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Аннотация. В данной статье рассматривается вопрос использования одного из методов 
борьбы с адгезией грунта на ковш экскаватора – механического. Также по техническому 
заданию был спроектирован рабочий орган в Компасе-3D, рассчитаны углы, скорости 
перемещения гидроцилиндраотносительно рукояти экскаватора и усилие на режущей кромке 
ковша. 
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Abstract. This article discusses the use of one of the methods to combat the adhesion of the soil to 
the excavator bucket – mechanical. Also, according to the technical task, a working body was 
designed in Compass-3D, angles, speeds of movement of the hydraulic cylinder relative to the 
handle of the excavator and the force on the cutting edge of the bucket were calculated. 
 

Введение. Опыт эксплуатации землеройных машин показывает, что при 
разработке влажных грунтов (особенно при отрицательной температуре) 
намерзание и налипание грунта на рабочие органы существенно снижает 
производительность машин [1,3]. 

Одним из методов борьбы с адгезией грунтов является механический 
способ. В настоящее время известен ряд полезных моделей, изобретений, 
предназначенных для очистки ковша экскаватора от налипшего и намерзшего 
грунта. 

Результаты. По техническому заданию было спроектировано рабочее 
оборудование с механическим очистным устройством в среде Компасе-3D. 
Также рассчитаны углы, скорости перемещения гидроцилиндра относительно 
рукояти экскаватора и усилие на режущей кромке ковша согласно схеме 
изображенной на рис. 1 по методике [2]. 

Изначально следует задаваться ∠А3А4С4 , представив взаимосвязь 
переменных параметров 3603 ])([ IZII −++  и S1 (рис. 1), например формулой: 
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Рис. 1. Схема привода ковша 

 
Полученного из совместного рассмотрения треугольников ∆А3А4С4 , 

∆А3Д3С4 и ∆А3Д3С3 при прямолинейном звене С3Д3С4 . 
Угол ∠В3А3С3 определен из треугольников ∆А3А4С4, ∆Д3А3С4, ∆С3А3Д3 и 

∆В3А3С3 
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Входящий в последнее выражение угол ∠А4А3Д3 поворота рычага 3 
(рис.1) относительно т.А3 находится по формуле 
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где геометрическая характеристика S2 (рис. 3) составляет 
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На рисунке 2 показано изменение угла ∠А3А4С4 и ∠А4А3Д3 при движении 
штока гидроцилиндра. 

 
Рис. 2. График изменения угла ∠А3А4С4 и ∠А4А3Д3 при движении штока 

гидроцилиндра 
 

Получив, таким образом, необходимые взаимосвязи, опишем 
окончательно кинематику исследуемого привода. 
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∠А3В3С3 и ∠А3С3В3 трения в опорах корпуса и штока гидроцилиндра 
определяется соответственно из выражений: 
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Угол трения ∠В3А3С3 в упрощенном виде в дополнение к выражению (2) 
может находиться по формуле 
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Скорости поворота гидроцилиндра относительно опор его крепления 
находятся для мгновенной Z=Const из равенств: 
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Скорости трения в т.А3 и т.Д3 могут описываться следующим образом: 
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Входящие в уравнения (9), (10) и (11) недостающие углы расписываются 
следующим образом: 
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Окончательно скорость поворота ковша нетрадиционного привода 
целесообразно записывать в виде: 
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