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Рассмотрена модернизация конструкции привода режущего аппарата жатки вало-
вой, позволяющая повысить эффективность привода, снизить металлоемкость и увели-
чить ремонтопригодность конструкции.  
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The paper considers the modernization of the design of the drive of the cutting device  
of the reaper, which allows increasing the efficiency of the drive, reducing the metal consumption 
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Валковая жатка в агрегате с самоходной косилкой CS100 предназначена  

для скашивания зерновых колосовых, крупяных культур с укладкой срезанной мас-
сы в центральный или левосторонний валок. Данная жатка может применяться  
на всех почвах, кроме почв с низкой несущей способностью. Предельный уклон по-
лей – не более 8° [1]. Технологический процесс работы валковой жатки осуществля-
ется следующим образом. При работе косилки с жаткой планки мотовила жатки за-
хватывают и подводят к режущему аппарату стеблей порции, который производит 
их срез. Срезанные стебли подаются к транспортерам, сужающим срезанную массу  
и укладывают в валок по центру, между колесами косилки или с левой стороны  
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от косилки. При движении косилки по полю жатка опирается на башмаки, позво-
ляющие копировать рельеф поля.  

В рамках данной работы была проанализирована конструкция привода режущего 
аппарата жатки валковой ЖВ-7, эффективность которого оценивалась по следующим 
критериям: передача мощности на нож режущего аппарата; вес конструкции; наличие 
изнашиваемых элементов и стоимость их обслуживания. До модернизации гидромо-
тор привода режущего аппарата располагался в задней стороне жатки (рис. 1) и произ-
водил передачу крутящего момента через ременную передачу на планетарный редук-
тор привода ножа. 

 

Рис. 1. Привод режущего аппарата ЖВ-7 (вид до модернизации) 

С целью снижения металлоемкости и исключения из конструкции быстро из-
нашиваемых элементов было решено перенести гидромотор привода режущего ап-
парата с задней части левой боковины жатки и установить его на редуктор привода 
режущего аппарата без использования клиноременной передачи (рис. 2). 

 

Рис. 2. Привод режущего аппарата ЖВ-7 (вид после модернизации) 

В результате анализа установлено, что в случае перестановки гидромотора не-
посредственно на редуктор привода режущего аппарата может быть достигнуто сни-
жение металлоемкости конструкции и повышение ее эффективности.  
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Модернизация приведет также к повышению ремонтопригодности. Таким обра-
зом, модернизация одинаково выгодна производителю и потребителю, так как она по-
зволяет повысить надежность в гарантийный период и при дальнейшей эксплуатации 
жатки, что повысит конкурентоспособность и удовлетворенность потребителей. 

В настоящее время большинство производителей для привода ножа режущего ап-
парата жаток в качестве преобразователя вращательного движения в возвратно-
поступательное применяют планетарный механизм. Однако из-за воздействия на преоб-
разователь достаточно высоких инерционных нагрузок движущихся возвратно-
поступательных масс поставщики ограничивают частоту колебаний ножа, что снижает 
производительность, особенно при использовании на жатках. В связи с этим исследова-
ния по анализу динамической нагруженности привода с планетарным преобразователем 
представляют практический интерес. Рассмотрим валковую жатку ЖВ-7 с планетарным 
механизмом. Исходные данные: частота двойных ходов ножа – 660; масса ножа режу-
щего аппарата – 24,5 кг; ход ножа – 84,6 ± 2 мм; диаметр начальной окружности цен-
трального колеса – 84,6 ± 2 мм; диаметр начальной окружности сателлита – 42,3 ± 1 мм; 
масса сателлита – 0,31 кг; масса водила с кривошипом – 5,4 кг. Кинематическая схема 
привода режущего аппарата жатки представлена на рис. 1. Вращение передается через 
коническую зубчатую передачу на входной вал планетарного механизма. 

Особенность конструкции данного планетарного механизма Шумахера заклю-
чается в том, что радиус центрального зубчатого колеса в два раза больше радиуса 
сателлита, в результате любая точка сателлита, лежащая на его начальной окружно-
сти, движется только по прямой линии, проходящей через полюс вращения С этой 
точки и ось центрального колеса. В рассматриваемом механизме центральное зубча-
тое колесо неподвижное, колесо имеет подвижную ось, которая вращается вместе  
с водилом H с угловой скоростью .Н   

При этом сателлит вращается с угловой скоростью с  вокруг мгновенного цен-

тра вращения.  

 

Рис. 3. Кинематическая схема привода  
режущего аппарата валковой жатки: 

П – механизм Шумахера; A – нож режущего аппарата валковой жатки 
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Кинематические характеристики данного механизма рассчитываются по клас-
сической методике [3] и, согласно [2], движение кривошипа и ножа режущего аппа-
рата жатки описывается формулами ;cos2 6  rxa  .0ay  Скорость нож  и ускоре- 

ние ножa  ножа режущего аппарата следующие: ,sin2 46нож  rxaо   

;cos2 46нож  rxaa aо   (3), где ,4t  .64  H  

Влияние динамических нагрузок, возникающих вследствие возвратно-
поступательного движения ножа режущего аппарата, сил инерции, рассчитывается ме-
тодом кинематики и статики по методике силового расчета зубчатых передач [3].  
Основной нагрузкой является сила инерции ножа. Нож режущего аппарата движется  
по гармоническому закону, его сила инерции выражается формулой 

.cos2 46ножаножаножи.ножа  rmаmF  Через кривошип (рис. 3) сила инерции ножа 

передается на сателлит в виде момента, который рассчитывается из условия равенства 

передаваемой мощности ,6сателножаи.ножа  МF  .2sin2 2
4

2
6нож
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нож
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Из уравнений равновесия для корпуса планетарного механизма рассчитываются 
проекции реакций ,п.мхR  п.мzR  на корпус механизма от его подвижных звеньев, при-

ложенные к оси вращения приводного вала, и реактивный момент относительно этой 
оси:  ,156п.м xoxx FFR   ,156п.м zozz FFR    ,sincos2 56562п.м  xz FFrМR  модуль 

вектора реактивной силы и его угол наклона определяется выражениями 
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 Согласно расчетной схеме (рис. 3), на корпус 

планетарного механизма будет действовать реактивная сила ,п.мR  равная сумме цен-

тробежных сил и направленная радиально, а реактивный крутящий момент будет 
вдвое больше движущего момента. На корпус планетарного механизма вдоль траек-
тории ножа также действует сила инерции ножа, тогда общая реакция будет равна  

;и.ножп.м FRxR xx   ;п.мzz RR   .22
zx RRR   За чет уменьшения потерь в ременной 

передаче привода эффективность повышается следующим образом: 
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Э  где МN  – мощность на привод до мо-

дернизации; НМN  – мощность на привод после модернизации; р.п  0,97 КПД ре-

менной передачи. 
Таким образом, нами рассмотрена модернизация конструкции привода режуще-

го аппарата жатки валовой, позволяющая повысить эффективность привода, снизить 
металлоемкость и повысить ремонтопригодность конструкции.  
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