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0,   (1) 
где  — реакция опоры на подшипниках; 

  — сила тяжести рабочего органа;   и  — горизонтальная и вертикаль-
ная реакции почвы на рабочий орган;   — вылет рабочего органа;   — расстояние между подшипниками 
каретки;   — высота рабочего органа. 

В выражении (1) вертикальная реакция 
почвы  может быть направлена как 
вверх, так и вниз (рис. 4). По экспери-
ментальным данным, например, для бес-
приводного ротационного рабочего орга-
на на вспаханном и проборонованном по-
ле вертикальная реакция приблизительно 
равна силе тяжести рабочего органа и 
подвески (масса узла 8,3 кг), т.е.  . 
Исходя из этого и из выражения (1) реак-
ция опоры на подшипниках определяется: .   (2)      

Сила трения на подшипниках с учетом 
приведенного коэффициента трения каче-
ния шариковых подшипников при радиаль-
ной нагрузке f = 0,002 [4] равна 

т т т 2 .     (3) 
Измеряемое тяговое усилие Рх будет 

равняться 

т ,     (4) 
т.е. действительное тяговое сопротив-

ление  будет меньше измеряемого . 
Поэтому проведены расчеты по опре-

делению относительной ошибки измере-
ний на санях при конструктивных пара-
метрах  = 0,4 м,  = 0,16 м и  = 0,35 
м для усилия = 500 Н, близкого к мак-

симальному для почвообрабатывающих 
рабочих органов: 500 · 0,350,16 1093,75 Н. 

т 2 · 0,002 · 1093,75 4,38 Н. 
Таким образом, относительная ошибка 

измерений определяется  ∆отн
т

т
100% 4,38500 4,38 100%0,87%. 

Сани и измерительный комплекс пере-
возятся на экспериментальный участок на 
автомобиле или тракторном прицепе. 
Простая и надежная разработанная конст-
рукция саней позволяет производить бы-
стрый демонтаж, сборку и регулировку 
всех составляющих узлов (рис. 5-7). 

Разработанные способ и устройство 
для измерения тягового сопротивления 
рабочих органов почвообрабатывающих и 
посевных машин отличаются плавностью 
хода и стабильными характеристиками, 
относительная ошибка измерений состав-
ляет не более ∆отн  0,87%. Учитывая по-
ток сельскохозяйственной техники, произ-
веденной как копия мировых аналогов без 
каких-либо экспериментальных исследова-
ний с учетом местных условий, устройст-
во может быть использовано для сравни-
тельного изучения эксплуатируемых и 
вновь проектируемых образцов рабочих 
органов, а также для проведения лабора-
торно-практических работ в учебных за-
ведениях, в том числе и в почвенном ка-
нале. Производительность способа и уст-
ройства составляет до 12 измерений и 
обработки полученных данных в 1 ч, что в 
2,5-3 раза выше по сравнению с извест-
ными аналогами. 

 
 

 
Рис. 4. Схема сил, действующих на рабочий орган и каретку 
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