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Процес заповнення ковша скрепера складається з декількох операцій, які 

періодично повторюються в робочому циклі. Кожен з цих етапів 

супроводжується різними переміщеннями скрепера і окремих його вузлів, 

обумовленими діями зовнішніх сил, при різанні і завантаженні грунту в ківш, 

що потребує окремого розгляду напруженого стану скреперного 

устаткування в декількох розрахункових положеннях [1,2].  

Аналіз режимів навантаження металоконструкції скрепера під час 

виконання основних операцій копання дозволяє визначити раціональні 

режими роботи машини [3,4].  

Для вирішення поставлених завдань була розроблена розрахункова 

схема самохідного скрепера в процесі заглиблення ножа в грунт (рис. 1), на 

основі якої з урахуванням обґрунтованих обмежень і граничних умов, 

створена двохмасова математична модель, що має ступені свободи в 

горизонтальному та вертикальному напрямках [5]. 

Реалізація математичної моделі дозволила отримати графіки динамічної 

зміни горизонтальної і вертикальної сили, що діють в шарнірах тягової рами.  

Коливальний характер навантажень показав, що максимальні значення 

досягаються майже за однаковий проміжок часу в першому напівперіоді, а 

горизонтальні і вертикальні зусилля зростають з підвищенням інтенсивності 

опору копанню. 

Результати досліджень свідчать, що сили, які діють в передньому 

шарнірі тягової рами зростають з підвищенням інтенсивності опору копанню, 

досягаючи максимальних значень 195кН та 78кН відповідно. Горизонтальні 
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зусилля значною мірою перевищують вертикальні і збільшуються із 

зростанням інтенсивності опору копанню. 

 

 

Рисунок 1 - Розрахункова схема самохідного скрепера 
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