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к ТЕОРИИ УПРУГИХ ДЕФОРМАЦИИ РАБОЧИХ 
ОРГАНОВ ПАССИВНОГО ДЕЙСТВИЯ

При деформации рабочих органов пассивного действия 
под влиянием сил реакции грунта точка приложения равно­
действующей этих сил смещается по .некоторой дуге. На этом 
пути .равнодействующая сил реакции совершает определенную 
работу. М аксимальная работа сил реакции определяет запас 
потенциальной энергии упругодёформированного рабочего 
органа пассивного действия. Найдем зависимость потенциаль­
ной энергии от основных параметров рабочего органа и физи­
ко-механических свойств грунта.

Элементарная работа сил реакции

где R ( s ) —равнодействующая сил реакции является функцией 
пути, который проходит точка приложения; 

ds  —элементарное изменение пути;
Ф —угол между направлением силы и перемещением. 

Известно, что

и
где х т — максимальное изменение координаты х  при дефор 

мации рабочего органа пассивного действия. 
Известно [1, 21, что

где Е 1 — модуль упругости материала, из которого изготов­
лен рабочий орган пассивного действия;

I — экваториальный момент инерции, зависящий от се­
чения рабочего органа горизонтальной плоскостью;

А — допустимое максимальное отклонение оси рабочего 
органа пассивного действия;
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d A = R ( s )  ds  соэф, ( 1)

d x= d s  соэф; d A = R ( x )  dx; d A = d W (2)

Тогда
X m

(3)

R ( x )  =
(Ус+ h f  ’ m 3E J
6EJx  . .. _ Rm(yc+  /;i)3

f  ч о » m  r .  r -  r  » (4)
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у с — координата точки приложения равнодействующей 
сил реакции грунта по глубине;

?з — расстояние от поверхности земли до точки закреп­
ления рабочего органа на агрегате; 

h — глубина резания грунта .
П одставляя (5) в (4), получим 

„   2 Д (Ус + /з )3

Тогда
3(Ус+/з)(/г +  /в)2- ( Л + / 3)3 ’

w = _ J E l L _  7
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Д л я  рабочего органа пассивного действия,, имеющего трех­
гранную, симметричную, сплошную форму поперечного сече­
ния, экваториальный момент инерции площади поперечного 
сечения

1 = 1 - Ь* ctg3-  , (8)
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где 6 — толщина рабочего органа;
а  — угол заострения его.

Подставляя (8) в (7), найдем

Е ф *.А (г/с + /3) 3 ctg —
1 ^ = ___________________________ ? ______  . (9 )

6 [3 (г/с+ / 3) (/г +  /3 ) 2 — (/г + /з ) 3  ] 2

Формула (9) может быть использована при расчете потен­
циальной энергии упругодеформированных рабочих органов 
пассивного действия, величину которой необходимо знать при 
конструировании машин с рабочими органами подобного типа.

Точка приложения максимальной равнодействующей сил 
реакции, которая определяется по формуле (5), имеет коор­
динаты

 2 k R t / i 0  +  R ( \  - \ - k )  ( / г - | - ^ 0 )  _

2 (1 + А ) (1 +  Л2)
R  _  B k 4 * ~ l + 2 R 2D ( 2 k — \)

2(2А— 1) ( 1 +  Я 2)

( 1 0 )
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где k — коэффициент, характеризующий деформацию сдви­
га грунтового массива; 

и R 2 — равнодействующие сил реакции в зоне рыхления и 
в зоне упругих и пластических деформаций;

ho — глубина залегания граничной линии;
В и D  — коэффициенты:

£  = с(1 +0,1 Ь) |30; (11)

О - г ,  6 ctg ~ + 0 Л  „ Е  ( _ L _ + _ X _ ) (  J - - l ) . ( |2 )
'  cos — sin—  ' \

2 2

где с — число ударов ударника Д орН И И ;
Ро — коэффициент, учитывающий угол заострения;
То — коэффициент, характеризующий сцепление между 

частицами грунта и рабочей поверхностью; 
ц — коэффициент, учитывающий влияние толщины р а ­

бочего органа на деформацию сжатия грунта;
Е  — модуль упругости грунта.
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О П Р Е Д Е Л Е Н И Е  А Л О К А Л Ь Н О Й  П Р О И З В О Д Н О Й  
ОТ К И Н Е М А Т И Ч Е С К О Г О  В И Н Т А  НА О С Н О В Е  

О Д Н О П Л О С К О С Т Н О Г О  С П О С О Б А  И З О Б Р А Ж Е Н И Я

В самом общем случае движения мгновенное кинематиче­
ское состояние тела может быть определено либо двумя вин- - 
тами (винты скоростей и ускорений), либо двумя бивектора­
ми (бивекторы скоростей и ускорений).
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