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Abstract

The preparation of the seedbed in greenhouses represents an essential work for the growth and development of
plants. It is an important consumer of energy. The spading machines are meant to carry out the basic works in
the greenhouses. Their work organs are called spades. In this paper we study the kinematics and the dynamics of
these tools.
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Osszefoglalas

A termesztéberendezések talajanak eldkészitése nagyon fontos a termesztett novények szamara. A gépek
munkaja hatassal van a talaj fizikai-mechanikai tulajdonségaira, kdzvetve a ndvényekre, ezért megvalasztasuk és
Uzemeltetésiik nagy koriltekintést igényel. Az 4sdégép a termesztOberendezések talajmunkdinak alapgépe.
Dolgozatunkban az &s6gép munkaeszkdzeinek kinematikai modelljei segitségével dinamikai vizsgalatokat
végzink.

Kulcsszavak: 4s6gép, kinematikai modell, dinamika.

1. Bevezetés

A talajmiivelés mechanikai beavatkozas, célja a termesztendd ndvény szamara kedvezd
talajallapot  kialakitasa. A talajmiivelés alapmiiveletekre, magagy-el6készitésre ¢és
tarlomunkakra oszthat6. Az alapmiiveletek a legmélyebb beavatkozasok, amelyek forgatassal
vagy forgatas nélkil toérténhetnek.

Az as6gép alapmiivelést megvaldsitO munkagép, a forgatas alapgépének tekintheté az eke
mellett. A kézi asas munkajat valositja meg. Leggyakrabban a névenyhazak talajanak
alapmiivelésére hasznaljak, mivel &ltala elmarad a talaj oldaliranyl szallitasa. A gép
kényszerhajtasi munkaeszkozei aktivak, vontatds kozben az erdgép teljesitmény-leado-
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tengelyérél, a TLT-rél is kapnak hajtast. Igy kevesebb a munkagép vonoeré-igénye, kisebb a
vontatasnal jelentkezO cslszasi veszteség, ezért nedvesebb talajviszonyok kozt is
alkalmazhaté [2].

Az géplzemeltetés mindenkori célja a novény altal igényelt magagy leheté legkevesebb
menetszammal és kedvezd energiafelhasznalassal valo biztositdsa. A mozgaspalyak
matematikai modellezése alapjan tanulmanyozhat6 a munkaeszk6z mozgésa.

A dolgozatban modellezziik a mozgasegyenletek alapjan az asdgep munkaeszkdzének
dinamikai egyenleteit. A dinamikai modellek segitségével az asora hato erdket vizsgaljuk.

2. Az asogép munkaeszkdzenek kinematikai és dinamikai egyenletei

Az as0gép felépiteset az 1. abra szemlélteti, [6], [8]. Az AB hajtokar a térben Kkitérd
tengelyt jelenti. A tengely az er6gép teljesitmény-leadd tengelyérdl kapja a hajtasat egy lassitd
attételen keresztil. A TLT tengely fordulatszama egyezményes, 540 ford/min. A tengely a BC
asOkart és a CD lengbkart mozgatja., M(x,y) pont az 4s0 hegyét jelképezi. A tengely és a
karok egy négykari mechanizmust alkotnak. A mechanizmus a tengely forgé6 mozgasat lengd
mozgéassa alakitja, amelynek kovetkeztében az dsdszerszamok munka kdzben feliilrdl a talajba
hatolnak, kivagnak egy talajszeletet és hatrafelé dobjak [2].

Az &sohegy, M(x,y) pont, kinematikai egyenletei az xAy mozgd koordinata rendszerben a
kovetkez6 osszefliggéssel adhatok meg, [1}, [3], [4], [5]:

0, =w-t 1)
X=r-c0s6, +a-cos(a+6,), @)
y=r-sind, +a-sin(a+6,)
ahol: ry, a, a, 01, 6,az 1.a. abra jeloléseit kovetik.
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A mozgésegyenletek egy all, xOy koordindta rendszerben, amely az XAy mozgo
koordinata rendszerhez képest —(z/2+p) sz6ggel elforditott, a kovetkezok:

°X=-x-sinf+y-cosf+v,, -t ©)
®y=-x-cosf—y-sin B +h.

ahol: vy, az 4s6gép haladasi sebessége, [m/s]; h a hajtétengely talajtdl mért tavolsaga, [m].
Az dsszefliggésekben talalhato jellések az 1.a.4bran kovethetok.

A mozgasegyenletek grafikus képe a szakirodalomban fellelhet6 abraval megegyezik,
(1.b.abra), tehat az (6) egyenletek helyeseknek tekintheték és alkalmasak a tovabbi
vizsgalatok elvegzéséhez.

A dinamikai modellek megalkotasahoz  felhasznaljuk az M(x,y) asdcsucs
mozgésegyenleteit [7].

A dinamikai modellek a kovetkezok:

- Sebességmodellek, (7);
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- Gyorsulasmodellek, (8).
*%="v, =—sin f-X+COSS-y+V,;

: , (7)
°y="v, =—cos B-x—sin B-y.
°X="a, =-sinf-X+cosf-V;
y="a, =—-cosB-X—singB-y.
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1. dbra. Az as6gép kinematikaja: a) 4s6gép mechanizmusa;
b) M(x,y) pont mozgésegyenlete
A gyorsulas egyenletei segitsegével szdmolhatOk az asora hato erék ( 2.4bra):
R, =m-a,;
R,=m-a; 9)

V= (02(91)_%(91)_0‘-

U

2.4bra Az asora hat6 erdk
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Az 4s6 palyajan harom szakasz kiilonithet6 el:
— KD, &sés szakasza;
— DU, dobés szakasza;
— U-, (j helyzetbe vonulas szakasza.
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o
|_\

ido, s
3.4bra Az aséra haté fajlagos erdk

A 3.4bran a 0,18s+0,38s intervallumon torténik az asas, ez a 2.abra KD szakaszanak felel
meg, 0,38+0,58 s kdzott az 4s6 a Kivagott talajszeletet hatradobja, ez a DU szakasznak felel
meg.

3. Kovetkeztetések

Az Ry, vizszintes Osszetevé az erdgépet taszitd erfként jelentkezik, emiatt csokken a
munkagép vonoerdigénye.

Az Ry, fiiggbleges komponens felbonthato az F. és az Fy, az aso sikja mentén és a sikra
merdleges komponensekre. F; a talajszelet kivagasaért felel, mig az F, er6komponens a
Kivagott talajszeletet emeli.

F¢ fajlagos vagoeré jelentésen novekszik a D pontnak megfeleld 0,37+0,42s kozOtti
intervallumon. Erre sziikség is van a mélyebb, témdrebb talajréteg vagasahoz.

A fajlagos erék ismeretében a munkagép hajtoeré- és teljesitményigénye pontosabban
szamithato.
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