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ЗАГАЛЬНА ХАРАКТЕРИСТИКА РОБОТИ

АКТУАЛЬНІСТЬ РОБОТИ. Високошвидкісні машини динаміч­
ної дії знайшли широке застосування для розробки мґрзлих І 
високоміцних грунтів. Використання Існуючих машин пов'язане 
8 великими витратами енергії як на різання, так 1 на тран­
спортування розробленого грунту.

Дана робота присвячена дослідженню закономірностей 
процесів розробки грунтового масиву високошвидкісними робо­
чими органами дискового типу, які працюють в умовах обрушую­
чого, забою (з від’ємним кутом нахилу) з одночасною екскава­
цією розробленого грунту.

МЕТА РОБОТИ полягає у створенні та дослідно-промисло­
вому впровадженні високошвидкісних робочих органів, які пра­
цюють в умовах обрушуючого забою (з від’ємним кутом нахилу), 
а також в розробці методики їх розрахунків.

НАУКОВА НОВИЗНА. Розроблений новий принцип ефективної 
розробки грунту швидкісними дисковими робочими органами, 
цо дозволяє зменшити енергоємність процесу за рахунок під­
різання забою та його послідуючого обрушення. Запропо­
новані принципово нові теоретичні основи передачі енер­
гетичного потоку в обмежений обсяг грунту за рахунок мож­
ливості управління напрямком від грунторозроблюючих елемен­
тів та організації загального потоку на принципі суперпо- 
вицій потоків від цих джерел та відображених потоків.

НА ЗАХИСТ ВИНОСЯТЬСЯ: Результати дослідження принципо­
во нового робочого процесу дискових робочих органів, які
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працюють в умовах обрушуючого забою з одночасною екскавацією 
грунту; нов! аналітичні залежності кінематичних та сило­
вих параметрів робочого органу від фізико-механічних власти­
востей грунту, а також геометричних параметрів забою та ро­
бочого органу; конструктивні рішення грунторозроблюючих та 
елементів, що транспортують грунт; методика Інженерного роз­
рахунку багаторізцевих дискових робочих органів нової кон­
струкції.

ПРАКТИЧНА ЦІННІСТЬ. Запропоновані принципово нові кон­
струкції робочих органів, в основ! яких лежить динамічне 
руйнування робочого середовища в умовах обрушуючого забою з 
одночасною екскавацією розробленого грунту Із зони різання. 
Землерийні машини, обладнані такими робочими органами дозво­
ляють знизити енергоємність процесу розробки грунту.

АПРОБАЦІЯ РОБОТИ. Про матеріали дисертації автор до­
повідав на 52-56 науково -практичних конференціях КІБІ (Київ, 
1991-1995 p.p.), на науково-технічній конференції суспіль­
ства ’’Знання" України по Інтенсифікації робочих процесів 
землерийних машин у будівництві (Київ. 1989 p.), на науково- 
практичній конференції по матеріалам, технології, організа­
ції та економіці будівництва (Новосибірськ. НІБІ їм. Куйби- 
шева, 1992 p.). Робота в цілому доповідалася та схвалена на 
засіданні кафедри будівельних машин КДТУБА. Основний зміст 
досліджень викладено в 20 друкованих працях.

РЕАЛІЗАЦІЯ РОБОТИ. Розроблені та виготовлені дос­
лідно-промислові зразки у вигляді ручного механізованого 
Інструменту та навісного обладнання на екскаватор типу
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ЕО-2621. Результати досліджень використовуються у навчально­
му процес! при викладанні дисципліни "Машини для земляних 
робіт ”, у курсовому та дипломному проектуванні.

СТРУКТУРА ТА ОБСЯГ РОБОТИ. Дисертація складається Із 
вступу, 4 розділів, заключения, переліка використаної літе­
ратури з 87 найменувань, 4 додатків; містить 84 малюнка та 
7 таблиць. Загальний обсяг дисертації складає 153 сторінки, 
обсяг основного тексту 127 сторінок, додатків 26 сторінок.

ЗМІСТ РОБОТИ

У ВСТУПІ обгрунтовується актуальність питання, сформу­
льовані мета роботи, наукова новизна та практична цінність. 
Наведена загальна характеристика роботи, сформульовані ос­
новні положення та результати, що виносяться на захист.

У ПЕРШОМУ РОЗДІЛІ виконаний огляд та аналіз існуючих 
методик розрахунку навантаження на землерийні машини безпе- 
рвної дії, а також проведений аналіз їх конструктивного 
виконання як по принципу розробки грунту, так 1 по засобу 
його транспортування.

Дослідженню процесів та закономірностей розробки грун­
тового масиву землерийними машинами безперервної дії присвя­
чені роботи В.Л.БаладІнського, В.І.Баловнєва, Ю.О. Ветрова, 
В.В.НІчке, І.А.Недорєзова, Л.Є.Пелев1на, Л.А.Хмари, О.М.Хо- 
лодова та Інших вчених.

Розробці теоретичних основ роботи метачів присвячені 
роботи М.С.Гласко, А.Б.Іаброва, Н.А.ІсрафІлова, А.А.Кавале- 
рова, Б.І.Караваєва, Л.П.Л1нгайт1са, Д.А.Шалмана та Ін.
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Одним із основних недоліків існуючих робочих органів 
машин безперервної дії є висока енергоемність розробки грун­
тового масиву внаслідок разсіювання енергії деформації в 
грунтовий масив, що не обмежений розмірами, а також висока 
енергоємність транспортування грунту до місця укладки.

Виникає необхідність у використанні такого принципу 
руйнування грунту, що дозволяв би створювати напружено-дефо­
рмований стан грунтового масиву у якомусь замкнутому самооб- 
рушуючому об'ємі, обмеженому природничими чи штучними кор­
донами, а також мати можливість реалізувати в одному вико­
навчому механізмі роботу по руйнуванню та екскавації грунту. 
Це можливо при реалізації принципово нового способу роз­
робки грунту.

Особливістю нового методу е установка робочого органу 
таким чином, щоб грунт який опрацьовується, знаходився над 
робочим органом (між денною поверхнею грунту 1 робочим ор­
ганом), тобто утворюється забій з  можливістю обрушення грун­
ту на робочий орган (або забій з  від'ємним кутом нахилу).

Найбільш ефективним, на наш погляд, є робочий орган 
безперевної дії, виконаний у вигляді приводного диску, заг­
либленого на 0,8...0,9 Мого діаметру в грунт 1 встановленого 
таким чином, що грунт міститься над чільною поверхнею диску, 
тобто диск працює в умовах обрушуючого забою. На площині 
диску у певному порядку розміщені ріжучі і транспортуючі 
елементи. При цьому диск виконує як ріжучі так 1 транспорту­
ючі функції.

При робот! таких робочих органів енергія деформації 
передається у замкнутий простір у вигляді сферичного клину, 
обмеженого, з одного боку, -  габаритами диску, а 8 іншого
-  денною поверхнею грунту. При цьому енергетичний потік, ви-
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ходячи э принципу суперпозицій, сумуеться в окремих точках 
замкнутого простору над роОочим органом, створюючи напруги 
що, перевищують межу міцності роОочого середовища. Локаліза­
ція потоку енергії базується на програмуванні напрямку окре­
мих джерел (ріжучих елементів).

Задачі досліджень включають в себе слідуючі етапи: 
з'ясування фізичних особливостей процесу; визначення кінема­
тичних та силових параметрів робочого органу; аналітичний 
опис процесу взаємодії робочого органу з грунтом; розробка 
Інженерної методики розрахунку високошвидкісних багаторізце- 
вих дискових робочих органів; створення на основі математич­
ної моделі нових робочих органів, працюючих в умовах обру­
шуючого забою.

В ДРУГОМУ РОЗДІЛІ наведено аналітичний опис взаємодії 
дискового робочого органу з грунтом та обгрунтування раціо­
нальної частоти обертання диску за умови повного винесення 
розробленого грунту з забою, а також раціональної конфігу­
рації грунтовиносних лопаток та розміщення грунторуйнівних 
елементів.

Для визначення швидкості впливу ріжучого елементу на 
грунт, товщини стружки яку він зрізує та Інших кінематичних 
параметрів проведений кінематичний аналіз взаємодії диско­
вого робочого органу з грунтом.

Траєкторія руху окремо взятого ріжучого елементу ста­
новить гвинтову лінію на поверхні еліптичного циліндру з на­
хилом в бік, зворотній руху базової машини.

Швидкість впливу ріжучих елементів на грунт можна виз­
начити з виразу
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• J V'+Я? •w1-2V^-Ri •wcoaa’coawt, (1) 
де Vm -  швидкість подачі робочого органу на заОІИ; f t-  
радіус до осі 1-го грунторуйнуючого елементу; V -  ч асто т  
обертання диску; а -  кут нахилу робочого органу.

Товщина стружки грунту, що зрізається одним ріжучим 
елементом, визначається Із рівняння

tJi » ((pVmft.J і -  coa*a’C03*wt) /  Vt, (2 ) 
де Ip -  кут між сусідніми грунторуйнуючими елементами, які 
працюють за схемою "слід у слід”.

Шд грунторуйнуючими елементами, які працюють за схе­
мою "слід у слід", мається на увазі таке їх розміщення, при 
якому вони встановлюються на площині диску кільцевими 
рядами.

При роботі грунторуйнуючих елементів можна говорити 
про просторовість утворення 1 розвиток тріщин, а Іменно: пе­
ред чільною гранню грунторозроблюючого елементу -  перша 
складова; від бічних граней грунторозроблюючого елементу в 
сторони -  друга складова.

Траєкторія тріщин підкорюеться закономірностям як! 
базуються на умові мінімуму витрат енергії на їх утворення.

При робот) робочого органу, завдячуючи динамічності 
процесу, здійснюється макро- та мікрообрушення грунту в гли­
бині забою. Під макрообрушенням мається на увазі обрушення 
козирка незруйнованого різанням грунту, розміщеного над ро­
бочим органом між денною поверхнею грунту та робочим орга­
ном. Шд мікрообрушенням мається на увазі обрушення незру і- 
нованих різанням виступів грунту, обмежених двома сусідніми 
кільцевими рядами грунторуйнуючих елементів.
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При утворенні нового типу забою напруги, що розтя­
гають масив грунту, внаслідок дії сил тяжіння та динаміки 
процесу також знижують фактичну напругу в грунті, необ­
хідну для обрушення грунтового масиву. ООрутення масиву 
грунту, що знаходиться над робочим органом, € наслідком ут­
ворення І стійкого розвитку тріщин в грунті, бо в цьому ви­
падку сила тяжіння сприяє відокремленню елементу грунту ВІД 
масиву (рис. 1). Відстань від денної поверхні грунту до 
місця утворення та стійкого розвитку головної тріщини (пле­
чо сколу) визначається з  виразу

Ж X.Od.V ’
де Р - сумарне навантаження, що передасться від робочого ор­
гану в замкнутий обсяг грунту; оа - динамічна міцність грун­
ту при стисканні; D -  діаметр робочого органу.

При мікрообрушенні джерелами збудження е радіально 
розміщені на площині диску грунторуйнуючі елементи, відстань 
між якими визначається з  виразу

І------------- ЇТРТ7І----------------- 7
І < ----------------------------------h \  (і)

і  %’В • (Оо>-о » ) • в Іп 2 л
де Ос. -  напруги стиску в грунті; ор - напруги, що розтя­
гують грунт; В -  ширина грунторуйнуючого елементу.

Для дослідження конфігурації транспортуючих елементів, 
як допущення прийнято, що на диску встановлена нескінченна 
кількість лопаток та товщина кожної з них дорівнює нулю. По­
тужність, яка витрачається на винос розробленого грунту, за­
лежить від того, яку форму має грунтовиносна лопатка та виз­
начається з рівняння

Ігр « *-.(/».([/» -  » - .g .c tg 0 a /ac .n > b '7 ), (5)
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де Яг -  Секундна маса грунту; Uz -  переносна швидкість 
грунту; ffc -  кут між абсолютною та переносною швидкостями 
часток грунту; г* -  радіус лопатки; 7 -  щільність грунту; 
g -  прискорення вілього падіння; b - відстань від лопаток до 
незруйнованого різанням грунту.

Рис. 1 Схема до визначення Рис. 2 Кінематична схема 
ефективного плеча сколу. дослідницького стенду. 
Найкращі результати дає лопатка, яка виконана загну­

тою наперед, тобто при fb > 90е , т .я .  при цьому частки грун­
ту , що виносяться набувають максимум енергії, а , отже, 1 
вбільиується дальність вильоту.

Необхідно відзначити, що процес розробки грунтового 
масиву дисковими робочими органами з грунторуйнуючими 
елементами ширина яких в декілька разів перевищуе глибину 
різання, тобто {B/h) > 10, мае ряд відмітних особливостей в 
порівнянні з традиційним різанням. ЦІ особливості полягають 
у слідуючому: хоч прорізь в грунті 1 має трапеціевидниі об­
рис, бокові розвали можна не враховувати, т .я .  (B/h) > 10;
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процес різання має динамічний характер, що необхідно вра­
ховувати при визначенні навантаження на робочий орган.

Згідно з теорією динамічного руйнування, сила опору 
грунту руйнуванню одним ріжучим елементом визначається Із 

. рівняння

UK» . <р. Vm. Яі в - 41 - C03za-C03*wtр  _ _____ _̂____  j
2Ka-lv&+Rf-w2-2V*Ri wcosa-coswt  

де U - швидкість розповсюдження хвилі деформації; Ка -  
коефіцієнт, що враховує кут загострення грунторуйнуючого 
елементу; Кя - питомий опір грунту динамічному руйнуванню.

Для робочого органу з декількома ріжучими елементами, 
що руйнують грунт по схемі "слід у слід” у формулі (6 ) необ­
хідно враховувати сили опору, що виникають за рахунок тертя 
бічних граней п-ої кількості зубців, додаткового подріблен- 
ня штибу та збільшення кількості грунторуйнуючих елементів.

Силу опору грунту руйнуванню Р можна уявити як таку, 
що складається Із сили опору руйнуванню перед чільною гранню 
ножа та сили опору відокремленню грунту ребрами ріжучого 
елементу, де під ребрами мається на увазі сума довжин бічних 
ребер ріжучого елементу та ріжучої кромки.

Виходячи з сказаного вище, силу опору грунту руйнуван­
ню дисковим робочим органом можна описати виразом 

П -  Р + P(m;B;h;f), (7)
де Р -  сила опору грунту руйнуванню одиночним ножем; Р (*;В; 
h : f )  -  додаткова складова сили опору грунту руйнуванню, 
яку можна представити як функцію кількості грунторуйнуючих 
елементів, працюючих "слід у слід", а також ширини І товщи­
ни стружки та коефіцієнту тертя грунту по матеріалу зуба. 
Отже, опис характеру збільшення сили опору грунту руйнуванню
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вимагає додаткових експериментальних та аналітичних дослід­
жень .

7 ТРЕТЬОМУ РОЗДІЛІ наведені результати експеримен­
тальних досліджень взаємодії дискового робочого органу з 
грунтом та закономірностей зміни додаткової складової сили 
опору грунту руйнуванню. Крім того, описані результати дос­
лідження взаємодії з грунтом Оагаторізцевого ножа послідов­
ної дії та залежності силових параметрів робочого органу від 
кута нахилу диску.

Для дослідження характеру зміни сили опору грунту руй­
нуванню при роботі багаторізцевих робочих органів були про­
ведені дві серії дослідів на спеціально розроблених стендах. 
Стенд для дослідження моделей дискових робочих органів 
(рис. 2 ) складається з рами і, електродвигуна 2 , редуктора
З, ланцюгової передачі 4, реверсивного редуктора 5, моделі 
робочого органу 6, тензометричного элементу 7 та контейнера 
з грунтом 8 . Перша серія дослідів полягала у реєстрації сил 
опору грунту руйнуванню при розміщенні ріжучих елементів на 
площині диску методом "слід у слід”. В другій серії дослідів 
застосований складний ніж, що складається з  декількох еле­
ментів, які переміщуються незалежно один від одного в нап­
равляючих 1 працюють по схемі "слід у слід”. Результати дос­
лідів показали, що зі збільшенням кількості грунторуйнуючих 
елементів т, які розташовані на однаковій відстані від цент­
ру диску, тобто розроблюють грунт за схемою "слід у слід”, 
сумарна сила опору грунту руйнуванню збільшується, незважаю­
чи на те, що площа контакту робочого органу з  грунтом в 
усіх дослідах залишалася незмінною.

Додаткова складова сумарної сили опору грунту руйну­
ванню апроксимується виразом
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Р" — К»»В»(ія*1)»/і/щ, (8)
де Кш - показник питомого динамічного опору середовища руй­
нуванню для Оагаторізцевого робочого органу; В -  ширина 
ріжучого елементу; h  -  глибина різання, що опрацьовується за 
один оберт диску m-ною кількістю ріжучих елементів.

Показник питомого опору Кш, з урахуванням сказаного, 
залежить як від фізико-механічних властивостей робочого се­
редовища, так І від геометричних параметрів процесу різання 
та визначається з рівняння

U-K«.B.h
К* = --------------------------- - , (9)

Р / . т . 7 . * < х . ( В + 2 д Л ) г

де f  -  коефіцієнт тертя грунту по матеріалу ріжучого елемен­
ту ; дЛ -  товщина стружки, що зрізається одним ріжучим еле­
ментом.

Дотична сила опору грунту руйнуванню 1-го ряду ріжу­
чих елементів, які працюють за схемою "слід у слід" визнача­
ється з виразу

U • Ка і • В •?І 

2 ’ 7 і • Еа
і + (10)

тг .f-(B+2&h)*
Загальна дотична сила опору грунту руйнуванню визна­

чається як сума сил, які діють на кожний кільцевий ряд ріжу­
чих елементів.

Потужність, яка витрачається на різання грунту диско­
вим робочим органом, визначається з виразу

U'Ея і • В*ї\

2 * 7 і  • Ка
1 + (11)

т*. f . ( B + 2 b h ) z

де Z -  число кільцевих рядів грунторуйнуючих елементів.
Експериментальні дослідження показали, що Тії збільшен­

і ї
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ням к і л ь к о с т і  грунторуйнуючих елементів, середньоквадратич- 
не відхилення сили різання, що характеризує динаміку проце­
су, зменьшуеться.

Раціональний кут нахилу робочого органу лежить у ме- 
ках 6 5 ...7 5 ’ . Зменшення кута нахилу призводить до зниження 
продуктивності робочого органу, а його збільшення - до 
підвищення сили опору грунту руйнуванню внаслідок того, що 
знижується ефект від самооОрушення грунту, крім того, роз­
повсюдження хвиль деформацій відбувається в глибину грун­
тового масиву.

Порівняння результатів аналітичного визначення сили 
опору грунту руйнуванню з одержаними експериментальними да­
ними для одних 1 тих же умов дає підставу стверджувати, що 
запропонований метод розрахунку силових- параметрів дис­
кових робочих органів має достатньо близькі до фактичних 
результати.

Таким чином, запропонований метод визначення силових 
параметрів високошвидкісних багаторізцевих дискових робочих 
органів може бути рекомендований для Інженерних розрахунків 
з достатньо високою точністю.

7 ЧЕТВЕРТОМУ РОЗДІЛІ визначені умови роботи вільно 
закріплених грунторуйнуючих елементів та визначені умови їх 
обертання навколо  своєї осі, виконаний синтез навісок диско -  
вих робочих органів, приведені технічні рішення по конструк­
тивному виконанню дискових робочих органів з широким спек­
тром технологічних можливостей, а також наведений розраху­
нок металоконструкції навісного обладнання при упорі в жор­
стку перешкоду на рівні центру диску.

Для роботи вільно закріплених грунторуйнуючих еле­
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ментів необхідне додержання умови
Р-ft. > + J V}*+HU).R»+ (12)

де ft> -  радіус центру прикладення навантаження; Vp*. Ч»г, 
7рі, Нрі та tfp* -  реакції з боку втулки на хвостовик грунто- 
руйнуючого елементу; /с -  коефіцієнт тертя матеріалу хвосто­
вика грунторуйнуючого елементу по кріпильній втулці; ft. - 
радіус хвостовика; Я> -  радіус опорної конічної поверхні 
хвостовика.

Дослідно-промислові зразки багаторізцевих дискових 
робочих органів виготовлені у вигляді ручного механізованого 
Інструменту та навісного обладнання на екскаватор типу 
ЕО-2621.

Ручний механізований Інструмент включає диск 1 з вста­
новленими на ньому ріжучими 2 І транспортуючими 3 елемента­
ми. Привод робочого органу здійснюється від електродвигуна 4 
потужністю 3 кВт. та частотою обертання валу 1500 хв*‘ через 
конічний редуктор 5. Інструмент має також раму 6 та два 
опорних колеса 7 І 8 (рис. 3).

Дискове навісне обладнання встановлюється на рукояті 
екскаватору Е0-2621В-3 замість ковша 1 включає диск 3 з рі-̂  
хучими 4 1 транспортуючими 5 елементами. Гідродвигун 9 під­
ключається до загальної гідросистеми базової машини 1 вста­
новлений на редукторі 2. Редуктор 2 з'єднаний з рукояттю 7 
екскаватору двома стійками 1, до яких прикріплений відбивач 
грунту 6 . До верхньої частини стійок 1 кріпиться гідроци­
ліндр керування кутом нахилу 8 (рис. 4).

Дискове навісне обладнання, що встановлюється на одно- 
ковшовий екскаватор аамість ковша, має продуктивність у 
1 ,5 . . . 2  рази виїду, ніж у одноковшових екскаваторів типу 
ЕО-2621. Розроблена конструкція навіски дискового робочого
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органу на гусеничній базі дозволяє максимально наблизити ро­
бочий орган до базової машини, тим самим найбільш ефективно 
реалізувати тягові можливості трактора.

Параметрами, що характеризують траєкторію заглиблення 
дискового робочого органу, є кут повороту нижньої тяги а  та * 
відстань d між шарніром кріплення гідроциліндру та центром 
диску. Ці параметри визначаються з  виразів

•1 = і  (ї*+ /г-21/соз{/гссозП 1+Ь1-с* )/21Ы-р* );(13) 
а  = 3nJ2-Q-arcco3Ц Ґ + Ґ - а ?  ) /2K D -  (U)

-  а г с с о з і і I*- н ґ - f 2 ) / 21сІ], 
де I. f .  Ь. с. К. а  -  лінійні параметри навіски; Q та p* - 
кутові параметри навіски.

Рис. З Ручний механізований Рис. 4 Дискове навісне
Інструмент обладнання

З метою збільшення дальності винесення розробленого 
грунту, конструкція робочого органу удосконалена шляхом ус­
тановки на площині диску елементів, що транспортують грунт
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радіально консольно, довжина І  незакріплених дільниць яких
визначається з виразу ____ ,

І  -  [2 2 .7 ...Э 0 ,1 ).п\  а ’ -І  , (15)
де а  -  товщина елементу, що транспортує грунт; І  -  величина 
прогину елементу, що транспортує грунт.

Розроблені конструкції дискових робочих органів дозво­
ляють підвищити курсову стійкість або за рахунок того , що 
колесо та диск обертаються у протилежні сторони, або за ра­
хунок застосування конструкції навісного обладнання, зак­
ріпленого на рукояті екскаватору, яке складається з двох 
приводних дисків, що обертаються у різні сторони, та уста­
новлені один за одним по ходу базової машини, причому пе­
редній диск розташований вище заднього. Поворот дисків у 
плані на однаковий кут, але у протилежні сторони, дає мож­
ливість рити вузькі та глибокі траншеї, що розширює техно­
логічні можливості навісного обладнання.

ЗАГАЛЬНІ ВИСНОВКИ ТА РЕКОМЕНДАЦІЇ

Принциповою особливістю дискових робочих органів, пра 
цюючих в забої зворотнього нахилу, е те , що енергія дефор­
мації не розсіюється вглиб грунтового масиву, а витра­
чається на утворення напружено-деформованого стану грунту у 
замкнутому обсязі між площиною диску та денною поверхнею 
грунту, що дозволяє знизити енергоємність процесу розробки 
грунтового масиву за рахунок підрізання забою та Кого нас­
тупного обрушення, при цьому сила тяжіння грунту сприяє йо • 
го відокремленню від основного масиву.

Раціональний кут нахилу робочого органу до траєкторії 
руху базової машини лежить ■ межах 66. . .7 5 ° .
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Для зменшення динамічного навантаження на базову маши­
ну необхідна установка не менш 4-5 грунторуйнуючих еле­
ментів, розташованих на однаковій відстані від центру диску.

Синтез навісок дискових робччих органів дозволив роз­
робити конструкцію навіски з вертикальним заглибленням робо­
чого органу, що дозволить максимально реалізувати тягове з у ­
силля базової машини.
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А Н Н О Т А Ц И Я

Гаркавенко А.Н. Разработка и создание скоростных обрушающих 
дисковых рабочих органов землеройных машин непрерывного дей­
ствия .
Диссертация на соискание ученой степени кандидата техничес­
ких наук по специальности 05.05.04 - машины для земляных и 
дорожных'работ, Киевский государственный технический уни­
верситет строительства и архитектуры, Киев, 1995.
На защиту выносится новый низкоэнергоемкий принцип разработ­
ки грунтового массива высокоскоростными дисковыми рабочи­
ми органами обрушающего действия. Разработан математический 
аппарат определения параметров новых рабочих органов. 
Изготовлены опытно-промышленные образцы в виде ручного ме­
ханизированного инструмента и навесного оборудования на 
экскаватор типа ЭО-2621. которые защищены 6 авторскими сви­
детельствами .
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S u m m e r y

Alexander K.Carkavenko. The working p arts  of high-speed 
caving equipment of continuous ac tion  have been elaborated 
and created.
The Thesis fo r the admission to the degree of Kandldate of 
Science In Engineering (the M aster's Thesis) with the 
sp ec ia lity  05.05.04: Dugging and Road Works Machines. The 
Kiev S ta te  U niversity of Bulld.'ng and A rchitecture. 
Kiev.1995.
The low power-intensive p rin c ip le  fo r  the so il massive deve­
lopment with the high-speed disk-type working p arts  of the 
caving action have been presented fo r defence. The body of 
mathematics fo r  the working part3  param eter's determ ination 
have been developed. The production prototype of the hand 
power tool and rigg ing  equipment fo r the excavating machl- 
neof the type Э0-2621 have been created  and also  the Author 
fo r the above mentioned in vestiga tion  has obtained 6 
Authors C e rtif ic a te s .

Ключові слова: робочий орган, грунторозроОлюючий еле­
мент , транспортуючий елемент, сила опору грунту руйнуванню, 
заШ і, диск, навіска, кут нахилу.
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