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DOBOR PARAMETROW TECHNICZNYCH
PRZETRZ ASACZO-ZGRABIARKI BEZNAP EDOWEJ

Streszczenie

Dokonano analizy pracy przeisaczo-zgrabiarki kotowo-palcowej bezrap
dowej uwzgtédniajac parametry konstrukcyjne i eksploatacyjne masayoly
wplyw na prawidtowy realizacg zgrabiania, okrdajac warunek na czysfé
zgrabiania. Ponadto podano zalesci wiazace parametry przetrzasaczo-
zgrabiarki z parametrami pokoséw formowanych piaesiarki rotacyjne dla
whasciwego odwracania pokosow. OKleno szerokéci robocze kosiarek
wihasciwe do wspétpracy z przetrgaczo-zgrabiarkami o skrajnych zakresach
srednic két roboczych.

Stowa kluczowe przetrasaczo-zgrabiarka bezngfpwa, zgrabianie, odwra-
canie pokoséw, analiza teoretyczna

Wykaz oznaczé

D  —srednica kota roboczego [m],

I,  — odlegtd¢ migdzy ptaszczyznami kot roboczych [m],

I,  —odlegtd¢ migdzy pionowymi osiami két roboczych [m],

o - kat nachylenia ptaszczyzny kota do kierunku ruchuzyag [...°],

h — wysokac scierniska [m],

b — szerok& zgrabiania materiatu §bnnego przez pojedyncze koto [m],
a — szerok& omijaka [m],

bpo — szerokéc pokosow [m],

R, —rozstaw pokosow [m],

157



Stanistaw Gach

Wstep

Wsréd eksploatowanych obecnie przesaczo-zgrabiarek bezngdowych zna-
CzaCa grupe stanowi maszyny zawieszane, w ktorych kota parampgmbne g

z wahliwymi ramionami. Charakteryzusic one nisz jakoscia pracy podczas
przetrasania nk klasyczne maszyny przyczepiane, co zostato émjgame w wyni-
ku przeprowadzonych bafla analiz [Gach i Zastawny 1996]. Maszyny te zm@
jednak zastosowado odwracania pokoséw. Zabieg ten powinie bwytaszcza
stosowany przy zbiorze zielonki na kiszengdzie wymagane jest tylko nieznacz-
ne podsuszenie zielonki w warunkach polowych i jestczegdlnie skuteczny
w przypadku rélin skoszonych kosiagk ze spulchniaczem [Wiaderny 1998].
W literaturze meana spotké nieliczne wyniki bad@ potwierdzajce celowecé
przeprowadzania tego zabiegu [Savoie | Beauregd®@;1Savoie i in. 1992] oraz
[Szpilko 1983], jednake stosowano przy tym znacznie bardziepate konstruk-
cyjnie maszyny i urglzenia nit poddana analizie przefisaczo-zgrabiaraka
beznagpdowa.

W przypadku realizacji zabiegu odwracania pokos@aine jest dostosowanie
wymiaréw konstrukcyjnych przetigaczo-zgrabiarki do parametréw pokoséw
pozostawianych po kosiarce rotacyjnej. Dlategowigracy podjto prok; wypro-
wadzenia zatenosci wiazace parametry techniczne przesaczo-zgrabiarki

z rozstawem i szerokoia pokoséw pozostawionych po kosiarce rotacyjnej.

Przedmiot analizy teoretycznej

W analizie teoretycznej uwzglniono przetrgsaczo-zgrabiakkz czterema kotami
roboczymi (rys. 1). Do odwracania pokoséw wymag@es ustawienie ramy
gtébwnej jak do przetesania, a ramion z kotami roboczymi jak do zgralda(nys.
la). Jak mgna zauway¢ podczas odwracania pokosowslioy sa nieznacznie
podnoszone przez kota oraz przemieszczane na bakefekcie réliny bedace

w bezpdrednim kontakcie z podkem znajduj sig na wierzchu pokosu (rys. 1b).
Ponadto widé, ze rasliny nie @ przemieszczane w kierunku ruchu maszyny.
W zwiazku z tym podczas zgrabiania zostaje uformowany avablizonej masie
jednostkowej, a to to jest korzystne, gdzapewnia rownomiersé obchzenia
zespotow roboczych maszyn zbiejch.
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Rys. 1. Przetrzasaczo-zgrabiarka: a — ustawiona atbwracania pokoséw,
b — podczas odwracania pokoséw: 1-rama zawiesz@riaiba regula-
cyjna, 3-spezyny, 4-wysignik, 5-¢ ukasna, 6-rama gtéwna, 7-ramiona,
8-kota robocze

Fig. 1. Rake swath turner: a — set for swath tngjib — during swath turning:
1-suspension frame, 2-adjusting screw, 3-springeutfigger, 5-slant
axle, 6-main frame, 7-arms, 8-working wheels

Analiza teoretyczna pracy przetrasaczo-zgrabiarki beznagdowej

Dla okr&lenia prawidtowego doboru parametrow pokoséw poslazdwracania
dam przetrasaczo-zgrabiatk potrzebne jest okékenie wigciwych parametrow
technicznych maszyny projektowanej lub stwierdzemeavidtowdci doboru ma-
szyny istniegcej. Dokonuje si tego przy ustawieniu maszyny w pozycji zgrabia-
nie. Do tego potrzebne jest rozpatrzenie dwdagtiaglupcych kot, spérdd czte-
rech potrzebnych do dalszej analizy (rys. 2). Weigwna ptaszczyznczotowg
kota robocze stanowiokregi, a w rzucie z géry odcinki o diuga réwnejsredni-
cy kot Natomiast w rzucie na ptaszczygrostopadt do kierunku ruchu maszyny
maja ksztalt elips. W czasie ruchu maszyny podczasvpptobrotu kota palec
zakrgla tor zblzony ksztattem do litery ,s”. Rozpateg zatem ruch palca kota A,
ktorego potaenie wypciowe okréla punkt A w calym torze mma wyr&nic¢
fragmenty jatowe od & do A;, oraz od Ay’ do Ay". Natomiast odcinek od 4
do Ay jest roboczym fragmentem toru. Odcinek ten staminge przemieszcza-
nia materiatu rélinnego posciernisku, z& szeroké¢ robocz pojedynczego kota

okresla zalenosé:
b=2,/h(D -h)sina (2)
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Rys. 2.  Schemat ustawienia két roboczych dla dokopbceny parametrow
przetrzysaczo-zgrabiarki w pozycji zgrabianie i odwracapakoséw

Fig. 2. Diagramme of working wheel setting for thalection and assessment
of parameters of the rake swath turner in the paositof raking and
swath turning

Sasiednie kota powinny kyustawione w takiej odlegioi, aby byta wykorzystana
cala szerok@ robocza pojedynczego kota i rownogzie spetniony warunek czy-
stdéci zgrabiania. Zakladag odlegtéé miedzy ptaszczyznami kék Imazna obli-
czy¢ odlegta¢ |, migdzy osiami kot z zalnosci:

(1,-l,ctgr pina=Db 2
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Przy spetnieniu tego warunku charakterystyczne so@ejtoru zakrdanego ka-
cem palca, a wt punkt wyfcia palca zécierniska A, oraz punkt weicia palca
w $ciernisko Bp" sasiedniego kota potmne g na tej samej linii. ROwnocgeie
w rzucie na ptaszczyznprostopadt do kierunku ruchu punkt przecia elips
znajduje st na wysokeci scierniska, co ujmuje pozsza zalenosé:

h=0,5[D—\/D2—(I2 —Ilctga)z} 3)

Przy ustawieniu kot roboczych maszyny do przgtania warunek okgony jest
zaleznaoscia (4).

(1, +lctga)sina =b+a (4)

W tym przypadku z prawej strony rownania obok skesc zgrabiania przez jed-
no koto ,b” wysepuje omijak o szerokmi ,a". Wyjasnia to wiksze wartéci
szerokdci roboczych maszyny przy przedsaniu nk przy zgrabianiu. Do analizy
pracy przetrzsaczo-zgrabiarki podczas odwracania pokoséw nidebjest rozpa-
trzenie wspolpracy dwoch pagssadupcych ze solp kot (rys. 2).

Jak wspomniano wcgeiej w przypadku tego zabiegu wymagane jest dostaso
nie parametrow przetgaczo-zgrabiarki do rozstawu pokoséw po kosiarta-ro
cyjnej. W zwizku z tym potrzebne jest znalezienie w rzucie reszdzyzn pro-
stopady do kierunku ruchu, czyli na elipsach, odleggiomiedzy punktem wecia
w $ciernisko palca A" i punktem wejcia wiciernisko palca ' .

Z rysunku widé, ze obok dwoch szerokoi roboczych, wyspuje podwojny omi-
jak, co mana zapisé po uwzgédnieniu zalenosci (4) w postaci:

R, =2b+2a=21, +lctga)sina (5)

Zaleznos¢ powyzsza pozwala na obliczenie wtawych dla danej przetygaczo-
-grabiarki rozstawdw pokosow. Natomiast ich szetékpowinna odpowiada
podwdjnej szerok&i zgrabiania przez pojedyncze kolo. Wadiowymaganych
rozstawow i szerolkei pokosow zostaly obliczone i zamieszczone w iabel
Okreslono je dla skrajnych warfoi srednic kot roboczych stosowanych w prakty-
ce i zalaonego lita a [Gach i Zastawny 1996]. Ponadto zamieszczono \@rto
szerokdéci konstrukcyjnych a nagpnie szerokéci roboczych kosiarek przewi-
dzianych do wspotpracy. Z poréwnania waciowymaganego rozstawu pokosow
i szerokdci roboczych kosiarek wynikage do przetrgsaczo-zgrabiarek z kotami
roboczymi osrednicy 1,2 m dostosowane kosiarki kebnowe o szerokmi kon-
strukcyjnej 1,65 m, a z kotamisoednicy 1,5 m kosiarki o szeroda 1,85 m. War-
to nadmient, ze w praktyce maszyny o mniejszych waciach parametrow ma-
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szyn wystpuja zdecydowanie ezciej. Obliczone szerokei pokosow (l,) row-
niez s zblizone do praktycznie wygbujacych i formowanych przez zapropono-
wane do wspotpracy kosiarki rotacyjnebbowe [Gach i in. 1990].

Tabela 1. Parametry techniczne przetrzasaczo-zgrakibeznagdowych i kosia-
rek rotacyjnych bbnowych przewidzianych do wspotpracy

Table 1. Technical parameters parameters of relf-ropelled rake swath
turnes and mowers dedicated to cooperation

Wyszczegolnienie Jedn. Dane techniczne
miary min max

Srednica kota roboczego - D m 1,2 15
Kat nachylenia ptaszczyzn két roboczych
do kierunku ruchu maszynyo- ) 50 50
Szerokd¢ pracy pojedynczego kota-b m 0,41 0,45
Szerokd¢ omijaka-a m 0,31 0,39
Rozstaw pokosow — R m 1,44 1,68
Szerokéc¢ pokosu - b, m 0,82 0,90
Szerokdé¢ konstrukcyjna kosiarki m 1,65 1,85
Szerokd¢ rzeczywista kosiarki
(przy wspot. wykorzystania szeraia réwnym 0,9) m 1,48 1,67

Whioski

1. Przetrasaczo-zgrabiarka kotowo-palcowa bezgigwa, ktorej kota robocze
parami padczone g do wahliwych ramion, a te w ten sam sposétagrane
z ramy gtdwn, pozwala na realizagjtradycyjnych zabiegébw przetrzania
i zgrabiania ale réwnieodwracania pokosow.

2. Wyprowadzone zaimosci wiazace parametry techniczne maszyny z parame-
trami pokosow (rozstaw i szera¥) pozwalaj na wzajemny dobor przetrz
saczo-zgrabiarki i kosiarki z zapewnieniem $gtwego efektu odwracania po-
koséw. Rozstaw pokosow powinien odpowiadsumie dwoch szerokoi
roboczych maszyny i dwoch omijakéw, a szergkpokoséw podwojnej sze-
rokasci zgrabiania kadego z kot

3. Dla zapewnienia wixiwego odwracania pokoséw przez przgieczo-
zgrabiark o srednicy kot roboczych 1,2 m zielonka powinnaéskoszona
kosiarka bebnowa o szerokéci 1,65 m, a grednicy k6t 1,5 m kosiatko sze-
rokosci 1,85 m.
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SELECTION OF TECHNICAL PARAMETERS
OF NOT SELF-PROPELLED RAKE SWATH TURNER

Summary

An analysis of the functioning of a not self-prdpelfinger wheel rake swath turner
has been made, taking into account constructiamdloperational parameters of the
machine and their impact on the correct performanfceaking, determining the condi-

tion for clean raking. Apart from this, the relaiolinking the parameters of the rake
swath turner with the parameters of swaths formetbtational mowers for a proper

turning of swaths have been given. Working widthsowers that are suitable to work
with rake swath turners with extreme ranges of wgriwheels diameters.

Key words: not self-propelled rake swath turner, raking, swathing, theoretical
analysis
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