигляді 
частини поверхні відкритого тора з твірними 1-
4, які представлені у вигляді дуг кривих другого 
порядку. Твірна 1 нерухома, а твірні 2-4 мають 
гвинтове обертання навколо осі “О”. 
Однойменні точки твірних 1-4 при обертанні 
навколо осі “О” переміщаються по кривих 
другого порядку, які проектуються на 
фронтальну вертикальну площину у вигляді 
кривих, утворюючи фрагмент поверхні 
відкритого тора. Передній обріз тора усічений і 
до його грані встановлюється леміш 5, лезо 
якого виконане у вигляді відрізків спіралей 6. 
Верхній обріз полицевої поверхні тора 
зв'язаний з гвинтовою пластиною 7, а нижній 
його обріз забезпечений гвинтовою пластиною 
8, причому обидві пластини 7 і 8 збільшують 
свою ширину у напрямі від леміша 5 до 
протилежного обрізу полиці 9. Вісь поверхні 
тора розташована під гострим кутом до 
поздовжньої осі рами і орієнтована в цьому 
напрямку. За рахунок тракторної тяги робочий 
орган заглиблюється в ґрунт на задану глибину, 
здійснює підрізання ґрунтового пласта вороху 
овального перерізу. За рахунок гвинтової 

поверхні робочого органа у вигляді частини 
поверхні тора підрізаний пласт вороху 
обертається на 180º, піднімається над дном 
борозни за рахунок пластини 8, а за рахунок 
пластини 7 підрізаючий пласт зберігає напірний 
стан до виходу його за межі обріза 9 полиці, що 
підвищує якість спушення вороху пласта без 
потреби при цьому в застосуванні допоміжних 
пристроїв, таких як вібратори, бітери, шнеки і 
т.д. для передачі вороху на транспортуючі і 
сепарувальні органи. 

 

 
Рис. 3. Схема лемішно-полицевого 

картоплекопача, вид робочої поверхні 
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Частина поверхні тора на фронтально-
вертикальній площині (рис. 4) має однойменні 
точки твірних 4-7, які з'єднуються між собою 

кривими 10-13 другого порядку, при цьому 
крива 10 є нижнім обрізом частини поверхні 
тора, а крива 12 – верхнім.  

 
Рис. 4. Кінематика побудови частини полицевої поверхні робочого органу 

 
Існуючі результати досліджень процесу 

просіювання не дозволяють однозначно 
визначити конструктивні і кінематичні 
параметри сепарувальних робочих органів. 
Більшість досліджень є часткові випадки 
розв’язку загальних задач. Оскільки процес 
відокремлення домішок на сепараторах 
картопляного вороху має специфічний 

характер, то питання розгляду руху тіла по 
робочій поверхні і дослідження процесу 
сепарації потребує подальших теоретичних 
досліджень. 

Розглянемо існуючі передумови 
розрахунку конструктивно-технологічних 
параметрів картоплезбиральної машини (табл. 
1). 

Таблиця 1. 
Основні передумови розрахунку конструктивно-технологічних  

параметрів картоплезбиральної машини 

Вузол, агрегат Параметри визначення Наукові передумови розрахунку 

1. Загальна схема 1. Колія (відстань між колесами в 
поперечному напрямку) 
картоплезбиральної машини 

Визначається виходячи з агровимог 
на вирощування картоплі кратно 
ширині міжрядь [2]. 

2. Висота транспортного просвіту Теорія деформації ґрунту 

3. Координати коліс в поздовжній 
площині 

Визначаються з умов стійкості 
сільськогосподарської техніки. 

2. Підкопувальна 
частина 

1. Глибина копання бульб hк, м Визначається з умов повного 
підкопування бульб на основі 
координат розміщення 
бульбоносного гнізда [2, 12]. 

2. Ширина леміша В, м Визначається з умов повного 
підкопування бульб на основі 
координат розміщення 
бульбоносного гнізда [2, 12]. 
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3. Кути нахилу леміша  л, град. Розраховується з умови просування 
вороху по поверхні леміша без 
скупчення ґрунту і типу лемішної 
поверхні. Теорія розрахунку клина як 
деформатора ґрунту [2, 12]. 

4. Кут сходу рослинних залишок  , 

град. 

Розраховується з умови, де   – кут 

тертя рослинних стебел або 
кореневищ по лезу [2, 12]. 

5. Довжина: 
леміша lл, м; 
леза l, м. 

Визначається з конструктивних 
міркувань враховуючи динаміку 
підкопування пласта [2, 12]. 

6. Кут нахилу робочої поверхні клина 

до горизонту 
0
 , град. 

Теорія розрахунку клина як 
деформатора ґрунту [2, 12]. 

7. Тип лемішної поверхні Теорія планування лемішної поверхні 
[2, 12]. 

3. Подаюча 
частина вороху 
до сепаратора 

1. Кут піднімання, кришення і 
розпушування картопляного вороху 
 2, град. 

Теорія тертя матеріалів по поверхні 
робочих органів     [2, 12]. 

2. Кут нахилу картопляного пласта 

 , град. 

Теорія руху матеріалів по гвинтовій 
робочій поверхні  [4, 12]. 

3. Кут зміщення картопляного вороху 

 0, град. 
Теорія руху матеріалів по гвинтовій 
робочій поверхні  [4, 12]. 

4. Мінімальне, максимальне і 
розрахункове значення радіуса 
лемішно-полицевої поверхні корпусу 

minR , 
max

R  і .розR , м 

Радіус має бути таким, щоб піднятий 
полицею картопляний ворох  
повністю помістився на ній і не 
пересипався через край [4, 12]. 

5. Ширина вгнутості В, м і довжина L, 
м полицевої поверхні 

Визначається з конструктивних 
міркувань враховуючи динаміку руху 
пласта [4, 12]. 

6. Кут постановки полицевої поверхні 

до напрямку руху  , град. 

Теорія руху матеріалів по гвинтовій 
робочій поверхні  [4, 12]. 

7. Динамічні параметри полицевої 
поверхні 

Теорія диференціального числення. 

8. Кінематичні параметри полицевої 
поверхні Теорія розрахунку кінематики. 

9. Тип лемішно-полицевої поверхні Теорія планування лемішно-
полицевої поверхні. 

4. Барабан 1. Діаметр: 
малої основи D1, м; 
великої основи D2, м. 

Визначається з конструктивних 
міркувань враховуючи кут конусності 
барабана,  б 

2. Кут: конусності  б, град; 

нахилу осі до горизонту  , град. Теорії руху вороху в барабанних 
сепараторах. 
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3. Довжина L, м Має обмежуюче значення        L ≤ 
Bміж. 

4. Колова швидкість Vк, м/с Визначається і змінюється від кутової 
швидкості обертання  , рад/с і 

радіуса зчеплення обода з ґрунтом R, 
м 

5. Діаметр прутка d, м і просвіти між 
ними t, м 

Теорія дослідження процесу 
руйнування ґрунтових грудок за 
Безруким Л.П.  

6. Загальна площа сепаратора S, м2 Визначається з конструктивних 
параметрів сепаратора. 

7. Динамічні і кінематичні параметри 
барабана 

Теорія руху частинок в обертових 
системах.  

5. Копач в цілому 1. Технологічна пропускна здатність 
Q, кг/с 

Теорія пропускної здатності  
системи за Г.Д. Петровим.  

2. Тяговий опір копача Rа, кН Теорія опору с.-г. машин за В.П. 
Горячкіним. 

3. Затрати потужності на 
агрегатування Nа, кВт 

Класичні теорії теоретичної механіки 

 
Проектування лемішно-полицевої 

поверхні. Проаналізувавши профіль 
картопляної грядки, типи лемішної поверхні, 
розміщення сепарувального робочого органу і 
висоту піднімання картопляного вороху, 
проектуємо лемішно-полицеву поверхню. 

Нині найпоширенішим є метод 
професора М.В. Щучкіна. Розглянемо цей 
метод, згідно з яким будуємо дві проекції 
робочої поверхні нашого лемішно-полицевого 
корпусу – поперечно-вертикальну (контур 
корпусу) і горизонтальну. 

 
 

 
Побудову поперечно-вертикальної 

проекції лемішно-полицевої поверхні 
(контуру корпуса) виконуємо в такому порядку. 
У вибраному масштабі відкладаємо ширину 
міжрядь L (рис. 5), яка відповідає довжині 
барабана і куту конусності αб, виходячи з 
агровимог на вирощування картоплі і відстані 
між колесами для габаритних розмірів лемішно-
полицевого картоплекопача з барабанним 
сепаратором в поперечному напрямку, 
максимальну ширину В і висоту підкопування hк 
– з умов повного підкопування бульб на основі 
координат бульбоносного гнізда. 

 

 
Рис. 5. Побудова контуру частини полицевої поверхні робочого органу 
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За розмірами В і hк будуємо переріз 
картопляної грядки, але враховуючи форму 
бульбоносного гнізда, яка нагадує еліпс і 
відкидає лишню частину ґрунту без бульб, 
взявши частину циліндра, що є твірною другого 
порядку з точками 10, 20, 30, 40, 50 в початковий 
момент руху, по якому пізніше приймемо форму 
леміша.  

Користуючись рис. 4 і поясненням до 
нього для нашого випадку, будуємо контури 
частини полицевої поверхні робочого органа 
враховуючи кінематику руху точок 10, 20, 30, 40, 
50 , які перейдуть в 13, 23, 33, 43, 53 при уявному 
куті   = 90º, який пізніше приймемо за кут 

нахилу леміша 
л

 . 

Сполучаючи точки 50, 51, 52, 53 радіусом 
R, отримаємо криволінійний обрис верхнього 
обрізу полиці, а точки 10, 11, 12, 13 – 
криволінійний обрис нижнього обрізу полиці. 

Наступним етапом буде вибір лемішної 
поверхні і її побудови (рис. 6), а також 
зв’язування верхнього обрізу полицевої 
поверхні тора з гвинтовою пластиною 7, яка 
зберігає напружений стан, а нижній його обріз з 
гвинтовою пластиною 8 для забезпечення 
піднімання над дном борозни, причому обидві 
пластини 7 і 8 збільшують свою ширину у 
напрямі від леміша 5 до протилежного обрізу 
полиці 9. Приймемо максимальний кут нахилу 
леміша  

л
  = 24º. 

 
Рис. 6. Схема лемішно-полицевої робочої поверхні 

Побудова горизонтальної проекції 
лемішно-полицевої поверхні. Для її побудови 
слід вибирати напрямну криву, визначити її 
форму і розміри. 

Напрямна крива. Форма напрямної 
кривої, місце її розміщення в тій чи іншій 
частині робочої поверхні корпусу, її параметри 
є визначальними для лемішно-полицевої 
поверхні щодо кришення, розпушування і 
перевертання вороху. 

Вихідними величинами для побудови 

напрямної кривої є кут 
0
  – між площиною дна 

картопляної грядки і дотичною до напрямної 
кривої, розміщеною у перпендикулярній 

площині до леза леміша, і 
0
  – кут сходу 

рослинних залишок з леза леміша. Чим 

більший кут 
0
 , тим інтенсивніше кришиться і 

розпушується картопляний ворох. Для полиць 

культурного типу 
0
  – 20…30°, а для лемішів 

картоплезбиральних машин кут 
0
  – 40…50° 

[13]. 
За формою напрямна крива може бути 

частиною кола, параболи чи еліпса. Найбільше 
застосовують напрямну криву, яка в нижній 
частині має прямолінійний відрізок S, а вище є 
параболою. Так напрямна крива забезпечує 
спочатку плавне піднімання вороху по лемішу і 
тільки потім енергійне перегинання, що сприяє 
кришінню і розпушуванню. Довжину 
прямолінійного відрізка S напрямної кривої 
вибираємо залежно від глибини підкопування. 
Для глибини підкопування hк = 200…250 мм, S 
= 50 мм. 

Для побудови напрямної кривої у 
вигляді частини кола потрібно визначити його 
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радіус кола, на основі якого її будуємо. Радіус 
має бути таким, щоб піднятий полицею 
картопляний ворох повністю помістився на ній і 
не пересипався через краї, а також щоб ворох, 
що перевертається полицею, не задирався 
нижньою частиною її борозенного обрізу. 

Отже, за першої умови матимемо 

мінімальне значення радіуса 
min

R , а з другої – 

максимальне 
max

R . 

Для визначення мінімального значення 

радіуса 
min

R  переріжмо лемішно-полицеву 

поверхню корпусу площиною ВС (рис. 7), яка 

перпендикулярна до леза леміша і проходить 
через його кінець у точці В. Перша умова буде 
забезпечена, якщо крива В1М1 буде довшою за 
ВС (В1М1 > ВС). 

Із рис. 7 видно, що 

0
cos

B
ВC  , а 

довжина кривої (частина кола) 

1 1 0( )BМ R    . 

 
Рис. 7. Схема до визначення мінімального радіуса напрямної кривої 
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, 

 
тобто 

min

0 0( )cos
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.         (1) 

При ширині захоплення корпусу, рівній 

2B b    для циліндричного леміша (рис. 

8). 
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Рис. 8. Схема для розрахунку ширини леміша: 

b – ширина гнізда бульб; δ – зміщення осі рядка відносно осі леміша; 

k
h  – глибина копання; h  – глибина залягання крайніх по ширині бульб; 

ψ – кут природного відкосу ґрунту. 
Підставивши значення у (1) знайдемо 

min
R  = 0,150 м. 

Для визначення максимального 
значення радіуса Rmax, ураховуючи, що полиця 
не зачіплює перевернуту скибу, 
використовуємо залежність:  
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де k – відношення В/
k

h . 

Підставивши значення у (2) знайдемо 

max
R  = 0,232 м. 

Для побудови параболи розрахункове 
значення радіуса Rроз. вихідного кола має бути 

більшим за 
min

R  і меншим, ніж 
max

R : 

min
R < Rроз. < 

max
R  

Виходячи з профілю картопляної 
грядки, розрахункова ширина леміша В = 0,410 
м, тоді Rроз. = R1 = 0,205 м, а крива В1В'1 = 

R1( 02  ) = 0,554 м. 

 
Висновки. 1. Аналіз конструкцій 

картоплезбиральних машин та їх робочих 
органів, а також принципів впливу різних 
сепараторів на картопляний ворох показав, що 
вони використовують неефективні види 
деформацій, а саме: удар і стискання. 
Натомість дослідження дозволяють 
стверджувати, що значно ефективнішими є 
деформації розтягу і зсуву, які в чинних 
конструкціях сепараторів не реалізовуються, 
або реалізовуються лише частково. 

2. На основі комплексних досліджень 
запропонована технологічна схема 
картоплекопача, робочі органи якого (лемішно-

полицевий підкопувач і барабанний сепаратор) 
взаємодіють з картопляним ворохом через 
деформації розтягу і зсуву, що дає змогу 
ефективно відсепаровувати ґрунт в різних 
умовах збирання бульб. 
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ОБОСНОВАНИЕ КОНСТРУКТИВНО-
ТЕХНОЛОГИЧЕСКИХ ПАРАМЕТРОВ 
КАРТОФЕЛЕУБОРОЧНОЙ МАШИНЫ 

 
Для успешного выхода Украины на 

западные рынки необходимо обеспечить 
конкурентоспособность своей продукции, что 
достигается при комплексной механизации 
технологических процессов, снижении затрат 
труда, увеличении урожайности и качества 
получаемой продукции. Соответственно, целью 
исследования было проведение 
сравнительного анализа конструктивно-
технологических схем картофелеуборочных 
машин для определения наиболее 
целесообразного направление 
совершенствования существующих и создания 
новых конструкций картофелеуборочных 
машин, подкапывающих рабочих органов и 
сепараторов и обоснование конструктивно-
технологических параметров. Исследования 
проводились путем технологически 
конструкционного анализа технологий и машин 
для уборки картофеля. В процессе 

исследований использовались методы 
сравнения и математического моделирования 
технологических процессов. Информационной 
базой исследований послужили труды 
украинских и зарубежных ученых по 
технологиям и машинам для уборки картофеля. 
На основе проведенного сравнительного 
анализа технологий и машин для уборки 
картофеля выявлены основные процессы, 
влияющие на агротехнические показатели 
уборочной техники, а также принципов влияния 
различных сепараторов на картофельный 
ворох показал, что они используют 
неэффективные виды деформаций, а именно: 
удар и сжатия. Исследования позволяют 
утверждать, что значительно эффективнее 
является деформации растяжения и сдвига, 
которые в действующих конструкциях 
сепараторов не реализуются, или реализуются 
лишь частично. На основе комплексных 
исследований предложена технологическая 
схема картофелекопалки, рабочие органы 
которой (лемешно-отвальный копатель и 
барабанный сепаратор) взаимодействуют с 
картофельным ворохом через деформации 
растяжения и сдвига, позволяет эффективно 
отсепарировать почву в различных условиях 
уборки клубней и других конструктивных и 
кинематических параметров рабочих органов 
картофелеуборочной машины. 

Ключевые слова: картофель, 
картофелеуборочная техника, технология, 
процесс сепарации, барабанный сепаратор, 
уборка картофеля, сепарация, ворох. 

 
JUSTIFICATION OF CONSTRUCTIVE-

TECHNOLOGICAL PARAMETERS OF THE 
POTATO HARVESTING MACHINE 
 
For Ukraine's successful entry into 

Western markets, it is necessary to ensure the 
competitiveness of its own products, which is 
achieved through comprehensive mechanization 
of technological processes, reducing labor costs, 
increasing yields and quality of products. 
Accordingly, the aim of the study was to conduct a 
comparative analysis of structural and 
technological schemes of potato harvesters 
identified the most appropriate direction to improve 
existing and create new designs of potato 
harvesters, undermining working bodies and 
separators and substantiation of structural and 
technological parameters. The research was 
carried out by technological and structural analysis 
of technologies and machines for harvesting 
potatoes. In the process of research methods of 
comparison and mathematical modeling of 
technological processes were used. The 
information base of the research was the work of 
Ukrainian and foreign scientists on technologies 
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and machines for potato harvesting. Based on a 
comparative analysis of technologies and 
machines for harvesting potatoes revealed the 
main processes affecting the agronomic 
performance of harvesting equipment, as well as 
the principles of influence of different separators 
on the potato heap showed that they use 
inefficient types of deformation, namely: impact 
and compression. Instead, studies suggest that 
tensile and shear deformations are much more 
effective, which are not realized in the current 
designs of the separators, or are only partially 

realized. On the basis of complex researches the 
technological scheme of the potato digger which 
working bodies (a ploughshare-shelf digger and a 
drum separator interact with a potato heap through 
deformations of a tension and shift that allows to 
separate effectively soil in various conditions of 
harvesting of tubers and other constructive and 
kinematic parameters is offered. potato harvester. 

Key words: potatoes, potato harvesting 
equipment, technology, separation process, drum 
separator, potato harvesting, separation, heap. 
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