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ПРОЕКТУВАННЯ ПОВЕРХНІ ЗУБЧАСТОГО РОБОЧОГО ОРГАНУ 

ДЛЯ ОБРОБКИ ГРУНТУ 

З.М. Шаніна, А.В. Засовенко  

Зубчастий робочий орган (ЗРО) являє собою блок зубців. Западина та 

виступ окремого зубу в горизонтальній площині виконані за логарифмічною 

спіраллю, виступ – у вигляді параболи четвертого степеня. Логарифмічна 

спіраль западини плавко з’єднуючись з параболою виступу утворюють 

ріжучу кромку леза [1-3]. 

Рівняння поверхні ЗРО може бути представлене у вигляді 

                                                   ii Axy = ,                                                        (1) 

де ix  – координата точок iM  логарифмічної спіралі; 

iy  – координата точок поверхні ЗРО, в залежності від   поточного кута 

радіус-вектора логарифмічної спіралі 
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tg  – коефіцієнт внутрішнього тертя. 

Для ділянки западини координати поточної точки вектора переміщення 

по логарифмічній спіралі визначається рівняннями 
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де o180=i  – початкові кути; 

ii  += o20  – координати точки ( )0,0,21
SO ; 

S  – крок розташування зубців. 

У зв’язку з подовженням профілю западини логарифмічної спіралі по 

вісі 1Ox , вводимо коефіцієнт 
cos

1
=k , а перетворення подовження 

запишемо матрицею: 
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Враховуючи це координати точок вектора поступального переміщення 

можна визначити 

              i
п
запi xAx = ;  ii N

i
N
i xkx = ;  ii NN

xx 22 = ;  03 = iNx .                 (4) 

Для ділянки виступу координати точки iN  вектора поступального 

переміщення по параболі визначається, як добуток наступних 

перетворювань: 

а) стискання вздовж вісі 2Ox  з коефіцієнтом  , описаного матрицею 

с
вA ; 

б) подовження вздовж вісі 1Ox  з коефіцієнтом k , описаного матрицею 

о
пA ; 

в) поступальне переміщення, описаного матрицею пA . 

Тоді загальне перетворення параболи опишемо матрицею 

                                                    с
в

о
ппзаг AAAA = .                                           (5) 

Рівняння поверхні ЗРО в матричній формі може бути представлено як 

на ділянках западин, так і на ділянках виступів. Форма поверхні робочого 

органу залежить від значень функціональних параметрів k ,  ,  ,  . 
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