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Поліпшити динамічні характеристики комбінованої системи керування при 

оранці ґрунту в умовах зовнішніх збурень, що на реальному об'єкті викликано: 

глибиною оранки, щільністю і властивостями ґрунту, швидкістю руху орного 

агрегату, нерівностями ґрунту та ін. можна шляхом введення в систему 

коригувального пристрою. Виконаний огляд літератури по розробці, розрахунками та 

дослідженню замкнутих систем по тяговому зусиллю на гаку трактора (силове 

керування), по забезпеченню заданого положення сільгоспзнаряддя щодо остова 

трактора (позиційне керування), і комбіноване (поєднання силового і позиційного) до 

розробок з мехатронним модулем показав: 

- ефективність системи силового управління в частині раціонального 

використання потужності приводного двигуна, можливості підтримки тягового 

зусилля в прийнятному інтервалі відхилень при різних зовнішніх збурень (зміні 

щільності ґрунту, нерівностей поверхні, швидкості руху трактора і ін.); 

- при розрахунках крюкової навантаження, що виявляє істотний вплив на 

роботу гідравлічних і механічних елементів трактора. 

У загальній моделі потрібно передбачити: локальні моделі датчика зусилля, 

датчика положення штока (сільгоспзнаряддя), обчислення швидкості штока, 

коригуючого пристрою для відпрацювання малих неузгодженостей: 

𝐹тр = 𝑓п𝐺пл + 𝐾рℎр𝐵 + 𝜀ℎр𝐵𝑣тр
2  

де 𝑓п – коефіцієнт, що характеризує втрати на пересування плуга; 𝐾р – коефіцієнт, що 

характеризує здатність ґрунтового пласта чинити опір деформації; 𝜀 – коефіцієнт, що 

залежить від форми відвалу і властивостей ґрунту; ℎр – глибина обробки пласта ґрунту; 

𝐺пл – вага плуга; 𝐵 - ширина захвату плуга; 𝑣тр – швидкість руху трактора. 

Таким чином, створення гідросистем з мехатронним модулем дозволить 

забезпечити відпрацювання малих значень неузгодженостей по зусиллю на основі 

синтезу коригувального пристрою, введеного в пристрій управління. 
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