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 Сучасні технології лісозаготівлі, які інтенсивно розвиваються у країнах 
центральної Європи, пов`язуються із використанням харвестерів – лісозаготівельних 
комбайнів та форвадерів – багатофункційних транспортних механізмів [1]. Застосуван-
ня харвестерної технології в Україні утруднене рядом причин, зокрема відсутністю фа-
хових підходів до оптимального вибору системи механізмів у залежності від умов 
експлуатації. Для гірських лісосік суттєвим є урахування впливу особливостей лісосіки 
та режимів руху на експлуатаційні параметри механізму – потужність двигуна та 
опорні реакції рушіїв на ґрунт. Силові характеристики двигуна харвестера, що 
рухається лісосікою з ухилом та одночасно виконує окремі операції виробничої 
функції, обґрунтовано в [2]. Нерівномірність опорних реакцій між ґрунтом та рушіями 
харвестера, який виконує технологічні операції на горизонтальній площадці, 
проаналізовано в  [3,4]. Метою даного дослідження є побудова моделі руху харвестера 
лісосікою з ухилом та одночасного виконання ним технологічних операцій, яка б доз-
воляла визначати нормальні та тангенціальні складові опорних реакцій рушіїв на ґрунт 
у залежності від режимів руху та положення стріли-маніпулятора. Це  дозволить 
раціоналізувати вибір типорозміру шин харвестера для заданих параметрів лісосіки й 
режимів його роботи. 

Для побудови моделі розглядатимемо харвестер (рис.1), який рухається зі 
швидкістю V у  висхідному напрямку лісосіки, яка має ухил до горизонту α. Напрям 
руху харвестера складає кут β до висхідної лінії площини лісосіки, кут відхилення осі 
маніпулятора від осі харвестера - γ. Осі (х, у, z) декартової системи координат з цен-
тром в точці О пов'язані з горизонтальною площиною та нормаллю до неї. Осі (х1, у1, 
z1) — з площиною лісосіки та нормаллю до неї, утворюються шляхом повороту 
координатної площини (х, у, z) на кут α  проти годинникової стрілки навколо осі x. Осі  
(х2, у2, z2) - з площиною лісосіки та нормаллю до неї, вісь y2 співпадає з напрямком ру-
ху харвестера, утворюються шляхом повороту координатної площини (х1, у1, z1) на кут 
β проти годинникової стрілки навколо осі z1 (z2).  

Розглядатимемо  
i
R , 

i
T   (і = 1 ÷ 6) – нормальні та тангенціальні складові реакції 

ґрунту на рушій, прикладені до центрів контактних площин рушіїв уздовж нормалі до 
поверхні руху харвестера, Fкі (і = 1 ÷ 6) -  колові сили на тягові колеса харвестера 

прикладені уздовж напрямку руху. Вважаємо усі колеса харвестера тяговими, а точку 
прикладання сил - в центрі ваги контактних поверхонь рушія з ґрунтом. Мfi, (і = 1 ÷ 6) - 
моменти опору коченню коліс. GT - сила ваги харвестера прикладена у його центрі ваги, 
направлена вертикально вниз. Сила GT має складові: в площині руху силу  αsin⋅

T
G  та 

нормальну до площини руху силу αcos⋅
T

G . Вага кожної із секцій шарнірного 

маніпулятора - 
Mi

G  - прикладена вертикально вниз у центрі мас секції, на висоті 
Mш

h від 

поверхні руху. Кут ϕ  характеризує величину розкриття маніпулятора. Сила ваги го-
ловки  Gг прикладена у її центрі ваги на висоті  hг  від поверхні руху.  
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Рис.1. Схема руху харвестера лісосікою з ухилом 

 
 З умов рівноваги для плоскопаралельної системи сил отримано відношення: 
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з яких визначено максимальні величини реакцій рушія на ґрунт та побудовано методи-
ку раціонального вибору шин харвестера в залежності від експлуатаційних умов.  
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