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(72) ОСАДЧИЙ СЕРГІЙ ІВАНОВИЧ, ВІХРОВА ЛА-

РИСА ГРИГОРІВНА, ДІДИК ОЛЕКСАНДР КОСТЯ-
НТИНОВИЧ, МІРОШНИЧЕНКО МАРІЯ СЕРГІЇВНА, 
БІСЮК ВІКТОР АНАТОЛІЙОВИЧ 
(73) КІРОВОГРАДСЬКИЙ НАЦІОНАЛЬНИЙ ТЕХ-

НІЧНИЙ УНІВЕРСИТЕТ 
(57) Спосіб автоматичного регулювання заванта-

ження зернозбирального комбайна, що включає 
керування поступальною швидкістю комбайна за 

сигналом різниці відношень частоти обертання 
молотильного барабана до частоти обертання 
вала двигуна, виміряних в ручному та автоматич-
ному режимах, який відрізняється тим, що з ме-

тою підвищення точності регулювання враховують 
не лише знак різниці відношень частот обертання 
молотильного барабана та вала двигуна, а й ди-
намічні властивості зміни даного параметра шля-
хом використання оптимального закону керування, 
розрахованого на основі динамічних характерис-
тик елементів системи автоматичного регулюван-
ня та збурень, що виникають в системі. 

 
 

 
 

Корисна модель належить до сільськогоспо-
дарського машинобудування і може бути викорис-
тана для автоматичного регулювання завантажен-
ня і стабілізації режимів робочих органів 
зернозбиральних комбайнів. 

Відомий спосіб автоматичного регулювання 
завантаження зернозбирального комбайна поля-
гає в тому, що в автоматичному режимі регулю-
вання завантаження безперервно вимірюють час-
тоту обертання молотильного барабана та вала 
двигуна, а поточне відношення виміряних величин 
порівнюють із запам'ятованим в ручному режимі 
роботи і за знаком різниці між поточним та запа-
м'ятованим значеннями відбувається керування 
поступальною швидкістю руху комбайна [1]. 

Недоліком відомого способу є те, що керуван-
ня відбувається лише за знаком різниці між поточ-
ним та запам'ятованим значеннями відношення 
частот обертання молотильного барабана та вала 
двигуна, при цьому не враховуються динамічні 
властивості зміни даного параметра. 

Задачею корисної моделі є підвищення точно-
сті регулювання завантаження зернозбирального 
комбайна за рахунок використання регулятора, 
побудованого із застосуванням оптимального за-
кону керування. 

Ця задача вирішується тим, що на основі ди-
намічних характеристик елементів системи авто-
матичного регулювання та збурень, що виникають 
в системі, виконується розрахунок оптимального 

регулятора, який за сигналом різниці відношень 
частоти обертання молотильного барабана до 
частоти обертання вала двигуна в ручному та ав-
томатичному режимах керує поступальною швид-
кістю комбайна. 

На фіг. 1 зображена блок-схема пристрою. 
Пристрій складається з датчика 1 частоти 

обертання молотильного барабана, датчика 2 час-
тоти обертання колінчатого вала двигуна, блока 3 
відношення, блока 4 пам'яті, блока 5 порівняння та 
блока 6 оптимального регулятора, з якого сигнал 
подається на виконавчий механізм (на кресленні 
не представлений) керування швидкістю комбай-
на. 

Спосіб реалізується наступним чином. На по-
чатку роботи в ручному режимі регулювання зава-
нтаження зернозбирального комбайна встанов-
люють номінальне завантаження і датчиками 1 та 
2 одночасно вимірюють частоти обертання моло-

тильного барабана б  та вала двигуна дв . В 

блоці 3 одержують сигнал, пропорційний відно-

шенню виміряних величин двб /і  . Це значен-

ня запам'ятовується в блоці пам'яті 4 - запі . Потім 

переключають пристрій на автоматичний режим 
регулювання завантаження і далі в процесі роботи 
комбайна безперервно вимірюються частоти обе-

ртання молотильного барабана б  та вала двигу-
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на дв , визначається в блоці 3 поточне відношен-

ня виміряних величин двбпот /і  , яке в блоці 5 

порівнюється із запам'ятованим значенням запі  та 

утворюється сигнал різниці заппот iii  . За сиг-

налом різниці і  блок 6 оптимального регулятора 
видає керуючий сигнал, використовуючи поперед-
ньо розрахований оптимальний закон керування. 

На фіг. 2 зображена структурна схема системи 
автоматичного регулювання завантаження зерно-
збирального комбайна. 

Система складається з об'єкта регулювання, 
що описується поліноміальними матрицями М та 
Р, вихідним сигналом якого є вектор х, а вхідним є 

вектор керуючих сигналів u; оптимального регуля-
тора W та збурень   і шумів вимірювачів  , що 

діють в системі. 
Оптимальний регулятор W розраховується за 

наступним алгоритмом синтезу [2]: 
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де nE  - одинична матриця розмірності n n; 

 TT( 0  - результат сепарації виразу: 
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Г  та D - результати факторизації виразів: 
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nO
 - нульова матриця розмірності n n; 

«*» - знак ермітового спряження; 
«'» - знак транспонування матриці; 
R та С - вагові коефіцієнти; 
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Пристрій може бути реалізований на мікроп-
роцесорній системі. Як датчики частот обертання 
вала двигуна та молотильного барабана можуть 
використовуватись будь-які відомі для цих цілей 
датчики. Запропоноване технічне рішення дозво-
ляє підвищити точність регулювання за рахунок 
використання регулятора, побудованого із засто-
сування оптимального закону керування та враху-
вання динамічних властивостей елементів систе-
ми автоматичного регулювання та збурень. 
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