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При підкопуванні бульбоносного пласта картопляної грядки важливою складовою 

цього процесу є сепарація картопляного вороху. Первинне розділення компонентів суміші 

відбувається на площині лемеша, особливо, якщо він вібраційного типу. Але такої 

сепарації зовсім недостатньо, щоб отримати певної чистоти кінцевий продукт. Тому 

наступним етапом очищення картопляного вороху є його сепарація, наприклад на площині 

пруткового транспортера. Від геометричних параметрів та кінематики його руху залежить 

ступінь очищення картоплі від ґрунтових та рослинних домішок. Тому наше дослідження 

спрямоване на формування критеріїв сепарації та умов переміщення картопляного вороху 

прутковим транспортером. 

Процес сепарації картопляного вороху на транспортерах сучасних 

картоплезбиральних машинах зумовлений складністю взаємодії бульб, грудок ґрунту 

рослинних решток тощо із робочою площиною сепаруючо-транспортуючої системи 

пруткового транспортера картоплекопача. 

Функціональне призначення такого транспортера – транспортувати та сепарувати 

компоненти картопляного вороху.  

Щодо транспортуючої здатності пруткового транспортера, то тут спочатку 

визначають продуктивність, яку він повинен забезпечити, а потім на основі цього 

конструктивно приймають ширину полотна та лінійну швидкість переміщення.    

Щоб забезпечити функцію сепарування необхідно задовольнити критерії 

проходження фракцій домішок, які йдуть проходом крізь щілини транспортера. 

Розглядаємо транспортер із кроком прутків s , їх діаметром d , кутом нахилу   та 

кутовою частотою коливань транспортера  . Лінійна швидкість його полотна буде 

складати 

30/Rnt   ,       (1) 

де n  – частота обертання приводу; R  – радіус приводного барабана (зірочки). 

Рівняння руху частинки масою m  на коливній поверхні прутків у проєкції на 

горизонтальну вісь координат буде  

)sin(0 tmakcxcxm   ,      (2) 

де c  – коефіцієнт демпфування; k  – коефіцієнт, що аналогічний коефіцієнту пружності; 

0a  – амплітуда прискорення збурюючої сили. 

Частинка втратить контакт із площиною транспортера, тобто буде ним підкинутою, 

якщо виконуватиметься умова 

 cos2

0 ga  .      (3) 

При виконанні цієї умови частинка отримає імпульс сили відриву 

 00 mamI  .      (4) 

Подальший рух частинки за спрощеною моделлю буде аналогічний вільному 

польоту, що описується наступними залежностями: 
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Переміщаючись полотном транспортера чи відриваючись від його поверхні, 

частинка зможе пройти крізь щілину (геометричні умови) 

dsb  ,       (6) 

де s  – крок між прутками; d  – діаметр прутка, 

якщо буде виконуватись умова 

bDp  ,       (7) 

тут 
pD  – проєкційний розмір частинки, що визначається її положенням у просторі. 

Динамічний критерій сепарації. Суть цього критерію виражається здатністю 

частинки масою m проходити крізь щілини між прутками транспортера при їх падінні з 

висоти h . При цьому виникає нормальна сила співударяння  

)( 2

0agmFn  .      (8) 

Щоб цей процес відбувся, нормальна сила повинна перевищувати реакцію опору 

проникненню частинки, тобто реакцію опору сусідніх прутків. Цю реакцію апроксимують 

як пружну деформацію системи 

pкр kF  ,       (9) 

де 
pk  – еквівалентна жорсткість прутка;   – переміщення частинки у напрямку щілини. 

Умовою проходження частинки крізь щілини транспортера буде  

 pkagm  )( 2

0 .      (10) 

Ефективно частинки будуть сепаруватися на транспортері, якщо кінематичний 

режим роботи транспортера забезпечить їм відносне ковзання. Умова початку ковзання  

 cosgat  ,      (11) 

де ta  – тангенційне прискорення;   – коефіцієнт тертя. 

 sin0 gat  .      (12) 

Матеріал на площині транспортера буде перемішуватися, якщо 

 cossin0 gg  .     (13) 

Таким чином, чим інтенсивніше буде перемішування картопляного вороху тим 

більша ймовірність того, що відповідна частинка знайде своє положення, при якому вона 

пройде крізь щілину між прутками транспортера. Крім того, для повноти опису цього 

процесу можна застосовувати ще й механіко-статистичну модель ймовірності сепарації, 

яка дозволяє врахувати характерний розподіл частинок та ймовірність сепарації окремих 

компонентів картопляного вороху.   
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