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SI'SSEJUHATUS.

Juba iidsetest aegadest alates on inimesed tegelnud maahari-
mise ja karjakasvatusega, et varustada end toiduainete, riiete ja
jalanoudega. Mootmatud alad kdigis maailmajagudes on voetud
poldude ja karjamaade alla.

T66 maaharimisel oli pikka aega vdga raske. Poldu hariti mitte
adra, vaid koplaga, vilja puhastati mitte tuuliku, vaid labidaga,
killvimasina asemel kasutati kiilvimatti. Alles koos toostuse are-
nemisega hakati looma masinaid ja riistu p6llumajanduse jaoks.
Seda perioodi, mil kasitsit6od hakati asendama hobujoul téotavate
masinate tooga, tuleb lugeda pollumajanduse masinatéd perioo-
diks.

Revolutsioonieelsel Venemaal tehti pollutoid lihtsate riistade —
harkadra, puudkke, sirbi ja koodi abil. Keerulisemad masinad ja
riistad olid peamiselt modisnike ja kulakute majapidamistes, ja
nendeski viga viikesel arvul. 1913. aastal oli iiks hobukiilvimasin
65 talumajapidamise kohta, iiks tuulamismasin 60 ja iiks vilja-
peksumasin 30 talumajapidamise kohta.

Suurt moju tooviljakuse tousule pollumajanduses avaldas
mehaanilise ajami kasutuselevotmine — algul aurumasina, hiljem
sisepolemismootori ndol. Mootori kui mehaanilise jouallika kasu-
tuselevotmine voimaldas luua mehaanilise veoki (traktori) ja
mehaanilise soiduki (auto) ning organiseerida suure tédjoudlu-
sega masinate ja riistade tootmise pollumajanduse tarbeks.

Traktorite ja mitmesuguste pollumajanduslike masinate loomi-
sega rajati alused pollumajanduse mehhaniseerimiseks ning pollu-
majanduslikke t6id hakati tegema tdiuslike masinatega traktori
veol. Selliste agregaatide kasutuselevotmine annab méiiratu suurt
téojou kokkuhoidu. v

1919. aastal iitles V. I. Lenin: «Kui me voiksime anda homme
100 000 esmaklassilist traktorit, varustada need bensiiniga, varus-
tada need masinistidega (te teate viga histi, et see on esialgu
fantaasia), siis iitleks kesktalupoeg: «Ma olen kommuuna poolt»
(s. 0. kommunismi poolt) .»!

I V. I. Lenin, Teosed, 29. kd., lk. 191.



Noukogude voimu aastatel on meie maa masinaehitus mairatult
kasvanud, tootes igal aastal suurel hulgal traktoreid ja pdlluma-
jandusmasinaid.

NSV Liidu rahvamajanduse arendamise seitsme aasta plaanis
(aastateks 1959—1965) on ette ndhtud pdllumajanduse mehhani-
seerimise igakiilgne arendamine, kolhooside ja sovhooside edasine
varustamine eesrindliku tehnikaga. Seitseaastaku jooksul toode-
takse pollumajanduse jaoks iile ithe miljoni traktori, ligi nelisada
tuhat teraviljakombaini ja palju teisi masinaid ning seadmeid.
" Tehnilise varustatuse taseme tous voimaldab kompleksselt meh-
haniseerida pollumajanduslikku tootmist vastavalt erinevatele
tsoonidele, lithendada t66de ldbiviimise aega ja tunduvalt vihen-
dada t66jou kulu.

Kompleksne mehhaniseerimine seisneb selles, et mehhaniseeri-
takse mitte iiksikud pollumajanduslikud t66d (kiind, kidv, koris-
tus), vaid kogu toode kompleks pollumajanduslike kultuuride vil-
jelemisel, kaasa arvatud abi- ja transpordit66d, aga samuti ka
koik t66d loomakasvatusfarmides.

Komplekssel mehhaniseerimisel tehakse koik to6d masinate,
riistade, mehhanismide ja seadmete tdieliku komplektiga, mida
nimetatakse masinate siisteemiks.

Masinate siisteemi kuuluvad:

1) energeetilised vahendid — traktorid, iseliikuvad S$assiid,
statsionaarsed mootorid;

2) masinad ja riistad iildpollumajanduslike t66de tegemiseks —
kiinniks, destamiseks, kultiveerimiseks, koorimiseks, vaetiste lao-
tamiseks, kahjurite torjeks jne.;

3) spetsiaalsed masinad ja riistad pollumajanduslike kultuu-
ride viljelemiseks (kiilvimasinad, istutusmasinad, vaheltharimise
kultivaatorid, koristusmasinad, sorteerijad jne.);

4) transpordi- ja laadimisvahendid kiilvimaterjali, véetiste,
saagi jne. jaoks.

Koik masinad on omavahel kooskolastatud haardelaiuse, toot-
likkuse ja teiste nditajate osas. Selles ongi nende erinevus masi;
natest, mida kasutatakse iiksikute t66de mehhaniseerimiseks.

Meie maa erinevate pollumajanduslike tsoonide jaoks on vilja
tootatud erinevad masinate siisteemid. Nendesse siisteemidesse
kuulub iile 800 masina ja riista ning ligi 300 seadeldist. Paljusid
neist juba toodetakse meie tehastes. Ulejddnud masinate, riistade
ja seadeldiste konstruktsioone katsetatakse voi on need veel vilja-
tootamisel teadusliku uurimise asutustes, ja konstruktsiooni-
biiroodes. ,

Masinate siisteemi juurutamine vdhendab tunduvalt t66jou kulu
ja nouab vdhem toolisi pingsatel pollumajanduslike t66de perioo-
didel. Nii nditeks kartuli viljelemisel on t66jou kulu ithe hektari
kohta komplekssel mehhaniseerimisel 135—150 inimtundi, olemas-
oleva mehhaniseerimise astme korral aga — 800—1000 inimtundi.
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Kommunistlik Partei ja Noukogude valitsus, igakiilgselt aren-
dades maa tootlikke joude, hoolitsevad pidevalt téoviljakuse kasvu
ja toodangu omahinna alandamise eest. V. I. Lenin iitles: «T66-
viljakuse tostmine moodustab iihe pohiiilesande, sest ilma selleta
ei ole voimalik 1oplik {ileminek kommunismile »!

Sotsialistlikul suurpollumajandusel koos keerulise tehnikaga,
mis kergendab t66d ja suurendab tootlikkust, on vaieldamatud
eelised vdikemajapidamise ees. Seetottu juba 1929. a. 16puks iihi-
nesid talupoegade laiad hulgad kollektiivsetesse majanditesse
(kolhoosidesse). Kolhooside organisatsiooniliseks ja tehniliseks
abistamiseks alustas riik massilist masina-traktorijaamade (MTJ)
ehitamist.

Masina-traktorijaamad, kelle kisutuses olid traktorid ja poilu-
majanduslikud masinad, keerukat tehnikat oskuslikult valdavad
spetsialistid ja mehhanisaatorid, tegid dra suure t66 kolhooside
tugevdamisel ja nende abistamisel mitmesuguste pollutédde tege-
misel, eriti aga just rasketel toodel — kiinnil, kultiveerimisel,
kiilvil ja koristamisel. :

Selline kord pollumajanduslike masinate ja traktorite kasutami-
sel oli tol ajal kdige oigem, kuna noortel, alles kasvueas oleva-
tel kolhoosidel ei olnud kvalifitseeritud kaadrit, kiillaldaselt
vahendeid masinate ja kiituse ostmiseks, remonditookodade ja
garaazide ehitamiseks.

Masina-traktorijaamade abiga laiendasid ja kindlustasid kol-
hoosid tunduvalt oma majapidamist. Oma kolmekiimne-aastase
olemasolu viltel kolhoosid suurenesid, tugevnesid ja on kiesole-
val ajal muutunud arenenud sotsialistlikeks ettevoteteks. Selle aja
jooksul on kolhooside kaader omandanud rikkalikke kogemusi
tihiskondliku suurmajapidamise organiseerimise ja juhtimise
osas. Niisugustes tingimustes muutus masina-traktorijaamade eda-
sine olemasolu otstarbetuks. 31. martsil 1958. aastal vottis NSV
Liidu Ulemnoukogu vastu seaduse «Kolhoosikorra edasiaren-
damisest ja masina-traktorijaamade reorganiseerimisest». Selle
seaduse jdrgi masina-traktorijaamad reorganiseeriti remondi-
tehnikajaamadeks? (RTJ). Pollumajanduslik tehnika miiiidi kol-
hoosidele, kolhoosidesse suunati t66le masina-traktorijaama-

'V. I. Lenin, Teosed, 29. kd., 1k. 93.

2 NLKP Keskkomitee ja NSV Liidu Ministrite Noukogu méa4rusega «NSV
Liidu Pollumajanduse Ministeeriumi reorganiseerimisest» on pollumajandus-
organite juhtimine ja pollumajanduse materiaalne ning tehniline varustamine
viidud uutele alustele, mis vastab meie maa uuele arenguperioodile, kommu-
nistliku {ihiskonna laiahaardelise ehitamise perioodile. Meie vabariigis moodus-
tati Eesti NSV Ulemndukogu Presiidiumi seadluse 14. mirtsist 1961. a. alusel
Eesti NSV Ministrite Noukogu Koondis «Eesti Pollumajandustehnika», kelle
iilesandeks on kolhooside ja sovhooside varustamine pdllumajandusmasinate,
tagavaraosade ning muude materiaalsete ja tehniliste vahenditega, samuti ka
masinate kasutamise ja remontimise organiseerimine.



dest traktoristid, kombainerid ja brigadirid. Traktorite ja polluma-
janduslike masinate oige kasutamise eest hoolitsevad niiiid kol-
hoosid ise. .

Partei ja' valitsus on kéesoleval seitseaastakul (1959—1965)
seadnud pollumajandusele iilesande kindlustada meie maa elanik-
kond kiilluses koige erinevamate korgekvaliteetsete toiduainetega
ja rahuldada koik muud riigi vajadused pollumajanduslike saa-
duste osas.

NLKP XXI kongressi poolt kinnitatud rahvamajanduse arenda- -
mise kontrollarvudega aastateks 1959—1965 on ette ndhtud tosta
teravilja toodangut 10—11 miljardi puudani aastas, tunduvalt
suurendada kartuli, juurvilja, puuvilla, suhkrupeedi ja teiste pollu-
majandussaaduste toodangut. Peaaegu kaks korda kasvab pohi-
liste loomakasvatussaaduste (liha, piima, villa, munade) toodang.

Pollumajandussaaduste toodangu kogumaht suureneb, 1965. aas-
taks, vorreldes 1958. aastaga, ligikaudu 1,7 korda.

Pollumajanduslike kolvikute parema kasutamise tulemusena
kasvab tunduvalt tdhtsamate pollumajandussaaduste toodang,
arvestatuna 100 hektari pollumajandusliku maa kohta, ja iiletab
nende tootmise taseme Ameerika Uhendriikides. :

NLKP Keskkomitee detsembripleenum (1959. a.) oma otsuses
«Pollumajanduse edasiarendamisest» markis, et partei XXI kong-
ressi poolt piistitatud iilesannete edukaks tditmiseks on vaja kind-
lustada pidev tehniline progress pollumajanduse mehhaniseerimi-
ses ja elektrifitseerimises, kiirendada kolhooside ja sovhooside
varustamist uue tehnikaga todéde kompleksseks mehhaniseerimi-
seks taimekasvatuses ja loomakasvatuses.

Pollumajanduslikku tootmisse antav tehnika tdieneb pidevalt,
mehhaniseeritakse itha uusi tootmisprotsesse.

Tunduvalt on suurenenud rippmasinate ja -riistade toodang.
Need masinad ei vaja teenindamiseks spetsiaalset inimest.

On juba palju traktori-agregaate, mida teenindab iiks inimene.
Traktorite ja pollumajanduslike masinate konstruktsioonidesse
lillitatakse automaatika elemente, mille tagajirjel touseb toovilja-
kus ja t66 kvaliteet, paranevad teenindava personali téotingi-
mused. '

Tdhtsaimaks suunaks pollumajanduse mehhaniseerimise aren-
gus lihemate aastate jooksul on iileminek traktorite ja polluma-
jandusmasinate suurendatud téokiirustele. Kodumaine t60stus on
juba asunud roomik- ja ratastraktorite tootmisele, mis voimal-
davad téotada poldudel kiirusega 8—10 km tunnis ja rohkem.

Tuntud eesrindlased-mehhanisaatorid, sotsialistliku t66 kange-
lased N. Manukovski, A. Gitalov ja V. Tjupko, esinedes kogu pé&llu-
majandusliku tootmise, sealhulgas ka loomakasvatuse kompleksse
mehhaniseerimise initsiaatoritena, on kompleksselt mehhaniseeri-
nud t66d maisi, pdevalille, suhkrupeedi, puuvilla ja teiste kultuu-
ride viljelemisel minimaalse toojou kuluga.
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N. Manukovski, jagades oma kogemusi, esitab jargmised and-
med kompleksse mehhaniseerimise majandusliku efektiivsuse
kohta maisi viljelemisel VoroneZi oblasti Novo-Usmanski rajooni
Kirovi-nimelises kolhoosis. 1956. aastal vdhenes t66jou kulu maisi
viljelemisel 2,5 korda, vorreldes nende poldudega, kus ei kasuta-
tud kompleksset mehhaniseerimist, 1959. aastal aga juba 3,9 korda.

N. Manukovski alustas oma t66d 1956. aastal maisikasvatuse
kompleksse mehhaniseerimise liili loomisega, kuid juba 1959. aas-
tal juhtis ta kompieksse mehhaniseerimise brigaadi koikide toéde
tegemiseks taime- ja loomakasvatuses. Brigaadi kuulub 31 ini-
mest, sealhulgas 23 suurte kogemustega mehhanisaatorit. Bri-
gaadile on kinnistatud 12 traktorit, 10 teravilja-, maisi- ja siloko-
ristuskombaini, samuti hulk teisi masinaid ja seadmeid. Komp-
leksse mehhaniseerimise brigaadide t66 edukus so6ltub suures osas
‘oigest t60 organiseerimisest ja tédpsest planeerimisest.

Kompleksse mehhaniseerimise brigaadide mehhanisaatorid opi-
vad uusi elukutseid ja votavad osa ehitustéodest, teenindavad ma-
sinaid ja mehhanisme loomakasvatusfarmides, kolhooside ja sov-
hooside téokodades, samuti viljapuhastus- ja sorteerimispunk-
tides.

Brigaadi oOigesti koostatud téoplaan voimaldab arvestada koiki
reserve tehnika kasutamisel, rakendada eesrindlikke téovotteid
taime- ja loomakasvatuses, lithendada todde labiviimise aegu,
vidhendada t66jou kulu ja alandada toodangu omahinda.

Sellisteks plaanideks on kdesoleval ajal kolhoosides ja sovhoosi-
des tehnoloogilised kaardid. ,

Taimekasvatuses koostatakse tehnoloogilised kaardid eraldi
igale kultuurile voi kultuuride grupile, mille viljelemise tehno-
loogia on iihesugune. Tehnoloogilises kaardis on niidatud
koik t66d, mis tuleb teha antud kultuuri kasvatamisel ja koris-
tamisel. Iga tooprotsessi osas on ndidatud té6de maht, nende
teostamise tdhtajad, agregaadi koostis, tootlikkus, traktorite,
pollumajandusmasinate, rahaliste vahendite, samuti ka t66jou
vajadus.

Loomakasvatuses koostatakse tehnoloogilised kaardid eraldi
igale loomade grupile ja igale farmile. Kaartides loetletakse jirje-
korras koik t66d loomade hooldamisel ja pidamisel. Iga t66 kohta
ndidatakse: toopdevade arv aastas, millise aja jooksul tehakse
nimetatud t66d, 66pdevane ja aastane toomaht, kasutatavad masi-
nad ja nende tootlikkus, masinate, seadmete, rahaliste vahendite
ja toojou vajadus. :

Kaartide koostamisest votavad osa spetsialistid kolhoosidest ja

sovhoosidest, katsejaamadest, rajooni ja oblasti organisatsiooni-
dest.

Alates 1960. aastast té6tavad juba paljud kolhoosid ja sovhoosid
tehnoloogiliste kaartide jargi, mille koostamisel on arvestatud
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trgkttorite, masinate ja inimt66jou koige otstarbekamat kasuta-
mist.

Lihemate aastate jooksul areneb kiire tempoga pollumajanduse -
elektrifitseerimine. Elektrienergia tarbimine pollumajanduses
seitsme aasta jooksul kasvab ligikaudu 4 korda. Seitseaastaku
16puks on elektrifitseeritud kaik kolhoosid, sovhooside elektrifitsee-
rimine aga lopetatakse tunduvalt varem. See vdimaldab laialda-
selt mehhaniseerida ja automatiseerida mahukaid t6id loomakas-
vatusfarmides. s

Elektrienergia kasutamine pdllumajanduslikus tootmises tahis-
tab mehhaniseerimise uut etappi — pollumajanduse tdielikku
elektrifitseerimist, mis loob tohutud véimalused tootmisprotsesside
taielikuks automatiseerimiseks. On teada, et automatiseerimisel
viheneb t66jou kulu ning paraneb toode kvaliteet. Automatiseeri-
mine loob tingimused erinevuste likvideerimiseks fiiiisilise ja
vaimse t66 vahel.

NLKP Keskkomitee jaanuaripleenum (1961. a.) oma otsuses .
«Pollu- ja loomakasvatussaaduste tootmise ja riigile miiiimise
1960. aasta riikliku plaani ja sotsialistlike kohustuste tditmisest
ning pollumajanduse edasiarendamise abinoudest» markis, et par-
tei seab niiiid eesmirgiks selliste tingimuste loomise, mille juures
pollumajanduslik tootmine olenemata looduse tujudest garantee-
riks meie maale vajalikud saadused rahva vajaduste téielikuks
rahuldamiseks. Garanteeritud saakide saamise kindlaks vahendiks
on niisutamine ja veega varustamine, samuti soostunud ja liigse
niiskuse all kannatavate maade kuivendamine.

- Pleenumi otsuses on erilist tihelepanu poéoratud pollumajanduse
koikide reservide ja voimaluste viljaselgitamisele ning kasutusele-
votmisele, teaduse saavutuste ja eesrindlaste kogemuste igakiilg-
sele propageerimisele ning juurutamisele.

Riigi vajaduste tiielikuks rahuldamiseks piistitas pleenum iiles-
ande lihemail aastail kokku osta teravilja umbes 4200000000
puuda, liha umbes 13000000 ja piima umbes 50000000 tonni
aastas.

NSV Liidu rahvamajanduse arendamise kontrollarvud aastateks
1959—1965 moodustavad osa 15 aasta perspektiivplaanist. Pers-
pektiivplaani tditmisel on meie maa esikohal maailmas mitte ainult
toodangu iildmahu poolest, vaid ka toodangu poolest ithe inimese
kohta. Sellega luuakse NSV Liidus kommunismi materiaalne teh-

niline baas.



I peatiikk.

POHILISI ANDMEID MASINAELEMENTIDEST JA
MEHHANISMIDEST.

ULDMOISTED.

Pollumajanduslike t66de mehhaniseerimiseks kasutatavad trak-
torid, kombainid, adrad, kiilvikud ja teised masinad valmistatakse
tehastes. Selleks vajatakse koige erinevamaid materjale: musti
metalle (malm ja teras), varvilisi metalle (vask, alumiinium jne.),
puitu, kummit, tekstiilmaterjale, vilti, nahka, asbesti jne.

Masinad on ette ndhtud kasuliku t66 tegemiseks. Masin koos-
neb jouseadmest, t66- (voi tditvast) ja iilekandemehhanismist.
Jouseade muundab erinevad energia liigid mehaaniliseks ener-
giaks (nditeks elektrimootor muundab elektrienergia, sisepdlemis-
mootor — gaasilise voi vedela kiituse energia mehaaniliseks ener-
giaks). Tditevmehhanism teeb otseselt kasulikku t66d. Tditevmeh-
hanismide hulka kuuluvad masinate tédorganid: adra korpus,
viljapeksumasina trummel, kombaini l6ikeaparaat jne. Ulekande-
mehhanism muudab ja annab liikumise edasi jouseadmelt t66orga-
nile (hammasratas-.ja rihmajamid, keps-vintmehhanism jne.).

Masina iiksikud osad ja mehhanismid kinnitatakse iihisele alu-
sele, raamile. Masinatel, mis t66tavad pidevalt iihel kohal (stat-
sionaarsed masinad), kinnitatakse alusele v6i vundamendile. Lii-
kuvatel masinatel, mille hulka kuulub enamik p6llumajandusmasi-
naid, on raam.asetatud ratastele.

Masinad koosnevad iiksikutest osadest. Nende arv iihel masi-
nal voib olla ménikiimmend, monisada voi moni tuhat. Masina osa,
mis on tehtud iihest metalli v6i mone muu materjali tiikist, nimeta-
takse detailiks ehk elemendiks. »

Masinaelemente, mis esinevad mitmesugustes erinevates masi-
nates, nimetatakse iildisteks detailideks. Siia kuuluvad iihen-
dusdetailid (poldid, needid, tihvtid, kiilud), ajamite, sidurite, vint-
mehhanismide detailid, samuti teljed, vollid ja nende laagrid.
Masinaelemente, millel on spetsiaalne {ilesanne, nimetatakse
spetsiaalseteks detailideks, niiteks: adra holm, kultivaatori képp,
viljapeksumasina trumli tihvt jne. Detailides eristatakse iiksikuid
elemente, milledel on omaette iilesanne ja nimetus, nagu hammas-
ratta hammas, rihmaratta rumm ja kodar. Joonisel 1 on niidatud
moned detailid ning antud nende iiksikute elementide nimetused.
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Standardseteks nimetatakse selliseid detaile, millede mootmed
ja kvaliteet on kindlaks méaratud riikliku iileliidulise standardiga
(T'OCT), mis on kohustuslik kodikidele tehastele, kes valmistavad
‘neid detaile. Standardsete detailide kasutamine tunduvalt kiiren-
dab ja teeb odavamaks masinate valmistamise. Standardsete
detailide hulka kuuluvad poldid, needid, rihmarattad, laagrid jne.

Mitmest omavahel poltide, neetide, kokkupressimise voi monel
muul teel {ihendatud detailist koosnevat masina osa nimetatakse
solmeks. s

Joon. 1. Masinaelemendid:

a — Kketiratas; b ja c¢ — laagrikered; d —
ratta puks; e — Kivi; 1 — hammas; 2 — ava;
$ — rumm; 4 — soon; 5 — ribi; 6 — Kkeere;

7 — tapp; 8 — porkhammas.

MASINAELEMENTIDE UHENDAMINE.

Masina koostamisel {ithendatakse iiksikud detailid ja solmed
omavahel ning moodustatakse liikuvad voi jdigad liited. Masina-
ehituses moistetakse liite all tavaliselt jdika liidet (rihmaratta
ithendus volliga, laagri kere ithendus raamiga jne.).

Liited jagunevad lahtivoetavateks ja mittelahti-
voetavateks.
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Mittelahtivoetavaid liiteid voib lahutada ainult parast liiteele-
mentide purustamist (nditeks neetithendust voib lahti votta ainult
pérast neetide Iohkumist).

Mittelahtivoetavate liidete hulka kuuluvad neetliited, keevislii-
ted jne. :

Lahtivoetavaid liiteid (nditeks poltliidet) voib lahutada ilma
liiteelemente rikkumata.

Lahtivoetavate liidete hulka kuuluvad poltliited, liited tihvtide
ja kiilude abil, samuti liited ping-istude abil.

i)

f

N
A\
NS
; N
Joon. 2. Needid: —
¢ — neetliide (I — tugi; \
2 — algpea; 3 — piiteraud; RN PR e
4 — lopp-pea); b — pool- ,'
limara peaga neet; ¢ — peit- d J
peaga neet; d — poolpeit- 7

peaga neet. / e B
, R
% N

T

Neetliide. Neet kujutab endast metallvarba, mille iiles otsas on
pea. Neete eristatakse pea kuju jdrgi. Pea voib olla kujundatud
timarpeana (joon. 2,b), peitpeana (joon. 2,¢) ja poolpeitpeana
(joon. 2, d).

Neetidega ithendamisel puuritakse (voi stantsitakse) detaili-
desse augud, kuhu asetatakse needi varb. Needi algpea 2 aseta-
takse toele /: Varva iilemine ots vormitakse aga pneumohaamrile
kinnitatud péditeraua 3 abil 16pp-peaks 4.
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Terasneete varva 'ldbimooduga iile
12 mm on vaja enne neetimist kuu-
mutada. Vask- ja alumiiniumneedid,
samuti terasneedid 14bimdoduga alla
12 mm, needitakse kiilmalt.

Neetliiteid kasutatakse sorestike,
masina raamide, samuti mahutite ja
katelde valmistamisel. Alla 5 mm
paksusest plekist valmistatud mahu--
tite  hermeetilisuse saavutamiseks
asetatakse pleki lehtede vahele 6mb-
luse kohta kummist v6i mingist tei-
sest materjalist tihend. Katelde ja
mahutite | seinad paksusega iile
5 mm tihendatakse liitekohtade tem-
mimisega, s. o. pleki ddrte kokkuta-
gumisega.

Detailide iihendamine keevituse
teel on majanduslikult kasulikum
kui neetimine, sest materjali ja t66-
jou kulu on vidiksem.

Keevitus on laialt levinud masi-
nate, sealhulgas ka po6llumajandus-
masinate solmede valmistamisel.
Keevitusprotsess seisneb detailide
ithenduskohtade kuumutamises, kus-

Joon. 3. Keevituse skeem juures moodustuvasse omblusse lisa-
(a) ja ombluste liigid: _ takse sulametalli juurde keevitamisel

2 i Rokkomblus; ¢ — nurk-  sulatatavast terasvardast. Soltuvalt
2 — poleti; 3 — keevitatavad varda ja detailide kuumutamise vii-
s sist eristatakse elektri-, gaasi- ja

teisi keevitusliike. Joonisel 3 on

skemaatiliselt ndidatud keevitusprot-
sess, kus kuumutamine toimub atsetiileen-hapnikupdleti abil. Sa-
mal joonisel on toodud keevisombluste pohitiiiibid. Atsetiileeni ja
hapniku abil keevitatakse tavaliselt kasitsi. Elektrikeevitust voib
teha toopinkidel, kus elektroodi liikumine ja kaarleegi reguleeri-
mine toimub automaatselt.

Poltliiteid nimetatakse veel keermeliideteks, kuna kasutata-
vatel liiteelémentidel on keermed. :

Soltuvalt koostamise tingimustest ja konstruktsiooni nouetest
kasutatakse masinachituses mitmesuguseid allpool vaadeldavaid
ithendusdetaile.

Polt kujutab endast varba, mille iihel otsal on pea, teisel —
keere mutri jaoks (joon. 4). Polt asetatakse ldbi iihendatavatesse
detailidesse kohakuti puuritud aukude. Detailid jddvad poldi pea
ja mutri vahele.

12



Joon. 4. Joon. 5. Uhendamine {ikk- Joon. 6.
Polt poldiga: Kruvi.
mutriga. 1 — tikkpolt; 2 — seib; 3 — mut-

ter; 4 ja 5 lihendatavad detailid.

Tikkpoldil on keere molemal otsal (joon. 5). Tikkpolt kee-
ratakse iihe iithendatava detaili keermetatud auku, teine detail kin-
nitatakse mutri abil.

Kruvi (kinnituskruvi) ei erine konstruktiivselt millegagi pol-
dist, kuid detailide ithendamisel ta keeratakse iihes detailis asu-
vasse keermetatud auku (joon. 6).

f
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Joon. 7. Uhendamine tihvtiga:

‘@ — Uldvaade; b — 10ige; 1 — rumm; 2 — vo0ll; 3 — tihvt., _
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Mutter 8 (joon. 5) kujutab endast kuue- voi neljatahulist pris-
mat, mille keskel on keermetatud ava. Mutrit kasutatakse detailide
ithendamisel poltide ja tikkpoltide abil.

Seib 2 (joon. 5) on plaadikujuline detail, mis asetatakse poldi

pea voi mutri alla eesmargiga hoida detaili pinda ning lukustada
liide.

Iga liiki keermete mootmed on standardiseeritud ja antakse kas
tollides (tollkeere) vo6i millimeetrites (meeterkeere).

Keerme abil ithendatakse ka torusid, kusjuures keere on siis
tihedam. Sellist keeret nimetatakse torukeermeks. Mutrit, millega
ithendatakse torude otsi, nimetatakse muhviks.

Tihvtliidet kasutatakse detailide kinnitamiseks vollile (joon.
7). Selleks puuritakse kohakuti detaili rummu ja volli ava, kuhu
liiiakse sisse tihvt. Tihvtid kindlustavad samuti iithendatavate
detailide 6ige omavahelise asendi. Selliseid tihvte nimetatakse
seadetihvtideks. Tihvtid voivad olla koonilised voi silindrilised.

Tihvtide mootmed on standardiseeritud.

Vollikliited (Sarniirlii-
ted) (joon. 8) esinevad
vidga sageli pollumajan-
duslikes masinates. Vollik
(silepolt) kujutab endast
silindrilist varba, mille
ithes otsas on pea, varva
teises otsas on auk tihvti
voi splindi  jaoks, mis
hoiab vollikut vilja kuk-
kumiast.

Vollikuid kasutatakse
traktori ithendamisel haa-

Joon. 8. Uhendamine silepoldiga: kemasinaga, Sarniirse
1 — poldi pea; 2 — poldi varras; 1 1 111
gy kangmehhanismi  liilide

ithendamisel ja paljudel
teistel juhtudel.

Kiile kasutatakse detailide (rihmaratas, hammasratas jne.)
kinnitamiseks vollile, Konstruktsioonilt jagunevad kiilud kald-
kiiludeks (joon.9,d), prismakiiludeks (joon. 9, e), seg-
mentkiiludeks (joon. 9,f) jne. Prisma- ja kaldkiilud aseta-
takse voi liiliakse vollil ja puksis voi rummus asuvatesse kiilu-
soontesse (joon. 9,a ja b). Kiil ldheb molemasse soonde vordses
korguses. Uhendamine segmentkiiluga (joon. 9, ¢)' erineb eelneva-
test ainult vollil asuva kiilusoone kuju poolest.

Kaldkiilud takistavad detaili telgsuunalist iiikumist vollil ilma
lisakinnituseta. Kui kasutatakse ‘prisma- voi segmentkiile, tuleb
detaili telgsuunalist liikumist takistada seadekruvide, rongaste voi
méne muu vahendi abil. Kiilude mddtmed on standardiseeritud.
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Joon. 9. Kiilliited:
a ja b kaldkiiluga; ¢ — segmentkiiluga; d —
kaldkiil; e — prismakiil; j — segmentkiil;
1 — kaldega tahk.

Nuutliide (joon. 10) erineb Kkiillii-
test sellega, et vollidele on l6igatud
sisse rida sooni, mille tottu vollil
moodustuvad nuudid. Nuudid ldhe-
vad puksi v6i rummu sisse 16igatud
soontesse. Nuutide "arv voib olla 4
kuni 24 piirides ja enam. Nuutide
kuju ja mootmed on standardiseeri-
tud. Nuudid ei takista detaili telg-

suunalist liikumist vollil. Joon. 10. Nuutliide.

VOLLID JA TELJED, LAAGRID JA SIDURID.

Vollid, teljed, laagrid ja sidurid on ette ndhtud tehnikas laialt
kasutatava poorleva liikumise voimaldamiseks. Nii néiteks kdiki-
del joumasinatel, elektrimootoritel, sisepolemismootoritel, turbiini-
del jne. on podrlev voll, millelt liikumine antakse edasi tditevmeh-
hanismile. Ka paljude masinate t66organid poorlevad (viljapeksu-
masina trummel, lihvimispingi ketas, vintsi trummel jne.).

15



Joon. 11. Teljed:

a — sirge; b — profiiltelg; ¢ — painutatud;
d — profiiltelje kasutamine; 1— kroonmut-
ter; 2 — telg; 3 — hammasratas;

telje pea.

Teljed on ette ndhtud
masinate poorlevate osade
kandmiseks. Teljed voivad
olla liikuvad ja liikuma-
tud. Esimesel juhul voib
detail teljel vabalt p66-
relda, kusjuures telg on
jaigalt kinnitatud tugede-
le (joon. 11, d). Liikuvad
teljed poorlevad koos nen-
dele kinnitatud detailide-
ga. Liikumatute telgede
néiteks voib olla adra voi
haakekombaini rataste
telg. Liikuvate telgede
hulka kuuluvad transpor-
dikdrude rataste, raudtee-
vagunite rataste jne. tel-
jed.

Konstruktiivselt  jagu-
nevad teljed sirgeteks,
ithtlase ristloikega (joon.
11, a) ja profiiltelgedeks
(joon 11, b). Pollumajan-
duslikes masinates kasu-
tatakse sageli painutatud
telgi (joon 1l,c).

Vollid mitte ainult ei
kanna poorlevaid detaile,
vaid annavad veel edasi
poorlemist ja  voimsust
(energiat). Nii nditeks
vil;apeksumasina  trumli
voll annab edasi energiat,
mis kulub viljaterade vil-
japeksmiseks peadest.
Konstruktiivselt ~ voivad
vollid olla sirged — iiht-
lase ristloikega (joon 12,
a) voi profiilvollid (joon.
12,b). Peale selle real juh-
tudel kasutatakse eks-

Joon. 12. Vallid:

a — tihtlase ristldikega; b — profiilvoll;
¢ — ekstsentrikvoll; d — vidntvoll



tsentrik-, (joon. 12, ¢) ja vantvolle (joon. 12, d). Ekstsentrik- ja

vantvollid kuuluvad vdantmehhanismi (néiteks kombaini 16ikemeh-
. hanism ja traktori mootor), mis vinda poorleva liikumise muudab
i kepsu sirgjooneliseks edasi-tagasi liitkumiseks voi vastupidi.

4

Joon. 13. Vollid laagrifel:
1 — sirge voll; 2 — profiilvdll; 3 — vintvoll; a — otstapid; b — vahe-
tapid; n — aksiaaltapid; ¢ — vollitapid (raamlaagritapid); k — véanda-
tapid (kepsulaagritapid).

Volli voi telje osa, mis toetub laagrile, nimetatakse tapiks (ehk
kaelaks) (joon. 13). Volli tappide poolt laagritelt vastuvoetavad
joud voivad mojuda volli raadiuse suunas (radiaaljoud) voi volli
telje suunas (telg- e. aksiaaljoud). Volli otstes asetsevaid tappe,
mis votavad vastu radiaaljoudusid, nimetatakse otstappi-
deks (a), volli keskel asuvaid tappe aga vahetappideks,

. (b). Tappe, mis votavad vastu aksiaaljoude, nimetatakse
aksiaaltappideks (n). Vintvollidel on volli (raamlaagri)
(c) ja vinda (kepsulaagri) (k) tapid. Vollitapid podrlevad masina
raamile kinnitatud laagrites. Vandatapid poorlevad mooda ring-
joont raadiusgga r ja on seotud kepsuga.

Kui tédprotsessis masina poorlevate telgede omavaheline asend
muutub, tuleb jdigad vollid asendada paindvollidega. Laialt on
kasutatud paindvolle poorlemise edasikandmiseks mitmesugustes
elektritooriistades (puurid, lihvimiskédijad jne.). Paindvollid voi-
maldavad muuta téoorgani asendit so6ltumatult elektrimootori volli
asendist.
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Joon. 14.
Liikuv lihvimiskai:
1 — paindvoll.

Joonisel 14 on kujutatud paindvoll, mis annab p6orlemise elektri-
mootorilt lihvimiskéiale.

Laagrid suunavad vollide poorlemist ja votavad vastu neile
mojuvaid joude. Laagrites esineva hoordumise jargi eristame liuge-
laagreid ja veerelaagreid. Laagreid, mis votavad vastu radiaal-
koormusi, nimetatakse radiaallaagriteks, telgkoormusi
vastuvotvaid laagreid aga aksiaal- ehk tugilaagriteks.

Liugelaagrites volli tapp libiseb mooda liikumatut laagri-
liuda voi puksi (joon, 15,c). Liuaks (joon. 16) nimetatakse liuge-
laagri kahest (monikord ka rohkem) poolest koosnevat osa. Liuad
asetatakse laagrikeresse, mille pooled (kaaned) iihendatakse oma-
vahel poltidega.

||||||||||I||IT,ITT\«»->

Joon. 15. Liugelaagrid:

a — mittelahtivoetay; b — lahtivoetav; ¢ —

koos tapiga; 1 — alusplaat; 2 — Kkaas; 3 —

puks; 4 — miirdeava; 5 — kered; 6 — maar-
detoos; 7 — laagriliud; 8 — tapp.
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Joon. 16. Liugelaagri liuad:

a ja b — dlitaskud.

Joonisel 15 on kujutatud mittelahtivoetav (a) ja lahtivoetav (5)
laager. Mittelahtivoetavates laagrites volli tapp poorleb puksis,
mis on pressitud laagri keresse. Vidikese poorete arvu ja koormuse
juures voib kasutada mittelahtivoetavaid laagreid, ilma puksideta.
Monedel juhtudel asetatakse laagrikere ja masina raami vahele
alusplaat.

Lihtne iaksiaallaager on
toodud joonisel 17. Aksiaal-
laager koosneb  kerest I,
milles asetseb radiaalkoor-
must vastuvottev puks 3 ja
sfaariline alusplaat 2. Vii-
masele toetub telg (voll)
oma tugipinnaga. Antud ju-
hul on tugipinnaks telje ots.
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Laagriliudade materjaliks §%

voib olla hall- voi spetsiaal- %/
malm, pronks, samuti babiit, %% 3

mis valatakse malmist voi %%
terasest liua sisepinnale. . %% 2
Babiit kujutab endast ti- 7 e

na, vase ja vismuti sulamit
(tinababiit) voi tina, vase,
vismuti ja seatina sulamit
(seatinababiit). Babiit t66-
tab héasti ligi ja teda kasu-
tatakse laialt traktorite ja
teiste mootorite laagrites.

Peale nimetatud materja-
lide kasutatakse laagriliu-
dade valmistamiseks veel L ; ;
pu“u’ karastatud teraSt’ B kOPp(:lc;;'Z % sfiizilraiﬁnsatguegri.plaat; 3 -
tekstoliiti jne. puks; 4 — telg.
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Hoordumise  vdhenda-
miseks laagris juhitakse
volli tapi ja laagri liua
vahele médre. Laagreid
mdadritakse vedelate voi
konsistentsete maérdeai-
netega. Vedelad mééarded
on mineraalsed (saadak-
se nafta  tootlemisel),
taimse paritoluga (lina-

Joon. 18. Miirdenippel ja -toos: seemne-, kanepioli jne.) ja
a — midrdenippel; b — miirdetoos; Ari oli
1 - nllss; 2 — kuul, 3 — vedru; 4 — kaas;  l0OMse pdritoluga olid.
5 — korpus. Konsistentsed maar-

ded kujutavad endast mi-
neraalolide, loomsete ja taimedlide tihendatud segu. - -

Madrde viimiseks laagrisse kasutatakse mitmesuguseid mairi-
misseadmeid. Lihtsaimaks neist on ava laagri keres, millesse on
keeratud médidrdenippel méirde sissepressimiseks. Joonisel 18, a on
kujutatud maéédrdenippel, mille hiilss I pressitakse voi keeratakse
laagri keresse. Kuul 2 on vedru 3 abil surutid hiilsi ava vastu ja
takistab seega mustuse sattumist laagrisse. Olitamisel 6likannuga
surutakse kuul avast eemale. Konsistentse méiirdega mairimisel
kasutatakse pritsi, mis surub mairde laagrisse.

Miirdetoosi (joon. 18, b) kasutatakse méirimisel konsistentsete
méirdeainetega. Mddrdetoosi kere 5 keeratakse laagri korpusesse.
Kaande 4 asetatakse méire, mis kaane pealekeeramisel surutakse
modda laagri keres asuvaid kanaleid laagrisse. Peale iilalnimeta-
tute on veel mitmeid teisi miarimisviise.

Veerelaagrid koosnevad vilisrongast 3, vollile kinnitatud
siserongast 4 ja veerekehadest / (kuulidest voi rullidest), mis

Joon. 19. Veerelaagrid:

a — kuullaager; b — radiaalrull-laager; ¢ — kooniline rull-
laager; d — lihtsustatud rull-laager; 1 — veere}(eha; 2 — sepa-
raator; 3 — vilisrongas; 4 — siserdongas.
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* Uhendus on jdik. Juhul

asetsevad rongaste vahel. Veerekehade kuju jiargi jagunevad vee-
relaagrid kuul- (joon. 19, a) ja rull-laagriteks (joon. 19, b, ¢, d,).
Separaator 2 hoiab rullid voi kuulid iiksteisest vordsel kaugusel.
Vastuvoetava koormuse suuna jargi jagunevad veerelaagrid radi-
aallaagriteks, mis pohiliselt votavad vastu radiaalkoormusi, aksi-
aallaagriteks, mis votavad vastu telgkoormusi, ja radiaal-aksiaal-
laagriteks, mis votavad vastu nii telg- kui radiaalkoormusi.

Veerelaagris tekkiv hoordejoud on tunduvalt véiksem kui liuge-
laagris. Veerelaagrid monteeritakse mitmesuguse kujuga malmist
keredesse, mille 6onsus tdidetakse médrdega. Kere kinnitatakse
raamile poltide abil.

Sidurid on ette ndhtud volli iiksikute 16ikude voi tervete vol
lide {thendamiseks.

Ulesande jargi liigitatakse sidurid pidevalt suletud,
lilitavateks ja kaitsesiduriteks.

Pidevalt suletud sidurid on ette ndhtud vollide ithendamiseks
pikemaks ajaks. Liilitatavad sidurid voimaldavad vajaduse korral
ithendada voi lahutada volle nende pdorlemisel. Kaitsesidurid on
ette ndhtud vollide lahutamiseks {ilekoormuse korral voi normaaise
poorlemiskiiruse iiletamisel. Kaitsesidur liilitub vélja automaat-
selt.

Pidevalt suletud sidurid. Joo-
nisel 20 on ndidatud koige liht-
sam sidur — muhvsidur.
Vollid iihendatakse omavahel
tihvtide voi kiilude abil, mis
ldbivad vollide otsi ja muhvi.
Nimetatud tiiiipi sidurid noua-

.
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Joon. 20. Muhvsidur.
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vad tthendatavate vollide
vaga tdapset tsentreerimist.

kui on raske tagada iihen-
datavate vollide tdpset
tsentreerimist, kasutatak-
se kompenseerivaid sidu-
reid. Joonisel 21 on kuju-
tatud kompenseeriv ha m-
massidur. Vollide ots-
tele on kinnitatud kiilude }
abil hammasvoodega Joon. 2i. Hammassidur:

muhvid /, mille hambad 1 — puksid; 2 — siduripool; 3 — kruvi.
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hambuvad siduri poolte 3 hammastega. Siduri pooled iithendatakse
omavahel kruvidega 2. Uhenduse suhteline liikuvus tagatakse 16t-
kudega hambumises.

Kompenseerivate sidurite hulka kuuluvad samuti elastsed
sidurid, milledest {iks on ndidatud joonisel 22. Sidur koosneb
kahest siduripoolest /, mis on kinnitatud vollidele kiiludega. Uhele
siduripoolele on kinnitatud sorm 2. S6rme vaba ots ldheb teise
siduripoole avasse. Sormele on asetatud kummirongad 3, mille
kaudu antaksegi edasi liikumine. Vollide montaazi ebatapsused’
kompenseeritakse elastsete kummirongaste deformeerumisega.
Elastsed sidurid pehmendavad toukeid masina toos.

Kompenseerivate sidu-
rite hulka kuuluvad ka
vollide nurgiasetust kom-
penseerivad  sidurid —

kardaanliigendid.
Selline sidur koosneb ka-
hest kiilude abil vollide
otstele kinnitatud kahvlist
I (joon.:23). . . :

Kahvlid seatakse selli-
selt, et nende tappide 2
teljed asetsevad tdisnurga
all. Kahvlite tapid iihen-
datakse ronga 3 abil. Ron-
gas koosneb kahest poo-
lest, mis iihendatakse
omavahel kruvidega .
Ronga ja tappide vahele
asetatakse puksid 4.

Monedes kardaanide
konstruktsioonides on rongas asendatud ristiga. Kardaanliigendid
voimaldavad edasi anda poorlemist vollide vahel, mille teljed 16i-
kuvad nurga all a < 15°.

Tuleb maérkida, et kardaanliigendi abil iihendatud veetav voll
poorleb ebaiihtlase kiirusega. Et seda viltida, kasutatakse kahe-
kordset kardaani (joon. 23, b).

Hambumise pohimottel téotavaid lilitatavaid sidureid nimeta-
takse nukksiduriteks (joon.24). Nukksidur koosneb kahest
siduripoolest 7 ja 4, millest {iks on kiiluga liikumatult kinnitatud
vollile, teine aga voib liikkuda mééda volli juhtliistul 5. Poorlemine
antakse edasi siduripoolte kokkupuutepindadel asuvate nukkide
voi hammaste abil. Siduri viljaliilitamisel liikuv siduripool nihkub
mooda volli, kuni nukid voi hambad vdljuvad hambumisest. Siduri-
poolt nihutatakse kangide abil, mis toetuvad siduripoole rummul
asuvasse ringsoonde. Vollide tsentreerimiseks kinnitatakse siduri-
poolde 7 puks 7, millele toetub veetav voll 6. Nukksidur liilitatakse

Joon. 22. Elastne sidur:
1 — siduripooled; 2 — sdorm; 3 — rongad.
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Joon. 24. Nukksidur:

a — iilevaade; b — 1dige; 1 — lii-

Joon. 23. Kardaanliigend (a) ja Eumat  slducipools . 3 — mukk; . 3 =5

kardaanajami skeem (b): ringsoon; 4 — liikuv siduripool; 5 —
juhtliistud; 6 — veetav voll; 7 — puks;

1 — kahvlid; 2 — kahvli tapp; 3 — ron- A
gad; 4 — puksid; 5 — kruvid. 8 — vedav voll.

sisse veetava volli viikestel pooretel, vdlja voib teda aga liilitada
masina kaigul. Nukksidur on leidnud laialqast kasutamist pollu-

majanduslikes masinates.
Joonisel 25 on kujutatud liht-
saim liilitatav sidur, mis t606-
tab  hoordumise  pohimottel
(friktsioonsidur). Sidur
annab litkumise edasi veetavale
vollile hoordejoudude abil, mis
tekivad siduripoolte / ja 2 kok-
kupuute pindadel veetava sidu-
ripoole 2 surumisel vastu vee-
tavat siduripoolt. Surve teki-
tatakse kangide abil, mis moju-
vad siduripoole ringsoonele 3.

Hoordejoudude suurendami-

seks kinnitatakse ithele siduri-

poolele korge hoordekoefitsien- K toalad g

diga materjalist — ferrodoost, oo, QSL-FF'I-(tS'O(?nSIdur
(st : X (hoordsidur):
plastmassist jne. ~— ketas. 1 — lilkumatu siduripool;
Friktsioonsidurit voib liilitada A5 IRky (eat) dniets
sisse ja vélja masina kaigul. P Asvamia
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Kaitsesidurid to6tavad nii hambumise kui ka hoordejoudude
alusel. Neid kasutatakse tavaliselt volli ithendamiseks sellel asuva
keti- voi hammasrattaga. Joonisel 26 on ndidatud hammaskaitse-

Joon. 26. Kaitsesidur:

1 — voll; 2 — puks; 3 — ketiratas; 4 — hammaspuksz;
& — vedru; 6 — seib; 7 — mutter; 8 — Kkiil.

sidur, mis ithendab veetava volli / ketirattaga 3. Ketiratas voib
vabalt poéorelda vollil. Vedru § surub hambaid (nukke) omava
ketiratta rummu vastu puksi 4, mis on kinnitatud vollile kiiluga 8.
- Puksil on samuti hambad, mis hambuvad ketiratta hammastega.
Vedru surutakse kokku mutri 7 ja seibi 6 abil selliselt, et volli /
normaalsel koormusel hambad ei vilju hambumisest. Ulekoormu-
sel voll peatub ja ketiratta hambad libisevad modda puksi ham-
baid, surudes kokku vedrut. Ho6rdumise vihendamiseks ketiratta
vabakdigul pressitakse rummu puks 2.

KAIGURATTAD.

Masinate edasiliikumiseks t66tamisel ja transportimisel on nad
varustatud kdiguratastega. Moned pollumajanduslike masinate
juures kasutatavate kdigurataste konstruktsioonid on toodud joo-
nisel 27. Ratas koosneb péiast 7, kodarast 2 ja puksist (rummust)
3. Joonisel 27, a on kujutatud haakekombaini needitud terasratas,
joonisel 27, b ja ¢ on nididatud viljaniitja malmist valatud rattad.
Kui masina to6tamisel kdigurattalt kiitatakse mingi mehhanism
(ndit. heinaniitja voi viljaloikaja 16ikeaparaat), siis sellise ratta
parema haardumise saavutamiseks pinnasega varustatakse poid
ribidega (joon. 27 c). Ratta rummu ja telje vahele asetatakse vee-
relaagrid voi paigutatakse rumm vahetult teljele.
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Joon. 27. Kaigurattad:
1 — pobid; 2 — kodarad; 3 — rumm (puks).

AJAMID.

Mehaanilised ajamid, nagu nditab nimetus, on ette nahtud liiku-
mise ja voimsuse edasiandmiseks mootorilt masina téGorganeile.
Kiirused ja koormused seejuures tavaliselt muutuvad.

Vaatleme poorleva litkumise iilekandeid. Nende hulgas on aja-
mid elastse sidemega — rihmajamid, ja iilekanded hambumisega
— hammasratas-, tigu- ja kettajamid. Volli, mis annab edasi lii-
kumist, nimetatakse vedavaks, kiditatavat volli aga veeta-
vaks. Vedava volli poorete arvu (n;) suhet veetava .volli poorete
arvu (ng) nimetatakse iilekandearvuks (7).

Rihmajam (joon. 28) koosneb kahest rihmarattast ja neile pea-
le asetatud rihmast. Rihm asetatakse rihmarattaile pingega, mis
on vajalik rihma haardumiseks rihmaratastega. Vedaval vollil
asuv rihmaratas veab hoordejoudude toimel kaasarihma, mis oma-
korda kéitab vedavale vollile kinnitatud rihmaratta. Rihma rist-
16ike kuju jargi jagunevad rihmajamid lamerihm- (joon. 28,f)
ja kiilrihmajamiteks (joon. 28, g). Lame rihm kujutab
endast puuvillasest voi villasest kangast valmistatud linti. To6ea
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Joon. 28. Rihmajamid:

a — astmeliste rihmaratastega; b — lahtine; ¢ — ristuva

rihmaga; d — ristuvate vollidega; e — Kiilrihmajam;
j — lamerihm; g — kiilrihm; 1 — iimbris; 2 — kord-
noorid; 3 — kumm.

suurendamiseks kaetakse puuvillane rihm kummikihiga. Rihmade
laius ja paksus on standardiseeritud.

Vastutavates iilekannetes kasutatakse nahkrihmu.

Lamerihmajamites voivad vollid asetseda omavahel erinevalt.
Joonisel 28 on toodud rihmajamite erinevad tiiiibid. Lahtised rihm-
ajamid on ndidatud joonisel 28, b ja e. Lahtistes ajamites asetse-
vad vollid paralleelselt ja molemad vollid péorlevad iithes suunas.
Kui on vaja muuta veetava volli poérlemise suunda, kasutatakse
ristuva rihmaga iilekannet (joon. 28, ¢). Joonisel 28,d on néida-
tud ristuvate vollidega iilekanne, mille vollid asetsevad 90° nurga
all.

Ulekandearv rihmajamites on veetava rihmaratta ldbimoodu
(D,) suhe vedava rihmaratta 14bimootu (D1).

Kui on vaja muuta rihmajami iilekandearvu, kasutatakse astme-
lisi rihmarattaid (joon. 28, a), kus rihma voib iile viia {ihelt ast-
melt teisele.
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Lamerihmajami {ilekandearv ei voi 'y D

olla suurem kui 6. Y
s

\~/////,;{////z/7»
Kiilrihm valmistatakse kummitéi- \\"4////// %
tega kordnoorist voi -lindist. Kiilrih- $INNg l////,
mal on suurem haardevdoime kui la- ¢ 1/ o1
merihmal. Tavaliselt on kiilrihmajam SO .y//
lahtine ja koosneb mitmest (voi g ’,Z{//W////////////////////
iithest) rihmast. Iseliikuva teravilja- =
kombaini C-4 Ioikemehhanismi ris- (S ee————————
tuvate vollidega iilekandes kasuta- % 2
takse kiilrihmajamit. Kiilrihmajami _
tilekande arv on kuni 8. Nlll/

Kiilrihmajami {ilekandearvu muut- W._—.—./
miseks kasutatakse kombainides re- 4 \\\'-%
guleeritavaid rihmarattaid (joon. 3 '\/‘//z//’///}"/%
29). Olenevalt rihmaratta liikumatu "/’M’”" W
poole I ja nihutatava poole 4 vahe- )
kaugusest muudab rihm 2 oma asen-
dit. Rihma koige iilemine asend on

I 8 p—
L/

V.

Joon. 29. Reguleeritav kiil-
rihmaratas:

joonisel ndidatud punktiiriga. Rihma- | _ i imatu pool: 2 — rihm:
ratta nihutatavat poolt liigutatakse 3 — tikkpolt; 4 — nihutatav
kruvi 7 ja tikkpoldi & abil. Rihmarat- ~ P°°% ® ja 6 —kiilud; 7= kruvi.

ta pooled iihendatakse omavahel
prismakiiluga 6.

Rihmarattad valatakse malmist voi keevitatakse terasest. Rih-
maratas koosneb péiast, kodarast ja rummust. Rihmaratta p6id
lamerihma jaoks on sile, kiilrihma ratta poiale treitakse sisse soo-
ned vastavalt rihmade arvule,

Vollide vahekaugus rihmajamites v6ib olla 10 m ja enam. Need
iilekanded ei noua tipset montaazi ja t66tavad hésti suurtel kiirus-
tel (kuni 25 m/s).

Rihma kiirus arvutatakse jargmise valemi jérgi:

nD - n 5
P Ty TS,
kus D — rihmaratta 1abim66t meetrites,
n — rihmaratta poorete arv minutis.

Kettajam koosneb kahest ketirattast 7/ ja 2 (joon. 30) ja nen-
dele tommatud ketist 3. Joonisel 31 on ndidatud pollumajandusli-
kel masinatel kasutatavaid kette. Rull-puksketi (joon. 32) liilide
vilised posed I on jdigalt ithendatud vollikuga 3, sisemised posed
on jdigalt iihendatud puksiga 4. Liilide poordumisel teineteise
suhtes poordub vollik puksis. Rull 5 kaitseb ketiratta hambaid
kiire kulumise eest.

27



Joon. 30. Kettajam:
1 ja 2 — Kketirattad; 3 — kett.

Haakketi (joon. 31, 5) liilisid on kerge iihendada ja lahti votta,
mis lihtsustab keti remonti ja kolbmatute liilide asendamist
uutega. Rull-puksketid té6tavad suurtel kiirustel, mis ulatuvad
8 m/s jaile selle. Haakketid tootavad kiirustel mitte iile 1,5 m/s.

%N
2 N\
— W

-

7
Joon. 31. Ketiliilid: Joon. 32. Ruil-puksketi liili [oige:
a — rull-puksketi liilid; 1 — viline posk; 2 — sisemine pdsk; 3 —
b — haakketi liilid. vollik; 4 — puks; 5§ — rull; t — keti samm.

Poorlemise edasiandmine kettajamis toimub ketirataste ham-
maste hambumise teel keti liilidega. Seetottu on kettajami iile-
kandearv veetava ketiratta hammaste arvu (2;) ja vedava keti-
ratta hammaste arvu (z1) suhe

2
21

P

Ketirataste konstruktsioone voib ndha joonisel 30. Suured keti-
rattad tehakse rummu ja kodaratega.
Vollide vahekaugus kettajamites voib olla kuni 4 m. Ketirattad
peavad asetsema iihes tasapinnas.
Keti kiirus leitakse valemi jargi:
24t n 7

T 601000 T h
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kus ¢ — keti samm millimeetrites (joon. 32),
z — ketiratta hammaste arv,
n — volli péorete arv minutis.

Hammasajam koosneb kahest vollidele kinnitatud hammas-
rattast (joon. 33). Liikumine antakse edasi rataste hambuvate
hammaste kaudu. Vastavalt ajami vollide omavahelisele asetusele
voivad hammasrattad olla silindrilised (joon. 33 ja 34) ja kooni-

A

Joon. 33. Hammasajam. Joon. 34. Kald- (a) ja noclhammasrattad (b).

lised (joon. 35). Silindrilised hammasrattad annavad liikumist
edasi paralleelselt asetsevate vollide vahel. . Koonilised hammas-
rattad on vollidel, mis 16ikuvad’ nurga all, kdige sagedamini on

| vollide 16ikenurk 90°. Hammaste suuna jéirgi jagunevad hammas-

rattad otsehammastega (joon. 33 ja 36), kaldhammastega (joon.
34 a) ja noolhammastega hammasratasteks (joon. 34, 6). Kald-
ja noolhammasrattad té6tavad sujuvamalt ja suurematel kiirustel
kui otsehammastega hammasrattad. Silindrilised hammasrattad
voivad olla nii vilise (joon. 33) kui ka sisemise (joon. 36) ham-
bumisega. :
Vilishambumisel pdorlevad hammasrattad erinevates suunda-

. des, sisehambumisel aga samas suunas.

Liikumise edasiandmiseks ristuvate vollide vahel kasutatakse
kruvihammastega hammasrattaid (joon. 37). Kruvihammas-
rattad ei erine viliselt silindrilistest kaldhammastega hammas-
ratastest, kuid nad ei sobi t66ks suurtel koormustel.

Hammasratta pohimooduks on moodul. Normaalse ham-
masratta moodul arvutatakse valemi jérgi

DV
m = — 5 mm,
kus Dy — hammasratta vilisldbimoot millimeetrites,
2 — hammasratta hammaste arv.
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See valem kehtib evolventprofiiliga hammaste kohta.

Hammasratasajamite mootmed on suhteliselt vidiksed, nad voi-
vad téotada suurtel kiirustel, 25 m/s ja enam, ning anda edasi
suuri joude.

Joon. 36. Sisemise Joon. 37. Kruvi-
Joon. 35. Koonilised hambumis.ega hammasratastega
hammasrattad. hammasajam. hammasajam.

Hammasrataste ringkiirus leitakse valemiga

X-2-m-n

U= ~60.1000 M/S
kus m — hammasratta moodul millimeetrites,
2 — hammaste arv,
n — volli poorete arv minutis.

Hammasratasajami iilekandearv voib olla kuni 6. Ulekandearv
midratakse veetava hammasratta hammaste arvu (22) ja vedava
hammasratta hammaste arvu (2,) suhtega

SR
i= =

2

Spetsiaalses keres asuvaid hammasajameid nimetatakse re-
duktoriteks. Reduktorit, mille iilekandearvu v6ib muuta ham-
masrataste iimberliilitamisega, nimetatakse kédigukastiks.

Hamba profiilid. Kuni viimase ajani tehti koik hammasrattad
hammastega, millede profiil kujutas koverjoont — evolventi (joon.
38, a). Evolventhammasrattad valmistatakse korge tootlikkusega
rullumise meetodil. Sellised hammasrattad ei noua eriti tapset
montaaZzi, kuid ajami kasutegur (iilekandes tekkiva hoordumise
tottu) ei ole kiillalt korge.

Kiesoleval ajal valmistatakse hammasrattaid professor M. L.
Novikovi ettepanekul uut tiiiipi hambumisega, kus hamba profiil
kulgeb mooda ringjoont (joon. 38, b).
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Evalvent

Joon. 39. Tiguajam:

1 — tigu; 2 — tiguratas.

Uut tiiipi hammasrattad valmis-
tatakse samuti rullumise meetodil ja
nad ei noua viga tdpset montaazi.
+Nende paremus, vorreldes evolvent-
profiiliga, seisneb selles, et nad kan-
natavad suuremat koormust ja kasu-
tegur on korgem. Need omadused

Joon. 38. Hamba profiilid: kindlustavad selliste hammasrataste
@ — evolvent; b — ringjooneline.  laialdase kasutuselevotu koigis masi-
naehituse harudes, sealhulgas ka
pollumajanduslike masinate ehita-

misel.

Uue hambumisega hammasrattad on silindrilised, koonilised ja
spiraalsete hammastega. Koikidel nendel tiiiipidel on kaldhambad.

Tiguajam (joon. 39) kujutab endast hammasratasajami eri-
juhtu, kus koormus ja liikkumine antakse edasi ristuvate vollide
vahel 90° nurga all. Tiguajam koosneb teost / ja tigurattast 2.
Tigu kujutab endast kruvi, millel on iiks voi enam moéoda kruvi-
joont asetsevat hammast (kdiku). Teo kdikude arv on tavaliselt -
alla nelja, kuid voib ka olla rohkem (niiteks separaatori tigu).

: Tavaliselt valmistatakse tigu terasest, harvemini malmist voi

pronksist. Tiguratas sarnaneb viéliselt silindrilise® kaldhammas-
tega hammasrattaga, kuid hambad on keskelt nogusad. Tiguratas
valmistatakse pronksist voi malmist. Sageli tehakse pronksist
hammasv606, mis seejdrel pressitakse malmrattale.

Ajami mootmed on viikesed, seejuures aga iilekandearv on viga
suur (7—200). Ajami iilekandearv leitakse valemi jargi

Ringjoori

22
2

3o

»

kus 21 — teo kdikude arv,
2y — tiguratta hammaste arv.
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Tiguratas on tavaliselt veetav ning ta poorlemise suund ei soltu
mitte ainult teo poorlemise suunast, vaid ka kruvihamba suunast
(vasak- voi parempoolne). Tiguratastel on evolventprofiiliga
hambad.

MEHHANISMID POORLEVA LIIKUMISE
MUUTMISEKS SIRGJOONELISEKS LIIKUMISEKS.

Hammaslatt-ajam koosneb hammasrattast 7 ja viimasega
hambumises olevast hammaslatist 2 (joon. 40). Hammasratta
poorlemisel liigub hammaslatt sirgjooneliselt noolega ndidatud
suunas. Hammasratta podrlemise suuna muutmisega muutub ka
lati liikumise suund. Hammaslatt-ajamis on voimalik samuti veel
iilekanne latilt hammasrattale, s. o. lati sirgjoonelise . liikumise
muutmine hammasratta péorlemiseks. Mehhanisme, mis voimal-
davad sellist liikumise muutmist, nimetatakse po66rdmeh-
hanismideks.

Kruviajam. Kruviajami néiteks on raskuste tostmiseks kasu-
tatav tungraud (joon. 41). Tungraud koosneb kruvist / ja mut-
rist 2. Kui mutter on liikumatult kinnitatud (joon. 41,a), liigub
poorlev kruvi telgsihis sirgjooneliselt. Kruvi sirgjoonelist liiku-
mist voib saavutada samuti mutri pdoramisega (joon. 41, b). Kru-
viiilekandes on vo6imalik ka pd6ordliikumine, kus poorlev kruvi
annab mutrile sirgjoonelise liikumise.

Viantmehhanism on ette ndhtud kolvi sirgjoonelise edasi-
tagasi liikumise muutmi-
seks volli poorlevaks liiku-
miseks (nditeks sisepole-
mismootoris). Mehhanism ‘E

T
]
(=
]
)

i)

kditatakse kolvi 2 (joon. g a4 5 =
42) abil, millele suruvad =3 ' 2
silindris 7 asuvad gaasid. == 2 >
== %
== V
7
; o=
7
7
7
/
;II/ p
//lé
7
7
4
7
Joon. 40. Hammaslatt- a b
ajam: el :
R A T G Joon. 41. Kruviajam:
maslatt. ’ 1 — kruvi; 2 — mutter.
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Kolb liigub sirgjooneliselt edasi-
tagasi ning kepsu 3 abil paneb
poorlema vantvolli 4. Voll toetub
oma tappidega 5 laagritele 6.
- Silinder suunab kolvi edasi-tagasi
liilkumist.

Vintmehhanism on po66rdmeh-
hanism, mille abil voib kolvi sirg-
joonelist edasi-tagasi liikumist
muuta volli poorlemiseks ja sa-
muti volli poorlevat  liikumist
muuta kolvi .edasi-tagasi liikumi-
seks. Nii néditeks heinaniitja loike-
aparaadis saab vikat sirgjoonelise
edasi-tagasi liikumise poorlevalt
vintvollilt.

Ekstsentrik-mehhanism on vint-
mehhanismi erijuht, kus volli polv
on asendatud kettaga, kusjuures — silinder; 2 — e Y
ketta telg ei iihti volli teljega. P 5élnt3§1r1'; 3 — raamissen tapp,

Porkmehhanism (joon. 43) koos- B R——e
neb porkrattast 2 ja lingist /. Link
asub teljel, mis on liikumatult ithendatud masina raami
voi mone muu osaga. Oma vaba otsaga toetub link ratta hambale,
takistades porkratta poorlemist tagasisuunas.

V5lli poorlemisel diges suunas libiseb link médda porkratta ham-
baid. Link viiakse porkrattaga hambumisse tavaliselt vedru abil.

Porkmehhanisme ka-
sutatakse tostemasina-
tes, kus nad lubavad
volli vabalt pocrelda
koorma- tostmisel ja ta-
kistavad koorma alla-
laskmist. Samuti kasu-
tatakse neid perioodi-
liste peatustega poorle-
vate vollide korral, néi-
teks sonnikulaotajates.

Joon. 42. Vintmehhanism:

Litkumnine
takistatud

Vaba LIIGEND-
kikumine MEHHANISMID.
Liigendmehhanismid

kujutavad endast oma-
-vahel liigenditega (Sar-
Joon. 43, Pérkmehhanism: niiridega)  iihendatud

1 — link; 2 — porkratas. kanglde (lullde) siis-
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teeme, mis on ette ndhtud jou-
dude iiletamiseks viimase kan-
gi (veetava lili) otsal. Seejuu-
res liigub veetav liili sirgjoone-
liselt, vonkeliselt jne. Liigend-
mehhanismi nditena vaatleme
siduri lillitusmehhanismi, mille
skeem on kujutatud joonisel 44.
Veetavaks liilliks on kahvel- 2,
mis ronga I abil nihutab liiku-
vat siduripoolt. Vedavaks lii-
liks on pedaal 9, millele vajuta-
takse jalaga. Pedaal, poordudes
telje 8 iimber, po6rab keti 7 abil
kahepoolset kangi 6. Varras 4

Joon. 44. Liigendmehhanism: liikkkab seejuures kahvlit 2, mis
llng:ndvﬁftzv;al;ahgel_ B e poordub kuulliigendis 3 ja ni-
kahepoolne kang; 7 — kett; 8 — telg; hutab seejuures ronga I abil

Rr Ueaasl, siduripoolt mééda yolli. Kahvei

tommatakse algasendisse taga-
si vedru & abil.
Pollumajandusllkes masinates on liigendmehhanismid laialda-
selt levinud. Neid kasutatakse kuhjatostjates, sonnikulaadijates,
adra tostemehhanismides ja paljudes rippmasinates.
Koikides nendes seadmetes saab vedav liili oma liikumise vede-
liku rohumisest, mida tekitatakse pumba abil (hiidrauliiine
ajam).

MOOTE- JA TOORIISTAD.

Maooteriistad on ette nihtud detailide mootmete miiramiseks
voi valmistatava detaili vordlemiseks niidisdetailiga. Mooteriis-
tade hulka kuuluvad: mastaapjoonlaud, moddulint, vilistaster
(kroonsirkel), sisetaster (avamootja), nihkkaliiber, mlkromeeter
keermemoot]a ja teised keerulisemad riistad.

Mootejoonlaud on koige lihtsam maateriist. Joonisel 45, a
ja b on naidatud modtejoonlaua kasutamine volli tapi pikkuse ja
1dbimoodu méaaramisel.

Mo6o6dulint kujutab endast kestas asuvale vollikule keritud
metall-linti. Lindile on kantud jaotused. Lindi pikkus on 1,5 kuni
10 meetrit. Moodulindiga moddetakse suuremaid pikkusi kui
mootejoonlauaga.

Vidlistaster (joon. 46, a) on ette nihtud viliste 1ibimootude
ja pikkuste madramiseks. Maotmisel nihutatakse tastri kaarekuju-
lised jalakesed laiali, nagu on néidatud joonisel 45 b. Voetud
mootu vorreldakse mootejoonlaua jaotustega.
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Joen. 45,
Mootmise votted.

Sisetaster (joon. 46, b) on ette nihtud sisemiste 1ibimo-
tude (joon. 45, d) ja pikkuste (joon. 45, ¢) mootmiseks. Sisetast-
riga voetud mootu vorreldakse mootejoonlaua jaotustega. Sise-
tastri lahtikdivatel jalakestel on viljapoole painutatud otsad.

Nihkkaliiber on universaalne mooteriist. Temaga méiéira-
takse sise- ja vilismdote (joon. 45, e). Nihkkaliiber koosneb
latile 6 kinnitatud liikumatutest haaradest 7 ja 2 (joon. 47) ja
liikkuvatest haaradest 3 ja 9, mis on iithendatud raamiga 9, siiga-
vusmootjaga 7 ja abiskaala — nooniusega 8. Viimase abil on voi-
malik maddrata millimeetri murdosasid (1/;0— /s0). Viliste
mootmete médramisel viiakse haarad laiali, kuni nende mdéte-
pinnad puudutavad detaili. Sisemised mo6tmed miiratakse haa-
rade pindade 2 ja 3 kokkupuutumisel detailiga. Kruvi 4 on ette
nahtud liikkuva haara kinnitamiseks. Médératav modde millimeetri-
tes leitakse latile 6 kantud jaotuste jirgi, millimeetri murdesad
aga nooniuse 8 abil.
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Mikromeeter (joon.48) on ette ndh-
~tud vilisldbimootude ja pikkuste maa-
1 ramiseks. Mikromeetri ehitus pohineb
4 kruvi. omadusel liikuda sirgjooneliselt
! oma telje sihis, kui teda poérata mutris.
' Mikromeeter koosneb loogast I koos
| kannaga 2 ja varrega 4, mikromeetri-
lisest kruvist 3 koos mutriga 5, trum-
list 6 ja kéristist 7, mis piirab kruvi sur-
vet moodetavale detailile. Kruvi téis-
poorded, mis on proportsionaalsed te-
ma teljesuunalise liikumisega, loetak-
se varrele kantud skaalalt, tdispoorde

a b osad aga trumlil asuvalt skaalalt. Joo-

nisel 48 on toodud kaks naidet skaalade

Joon. 46. Mooteriistad: lugemisest. Joonisel 45, f on ndidatud
o DM 8 o W mikromeetri kasutamine.

: Keermemoo6tjat kasutatakse

keermesammu voi keskmise ldbimoodu
madramiseks. Joonisel 49 on kujutatud keermemoodtja nominaalse
keermesammu maédaramiseks. Keermemootja koosneb $abloonide
komplektist, kus iga $abloon kujutab- endast antud sammuga
keerme profiilis plaati. Asetades $ablooni keermele, méaratakse
keerme samm. Kui Sablooni hammaste ja keermeniitide vahel
(joon. 49, a) jaib vahe, siis Sablooni ja keerme sammud ei ole iihe-
sugused. Vahe puudumine (joon. 49, ¢) néitab, et keerme ja Sab-
looni sammud on vordsed. Igale $abloonile on maérgitud sammu
pikkus.
On veel teisi riistu ,keerme mootmete madramiseks. Keerme
keskmise 1ibimoodu maédaramise universaalseks mooteriistaks on
‘mikromeeter, mis erineb tavalisest mikromeetrist (joon. 48) sel-
lega, et kannale ja kruvi otspinnale asetatakse prismakujulised
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Joon. 47. Nihkkaliiber:

Detail 1, 2, 3 ja 9 — haarad; 4 — kruvi; 5 — raam; § —
latt; 7 — sligavusmootja; 8 — noonius.
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Joon. 48. Mikromeeter: T 35
1 — kaar; 2 — tald; 3 — Kkruvi;
4 — vars; 5 — mutter; 6 — trum- 30
mel; 7 — porkmehhanism. 587’77”7

Joon. 49. Keermemdotja keermesammu
madramiseks:’
a — samm ei tihti; b — samm ihtib.

mootehaarad, millede profiil vastab antud mootmega keerme pro-
fiilile.
Montaazitooriistad on ette ndhtud iiksikute detailide ja sol-

mede kokkupanemiseks. Samuti kasutatakse neid masina koosta-
misel iiksikutest s6lmedest.

Lihtsaimateks montaaZitooriistadeks, mida kasutatakse delailide
kokkupanemiseks ja lahtivotmiseks ilma iihendamiskohti rikku-
mata, on kruvikeerajad, mutrivotmed, tornid ja vasarad.
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Joon. 50. Mutrivotmed:
a — lahtised votmed; b —

silmusvoti; ¢ — otsvotmed;
d — spetsiaalvoti; e — tellita-
vad votmed; 1 — Kkorpus
(liikumatu haar); 2 — liikuv

haar; 3 — mutter; 4 — tigu;
5 — Kkdepide.

Kruvikeerajad on ette nih-
tud pilu omaviate peadega kruvide
sisse- ja véljakeeramiseks. Kasikru-
vikeerajad voivad olla traadist voi
puitpeadega. Peale kisikruvikeeraja-
te kasutatakse ka elektri- ja pneu-
maatiliste ajamitega kruvikeerajaid.

Mutrivotmeid (joon. 50) ka-
sutatakse kuus- ja nelikantmutrite,
samuti kinnitus- ja seadekruvide kin-
ni- ja lahtikeeramiseks. Votme kuju
soltub téotingimustest ja mutrile voi
kruvile ligipddsu voimalustest. Lah-
tised, silmus- ja otsvotmed (ilma va-
hetatavate peadeta) kalbavad ainult
kindla m6oduga mutri jaoks. Tellita-
vat votit kasutatakse erinevate moo-
tudega mutrite keeramiseks. Tellitav
voti koosneb liikumatust haarast /
koos kidepidemega 5, liikuvast haa-
rast 2 koos mutriga 3 ja teost 4. P6o-
rates sormega tigu, muutub votme
haarade vahekaugus. Joonisel 50, d
naidatud spetsiaalvotit kasutatakse
timmarguste mutrite keeramiseks.

Kui montaazitoode maht on suur,
kasutatakse elektri- ja pneumaatilis-
te ajamitega votmeid.

Juhul kui s6lmede koostamisel on
vaja asetada kohale tihvt, splint voi
kiil; liitiakse need avadesse lukksepa-
vasara abil. Uhendatavate detailide
avade tdpselt kohakuti asetamiseks
kasutatakse torne. Torn kujutab en-
dast koonilist varrast, mis oma pee-
nema otsaga asetatakse iihendata-

~ vate detailide avadesse. Solmede

lahtivotmisel kasutatakse torne tihv-
tide ja splintide vidljaloomiseks.



PRAKTILISED TOOD. v

MEHHANISMI OSALINE LAHTIVOTMINE JA KOKKU-
MONTEERIMINE NING KINEMAATILISE SKEEMI
KOOSTAMINE.

Peab meeles pidama, et mehhanismi lahtivotmisel tuleb iiksikud
osad asetada korralikult, et nad ei ldheks segamini ega kaoks.
On vaja meeles pidada voi iiles méarkida, kust detail on voetud,
et kergendada hilisemat kokkupanemist.

T66 nr. 1. Paralleelkruustangide lahti- ja kokkumonteerimine.

1. Votta kruustangid lahti, eemaldada liikuvad osad, keerata
vilja poldid ja kinnituskruvid, keerata vélja peakruvi ja vottalahti
poordeseade.

2. Kirjutada iiles ]ahtlmonteenmlse jarjekord, nédidates dra, mis-
sugust tooriista tuli kasutada iga operatsiooni juures.

3. Koostada detailide nimekiri, markides &dra, millisest materja-
list on detail valmistatud.

4. Kirjutada iiles keermega kinnitusdetailide mootmed, leides
nende 1abimoodud ja keerme sammud. Nimetada kasutatud moote-
riistad.

5. Médrata kindlaks peakruvi samm (keerme korvutiasetsevate
niitide vahekaugus), kadikude arv ning arvutada vilja, kui palju’
kruustangi holmad ldhenevad teineteisele kruvi ithe podrde viéltel.

6. Monteerida kruustangid kokku vastupldlses jarjekorras lahti-
monteerimisele.

Too nr. 2. Koristusmasinate vikatiterade teritusseadme
osaline lahtimonteerimine.

1. Tutvuda seadme téoga, jédlgides, kuidas antakse liikumine
edasi kdepidemega rattapaarilt terituskiiale.

2. Monteerida lahti koik drakédivad detailid — hammasrattapaar,
vint (kdepide), terituskdi koos volliga ja keps.

3. Kirjutada iiles lahtimonteerimise jarjekord, ndidates dra, mis-
suguseid tooriistu tuli kasutada.

4. Koostada detailide nimekiri, ndidates dra iga detaili mater-
jali.

5. Médrata kindlaks iga hammasratta hammaste arv ning leida
viandavolli ja kdiavolli vaheline {ilekandearv valemi =ik - i, - iz
jargi, kus

ix — koonilise hammasrattapaari iilekandearv,
iy ja ip — silindriliste hammasrattapaaride iilekandearvud.

6. Leida vandavolli ja ekstsentrikvolli vaheline iilekandearv.

7. Joonestada seadme kinemaatiline skeem, kasutades tabelit 1.

8. Monteerida seade kokku vastupidises jarjekorras lahtimon-
teerimisele.
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MASINA AJAMITE SKEEMiDE KOOSTAMINE KOOS
VAJALIKE MOOTMISTE JA ARVUTUSTEGA.

Too nr. 3. Heinaniitja K-2,1 kinemaatilise skeemi koostamine.

1. Tutvuda heinaniitja t66tamisega. Niidata niitja pohilised
solmed: iilekandemehhanism, t66organ jne.

2. Votta dra kdiguratas ja tutvuda porkmehhanismiga. Kirjel-
‘dada porkmehhanismi iilekannet ja to6tamise pohimotet. ¢

3. Avada kidigukasti kaas, lugeda dra hammasrataste hammaste
arvud ning leida kdiguratta ja ekstsentrikvolli vaheline iilekande-
arv. Joonestada niitja kinemaatiline skeem, kasutades tabelit 1.

4. Moota: kdiguratta valisldbimoot Dk , vdiksema veetava silind-
rilise hammasratta vélisldbimoot D, veetava koonilise hammas-
natta suur Dy ja vdike dy viline 1abimoot.

5. Leida silindriliste hammasrataste moodul.

6. Arvutada koonilise hammasratta keskmine vilislabimoot
valemi jargi:

Dy +d
D4= 4kz 4k
ja leida koonilise hammasratta keskmine moodul
i D,
y o R 16, pei

7. Leida kdiguratta pdorete arv minutis, kui heinaniitja t66ta-
mise kiirus on v =1 m/s,
: 60 v
= inDg

(Dx votta meetrites).

8. Leida ekstsentrikvolli ajami {ilekandearv (i) ja poorete arv
minutis
Ry

flez*i*'

9. Leida silindriliste hammasrataste ringkiirus valemi jargi
T Z e mg
¥s = 7760 - 1000
ja kooniliste hammasrataste ringkiirus valemi jargi

RNR-23-n-m
S BN Sy

k 60 - 1000 °
Ulaltoodud walemites tahendavad:
2, — vedava silindrilise hammasratta hammaste arv,
23 — vedava koonilise hammasratta hammaste arv,
. S ve o o 4 4 = 2y
n — keskmine volli podrete arv, mis leitakse valemi n=n, . >

(22 — veetava silindrilise hammasratta hammaste arv) jargi.
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. Tabel 1.
Kinemaatiliste skeemide tingtdhised.
1 £ \i 14 _€7_ _____ @_
2 - RO » maemsin
3 . CHE TS
_é_ T e 313_
4 \ 17 i @
_>~
i A I 1o
6 o 9 e 5 3 < U
- . A - A
. Bl 20 s TR o
A i
a3 21
%% b
9 15 2 R
i o B
10 23
1 24
| SRR |
12 25
m g B e
73 e % 26
~BH—— 1 §

1 — voll vbi telg; 2 — lilkumatu tugi; 3 — Zarniirne liikuv tugi; 4 — jidigad solmed;
§ — liugelaager koos volliga; 6 — veerelaager koos volliga; 7 — tugiliugelaager (aksiaal-
laager) koos vbdlliga; 8 — tugiveerelaager; 9 — vollil vabalt istuv puks; 10 — puks

juhtliistul;

11 — volliga jaigalt Gthendatud puks;

12 — friktsioonsidur; 13 — pork-

mehhanism; 74 — lamerihmajam; 15 — kiilrihmajam; 16 — kettajam; 17 — rihmaratas;

18 — hammassidur; 19 — silindriliste hammasrataste paar; 20 — hammaslatt; 21 — koo-

niliste hammasrataste paar; 22 — tiguajam; 23 — friktsioonajam; 24 — kruvi koos
mutriga; 25 — mootor (vdlja arvatud elektrimootor); 26 — elektrimootor.



10. Koostada nende detailide nimekiri, mis kuuluvad nii iile-
kandemehhanismi kui ka masina teistesse solmedesse. Nimetada
nende materjal.

To6o6 nr. 4. Hekslimasina PCC-6,0 kinemaatilise skeemi
koostamine.

1. Tutvuda hekslimasina té6tamisega. Ndidata masina pohisol-
med: mootor (voi voll koos rihmajamiga elektrimootorilt), iile-
kandemehhanismid ja téorganid (ventilaator koos nugadega iile-
mine ja alumine séotevalts ning transportdor).

2. Kirjeldada masina tithikdigult tookédigule {imberliilitamise
mehhanismi té6tamist.

3. Kirjeldada, kuidas muudetakse hekslimasina 101kep1kkust

4, Miadrata iilekandemehhanismide hammasrataste ja keti-
rataste hammaste arvud ning leida vedava volli ja a) alumise
sootevaltsi, b) iilemise so6tevaltsi ja ¢) transportoori vedava volli
vahelised {ilekandearvud (ithe 16ikepikkuse kohta).

5. Kasutades tabelit 1, joonestada hekslimasina kinemaatiline
skeem.



Il peatiikk.
ADRAD.

ULDANDMED.

Atrade otstarve. ‘Adrad on ette ndhtud pohiliseks mulla-
harimiseks — kiindmiseks. Kiindmise peamiseks iilesandeks on
mulla pealmise kihi — kiinniviilu kobestamine ja pédramine.

Kiinniviilu kobestamine loob tingimused 6hu, vee ja toitesoolade
ligipddsuks taimede juurtele ning niiskuse kogunemiseks ja siili-
tamiseks kiinnikihis.

Kiinniviilu pééramine on vajalik mulla pealmise, oma struktuuri
kaotanud, tihenenud ja tolmuks muutunud kihi asetamiseks vao
pohja ja alumise struktuurse kihi pinnale toomiseks. Kiinniviilu
pooramisel kaetakse mullaga métta tiikid, kultuurtaimede j4inu-
sed, umbrohud, umbrohu seemned ja pollumajanduslike kahjurite
munad. Taimsete jddnuste kodunemisel tekkiv huumus mé&jub
soodsalt mulla struktuuri taastumisele ja toiteainete kogunemisele.

Kiinni tiiiibid. Eristatakse pohiliselt kolme kiinni tiiiipi
{joon. 51): ¢

a — kiinniviilu tdielik po6ramine. Mulla pealmisest kihist 15i-
gatakse kiinniviil lahti, pooratakse 180° ning litkkatakse korvale;

b — kiinniviilu osaline pééramine. Lahtiidigatud kiinniviil ase-
tatakse korvale ja pooratakse 120—-140°. Pooratud kiinniviil toe-
tub eelmise viilu servale;

¢ — kultuurkiind. Pealmisest mullakihist 16igatakse eelnevalt
lahti ohuke, 24 kiinniviilu laiune riba, mis heidetakse vao pohja.
Seejirel 16igatakse lahti kiinniviil ja poératakse kiiljele 130—150°.
Se}fjuures katab kiinniviil tdielikult {ilemise ohukese lahtildigatud
- kihi.

Agrotehnilised ndouded kiindmisel on jirgmised:

1. Kiinda tuleb kindlaksmdiratud tihtaegadel, mis on sdltuvad
mulla omadustest ja seisundist, klimaatilistest tingimustest ja
tootlemise eesmérgist.

2. Kiinni siigavus ja viilu laius peab olema iihtlane kogu pdllu
ulatuses.

3. Kiinniviilu pééramine peab olema kogu vao pikkuses iihesu-
gune ja pooratud viilud peavad tihedalt liibuma {iksteise vastu.

4. Kiinnivaod peavad olema sirged, horisontaalse pohjaga, et
vesi ei koguneks madalamatesse kohtadesse.
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Joon. 51. Kiinni tiiiibid:

a — viilu tidielik ‘p6dramine; b — viilu, osaline pdéramine; ¢ — kul-
tuurkind.

Atrade tiiiibid. Kaasaegsed adrad jagunevad oma kasutamise
otstarbe jargi iildotstarbelisteks ja spetsiaalseteks atradeks.Uld-
otstarbelised adrad on ette nihtud mitmesuguste muldade kiinniks
teravilja, juurvilja, sddda- ja tehniliste kultuuride alla. Spetsiaal-
sete atradega haritakse mulda aedades ja viinamarjaistandikes,
kiintakse riisipolde, niite ja soid, vosastikke, metsaaluseid maid,
kividega risustatud alasid, niisutatavaid polde, midgede ndlvi jne.

Olenevalt kiinnisiigavusest jagunevad adrad jargmiselt: koori-
misadrad — madalaks kiinniks siigavusega kuni 14 cm, iildotstar-
belised adrad — tavaliseks kiinniks siigavusega 20 kuni 30 cm, |
istandike adrad — kiinnisiigavusega 40—60 cm.

Pohilise todorgani — korpuse jargi jagunevad adrad holm- ja
ketasatradeks. '

Kasutatava veojou jirgi voivad adrad olla hobuadrad, traktori-
adrad (haake- ja rippadrad), iseliikuvad adrad ja vintsadrad.

Koige laialdasemalt on levinud iildotstarbelised traktori-holm-
adrad. Neid valmistatakse haake- ja rippatradena. Uldotstarbeli-
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Joon. 52. Viiekorpuseline traktoriader IT-5-35M:

1 — haakeseade; 2 — haakeaas; 3 — pdlluratas; 4 — automaat; 5 — veoratas; 6 — eel-

koorija; 7 — tera; 8 — holm; 9 — tagaratas; 10 — ketasnuga; 11 — jiikuselatt; 12 —

tagaratta mehhanismi latt; 13 — iste; 14 — veoratta reguleerimise mehhanismi kisi-

ratas; 15 — Kkiinnisiigavuse reguleerimise mehhanismi kiasiratas; 16 — amortisatsiooni-
vedrud; 17 — raami esimese ja kolmanda tiisli otsad.

sed adrad voimaldavad kiinda nii viilu osalise pooramisega
(joon. 51, b) kui ka teha kultuurkiindi (joon. 51, c).

- Haakeadra ehitus. Joonisel 52 on néidatud traktori haake-
ader I1-5-35M (viiekorpuseline ader, iga korpuse haardelaius
35 cm, moderniseeritud tiiiip). To6protsessi ldbiviimiseks, mis seis-
neb kiinniviilu lahtiloikamises, pooramises ja kobestamises, on

- Joor. 53. Adra korpused:

a — tagumine; b — keskmine; 1 — tera; 2 — holm; 8 —
ankur; 4 — tald; 5§ — talla kand.
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Joon. 54. Neljakorpuseline traktori rippader ITH-4-35:

1 — eelkoorija; £ — eesmine korpus; 3 — tugiratas; 4 — ketasnuga; 5 — tugi-
ratta asendi reguleerimise mehhanism; 6 — adra traktori rippsisteemile
kinnitamise kronstein.

adral kolm pohilist tédorganit: nuga 10, mis 16ikab viilu lahti ver-
tikaaltasapinnas, tera 7, mis 15ikab viilu lahti horisontaaltasapin-
nas, ja holm 8, mis péorab ja kobestab viilu. Et ader kiinniviilu
survel ei nihkuks kiilgsuunas, on terade taha asetatud tallad.

Tera I (joon. 53), holm 2 ja tald 4 ithendatakse omavahel ankru
3 abil solmeks, mida nimetatakse adra korpuseks. Viimase korpuse
tald tehakse pikem eesmistest ja varustatakse vahetatava kan-
naga 5. ;

Kultuurkiinnil (joon. 51, ¢) kinnitatakse adra raami kiilge iga
korpuse ette eelkoorija 6 (joon. 52).

Kiinnisiigavuse reguleerimiseks ja todorganite tostmiseks trans-
pordiasendisse on adral vastavad kasitsi ja traktori joul kaitata-
vad mehhanismid. Adra raam toetub pdllurattale 3, vaorattale &
ja tagarattale 9. Adra raami eesosas on haakeseade adra ithenda-
miseks traktoriga.

Adra maksimaalne kiinnisiigavus on 25 cm, iildine haarde-
laius — 1,75 m, kaal — 1270 kg, tootlikkus — 0,8 ha/h.

Rippadra ehitus. Joonisel 54 on kujutatud traktori rippader
[1H-4-35 (neljakorpuseline rippader, iga korpuse haardelaius
35 cm). Nimetatud ader riputatakse traktori taha spetsiaalse ripu-
tussiisteemi abil ja ta muutub seega nagu traktori té6organiks.
Adral puuduvad rattad ja tostemehhanism. Té6asendist transpordi-
asendisse ja tagasi viiakse ader riputussiisteemi kuuluva hiidrau-
lilise mehhanismi abil, mida juhib traktorist. Nagu selgub jooni-
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selt 54, onrippadral samad
tooorganid kui haakead-
ral. Tugiratas 3 on ette
ndhtud adra stabiilsuse
tagamiseks ja kiinnisiiga-
vuse reguleerimiseks. Tu-
giratta asendit reguleeri-
takse kruvimehhanismi 5
abil.

Ader TIH-4-35 on ette
ndhtud tooks traktoriga
JT-54. Adra t6osiigavus on
kuni.27 cm, iildine haarde-
laius — 1,4 m, kaal 600 kg,
tootlikkus — 0,65 ha/h.
Rippatradel vorreldes haa-
keatradega on jdrgmised
eelised: a) lihtsam konst-
ruktsioon ja vdiksem kaal,;
b) véiksem veotakistus; c)
lihtsam ja kergem juhti-
mine; d) parem mand6o-
verdusvoime (traktor koos
iilestostetud adraga voib
teha jdrske poOordeid ja
liikuda tagurpidi); e) ei

ole vaja haakijat; f) suu- Joon. 55. Ketasnuga:

1 3 % 1 — ketas; 2 — kahvel; 3 — telg; 4 — rumm;
i tQOtllkkuS. (vahene 5 — rull-laager; 6 — kroonseib; 7 — ankur;
vad seisakud ja tiihikdii- 8 — klamber; 9 ja 10 — plaadid.
gud).

Rippatru toodetakse kahe-, kolme- ja neljakorpuselisi, et neid
oleks voimalik kasutada mitmesuguse voimsusega traktoritel.

ADRA TOOORGANID.

Nuga Ioikab kiinniviilu lahti vertikaaltasapinnas.” Adral kasu-
tatakse ketas- ja pidenugasid. Ketasnugadega varustatakse koik
tildotstarbelised traktoriadrad ja moned spetsiaalsed adrad, nii-
teks metsaader.

Adra liikumisel poorleb ketasnuga ja Idikab taime juured
ning korre ja sonniku jadnused paremini ldbi kui pidenuga, samuti
ummistub ketasnuga harvemini ja tarvitab vihem veojoudu. Hal-
vasti tootab ketasnuga kivistel polaudel, sest kividele sattudes
ketas niirineb, 16ikeserv murdub ja puruneb.



Korralikult haritud poldude kiindmisel asetatakse nuga ainult
viimase korpuse ette, et viimase vao kallas ja pohi oleksid siledad
ja puhtad. See on wvajalik adra normaalseks tooks jargmisel ringil.

Tootamisel sidusatel ldbikasvanud muldadel asetatakse noad iga
korpuse ette, sest ilma nugadeta on adra veotakistus suurem ja
kiinni kvaliteet madalam. )

Ketasnuga (joon. 55) koosneb kahelt poolt teritatud terasket-
tast 7, ketta kiilge neetidega kinnitatud rummust 4, kahest rull-
laagrist 9, teljest 3, kahvlist 2 ja ankrust 7. Ketta telg on kahvlisse
kinnitatud liikumatult. Rummu molemal otsal on kaaned, mis
takistavad tolmu sattumist laagritesse. Laagreid mééaritakse pritsi
abil solidooliga 14bi rummul asetseva nipli. Kahvel on tehtud p6or-
duv, et ka nuga voiks poorduda adra liikumissuuna muutmisel voi
takistusele sattumisel. Ketasnoa ankur kinnitatakse adra raamile
klambri 8 ning plaatide 9 ja 10 abil. Ankru alumisele ptsale kinni-
tatakse kroonseib 6, mis piirab ketta pooret kiillgsuunas. Seib sea-
takse selliselt, et nuga voib vabalt poorduda kiindmata po6llu poole,
mitte aga vastassuunas, s. o. vastu eelkoorija pollupoolset serva.

Lelkoorijaseadeavqud
Augud eelkoorja kirguse — raamis
reguleerimiseks.

A

—

Joon. 56. Ketasnoa ja eelkoorija seadmine.

Ketasnoa oige asend on niidatud joonisel 56. Nuga asetseb eel-
koorija ees, noa keskpunkt aga eelkoorija nina kohal. Ketta tasa-
pinna ja eelkoorija pollupoolse serva vahe on 10 mm. Et seada
ketast raami suhtes vasakule voi paremale, tuleb ankrut mutri-
votme abil podrata. Ketta loikeserv peab olema terav.

Pidenuga asetatakse spetsiaalsetele traktoriatradele, vosa-
atradele, istandikeatradele jne., kuid samuti ka iildotstarbelistele
hobuatradele. Pidenuga koosneb lGikeservast, poskedest, tagaser-



vast ja pidemest. Nuga kinnitatakse adra raamile klambri abil.
Rasketel atradel toetub noa alumine ots adra tera ninale, kergetel
atradel aga on noa ots terast ees 40—80 mm.

Noa loikeserv asetseb adra pohikorpusest 15—20 mm kiindmata
pollu pool, et korpuse pdllupoolne serv ei kiiks vastu vao kallast.
Noa ummistumise viltimiseks asetatakse l6ikeserv 25—30° nurga
alla vertikaaljoone suhtes. Loikeserva teritatakse ainult paremalt
poolt, s. o. valiskiil:elt.

Adratera [6ikab kiinniviilu lahti horisontaaltasapinnas. Et
vihendada adra veotakistust, asetatakse tera nurga alla nii vao
seina kui ka pohja suhtes. Atradel kasutatakse kahesuguseid tefa-
sid: trapets- (a) ja peitelterasid (&) (joon. 57). Té6tamisel raske-
tel ja kivistel pinnastel kasutatakse peitelterasid kui vastupidava-
maid ja purunemiskindlamaid. Pehmetel vanadel kiinnimaadel
kasutatakse trapetsterasid.

Tera alumisel pinnal on paksem osa,
mis kujutab endast metalli tagavara te-
ra venitamiseks kulumise korral. a

Terad tootavad vdga rasketes tingi-
mustes — nende peale arvestatakse {
umbes 409 kogu adra veotakistusest.
Veotakistuse vihendamiseks tuleb oige-
aegselt taastada terade oige kuju ja pi-
devalt jdlgida, et Ioikeservad oleksid
teravad. Loikeserva teritatakse ainult
pealmiselt, s. o. téopoolelt. Ei tohi t66- b4
tada teradega, mille 1oikeserva paksus
iiletab 2 mm.

Tera abil lahtiloigatud kiinniviil sa- L
tub teralt adra holmale. Seetottu peab
iileminek teralt holmale olema sujuv. Toon: - Adeativade
Tera kinnitamisel ankru kiilge moodus- titiibid:

tab puuteioone tera selg, mis ldheb  a — trapetstera; b — peitel-
vastu hélma alumist didrt. Tera kinni- b
tatakse ankru kiilge peitpeapoltide abil.
~ Piludega voi véljaulatustega puutejoon, samuti téopinnalt vélja-
ulatuvad voi pinnast madalamad poldipead soodustavad mulla klee-
pumist korpuse toopinnale ja suurendavad seega veotakistust.
Ho!/m on ette ndhtud kiinniviilu kobestamiseks ja pooramiseks.
Koos teraga moodustab holm adra korpuse té6pinna, mis méddrab
kogu adra téotamise iseloomu. Olenevalt muldadest ja agrotehni-
listest nouetest kasutatakse atradel mitmesuguse kujuga holmu.
Kaasaegsetel atradel kasutatavad holmad on nelja tiiipi: silin-
der-, kultuur-, poolvint- ja vintholmad.
Silinderholm on ette ndhtud pinnase kobestamiseks; kasu-
tatakse ainult kergetel muldadel. Labikasvanud ja raskete mul-
dade jaoks seda tiiiipi holmad ei kolba. ’
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T Kultuurholm (joon.
58, b) on lihedane silins
derholmale, kuid peale ko-
bestamise ta ka osaliselt

: ‘ poorab kiinniviilu. Koos

eelkoorijaga  kasutatakse

/] seda holma kultuurmulda-
de kiindmiseks iildotstar-
beliste atradega.

Poolvintholm
(joon. 58, ¢) podrab kiin-
niviilu kiillaldaselt, kuid
kobestab vihe. To6tamise
iseloomult  ldheneb ta

vintholmale, ei taga aga
kiinniviilu téielikku péora-
mist. Kasutatakse halvasti
haritud ldbikasvanud pin-
; ' dade harimiseks soo-, vo-
sa- ja uudismaa-atradel.

Vintholm (joon. 58,
d)  poorab kiinniviilu
r d tdiesti iimber, asetades ka-
mara vao pohja. Seeiuures
on kiinniviilu kobestamine
minimaalne ning viil sii-
litab oma kuju. Kasuta-
takse uudis- ja jditmaade
esmasel harimisel.

2 Ho6lm, samuti nagu tera,

kinnitatakse ankru kiilge

Joon. 58. Adrahdlmade tibid: peitpeapoltide  abil. Ho}i‘

a — silinderhdlm; b — kultuurhdlm; ¢ — mad Valmlstat‘a_KS?__ peh-
poolvinthélm; d — vinthdlm. mestr terasest’ mis jargne-

valt tsementiiditakse ja
karastatakse. Kova pindmine kiht kaitseb holma kulumise eest.
Seesmine pehmem kiht aga annab holmale elastsuse ja kaitseb
teda purunemise eest.

Tald 4 (joon. 53) toetub téétamisel vastu vao kallast, hoides
adra korpust kaldumise eest. Kiinniviilu surve vastuvotmiseks on
mitme korpusega atradel tald igal korpusel, kusjuures esimeste kor-
puste tallad, et mitte takistada kiinniviilu ldbipddsu korpuste
vahelt, on viimase korpuse tallast lithemad. Tald kinnitatakse
ankru kiilge samuti nagu tera ja holm peitpeapoltide abil. Vao
kalda ja pohja suhtes asetatakse tald 2—3° kaldu selliselt, et tald
ei puutuks mullaga kokku mitte kogu oma pikkuses, vaid ainult
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oma tagumise otsaga. Mitme korpu-
sega atrade tagumise korpuse tald
varustatakse vahetatava kannaga,
mis kulumise korral asendatakse.
Eelkoorijat 6 (joon. 52) kasutatak-
se iildotstarbelistel atradel. Eelkoori-
ja on adra abitéoorgan, mis kergen-
dab adra korpuse t66d. Eelkoorija
p6orab mulla pealmise kihi vao poh-
ja ja tagab seega taimejdatmete ning
kamara kattumist mullaga (joon.
51, ¢). Eelkoorija kujutab endast ad-
ra korpust vdhendatud kujul. Eel-
koorija on raamile kinnitatud nii, et
teda on voimalik kergesti iimber sea-
da korgemale voi madalamale, ette-
voi tahapoole.  Eelkoorija aseta-
takse adra korpusest 300—350 mm

Joon. 59. Pohjakobestaja:
gn, A ¥ 1 — K&pp; 2 — adra korpus; 3 —
vorra ettepoole (]001’1. 56) ]ja 10— kipa ankur; 4 — kronsteini tugi;

15 mm vorra kiindmata- pollu poole. B MR GG T o SO

Kui kiinnistigavus on alla 20 cm,
siis eelkoorijat ei kasutata.

Pdhjakobestaja (joon. 59) on ette nahtud vao pohja kobestamiseks
kiinnil. Ta kujutab endast kobestuskdpaga I varustatud ank-
rut 3, mis asetatakse korpuse 2 taha. Kobestuskdpp kobestab vao
pohja kuni 15 cm siigavuselt, kuid ei too pinnale kobestatud alus-
kihti. :

Pohjakobestaja tostetakse iiles varda 7 abil, mis paremale lii-
kumisel péorab kangmehhanismi kangi & ja tostab kobestuskipa
adra tera korgusele.

ADRA ABIOSAD.

Raam (joon. 52) koosneb terastaladest, mida nimetatakse tiis-
liteks. Tiislid on omavahel ithendatud tugedega. Raami tugevda-
mis>ks vertikaaltasapinnas paigutatakse raamile tugevdamistala.

Haakeadra esimese ja kolmanda tiisli esimesed otsad painuta-
takse alla ja varustatakse avadega haakeseadme kinnitamiseks.
Rippadra (joon 54) raami esimesele osale paigutatakse jdik krons-
tein, mille kolmest punktist {ihendatakse ader traktori tostemeh-
hanismiga. :

Mitmekorpuselistel atradel tehakse selleks, et oleks voimalik
tootada ka vihema arvu korpustega, iiks voi kaks tiislit lahtivoe-
tavana.

Rattad voimaldavad atra transportimisel “edasi toimetada,
kiinnisiigavust reguleerida, adra raami seada paralleelseks pollu-
pinnaga ja kiditada tostemehhanisme. TOGE

: TRU Roomatukogt -




Traktori haakeatradel on kolm ratast. Polluratas (joon. 52) asub
raami vasakul kiiljel ja veereb kiindmata pollul, vaoratas 5 veereb
vao pohja moéda ja tagaratas 9 liigub vaos viimase korpuse jarel.

Pollu-ja vaoratas (joon. 60) on ithesuguse libimooduga
ja neil on palju {ihiseid detaile. Rattad varustatakse vahetatavate
malmist puksidega 6. Puksi méirimiseks on ette nihtud miirde-

Joon. 60. Palluratas:

1 — peitel; 2 — pdid; 3 — kodar; 4 — rumm; 5 — poOrkratas; 6 —
puks; ¢ — tihvt; § — kroonseib; 9 — kapsel; 10 — maiirdenippel.

nippel /0, mis on paigutatud rummu 4 kaitsekapsli 9 otsikusse.
Polluratast kasutatakse tostemehhanismi kéditamiseks, milleks
selle p6id on varustatud peitlitega 7, puksi kiilge on jdigalt kinnita-
tud porkratas 5. Vaoratta pdial aga puuduvad peitlid. Rattad poor-
levad vabalt oma pooltelgedel, telglotku viltimiseks on nad varus-
tatud kroonseibiga &8 ja tihvtiga 7.

Tagaratas asetseb vao kalda ja pohja suhtes kaldu, selleks
et vastu votta kiilgsurveid, mis tekivad kiinniviilude survest adra-
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korpustele. Tagaratta (joon. 61) pohilised osad on pdiaga teraske-
tas 3 ja selle kiilge nelja poldi abil kinnitatud rumm 2. Ratta asend
fikseeritakse pooltele fihelt poolt tugiseibi ja teiselt poolt kroon-
seibi 9 abil. Viimase abil reguleeritakse ka ratta pikilotk teljel,
Rummu maéiritakse solidooliga méaardenipli 7 abil, mis paikneb
kapsli 5 otsikus. Kapsel keeratakse rummu keermetatud otsale
ja kinnitatakse poldi 6 abil, mis, ulatudes oma otsaga ratta ribi
taha, viéldib kapsli lahtiporumist. '

Joon. 61. Tagaratas:

1 — polt; 2 — rumm; 3 — ketas; 4 — seib; 5 — kapsel; 6 — polt; 7 — méidrde-
nippel; 8 — tihvt; 9 — kroonseib.

Adra transportimise ja podramise holbustamiseks tehakse taga-
ratas pdoratav, selleks asetatakse pooltelje iilemine ots putkesse,
mis on kinnitatud tiisli kiilge (joon. 67). Putkes v6ib pooltelg koos
rattaga p6orduda analoogiliselt jalgratta esiratta poordumisega.
Kiinni ajal on tagaratta telg jdigastatud ega podrle putkes.

Haakeraua abil iihendatakse ader traktoriga. Haakeraud koos-
neb poiklatist 7 (joon. 62), veolatist 9 ja diagonaalsest reguleeri-
mislatist /6. Adra kiilge kinnitatakse haakeraud 3arniirselt kahe
aasa 2 abil, mis asuvad poiklatil, traktori kiilge aga veoaasa 13
abil. Terasest valatud Sarniir /2 on kinnitatud veolati 9 kiilge
kaitsetihvti ja kahe poldi abil, mis iithendavad v:o- ja diagonaal-
latti. Kui ader satub takistusele ja kui veotakistus suureneb nor-
maalsest iile kahe korra, IGigatakse kaitsetihvt 1idbi ja ader haa-
kub traktorist lahti. PGiklati avade / abil on vdimalik {imber ase-
tada veolatti 9 ja diagonaallatti /6 veojoone reguleerimiseks hori-
sontaaltasapinnas. Tiislite painutatud otste avad vbdimaldavad
aasade 2 ja 8 poiklatti iimber paigutada iiles ja alla ning sellega
reguleerida veojoone asukohta vertikaaltasapinnas.

Iste 13 (joon. 52) on ette nihtud adra haakijale, see on varus-
tatud seljatoega ja eest lahtikdiva kaitsevardaga.
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TRAKTORIADRA MEHHANISMID.

Adra mehhanismid peavad voimaldama: a) reguleerida kiinni-
siigavust vajalikes piirides, b) ‘kallutada adra raami horisontaal-
tasapinnas, ¢) viia ader traktori joul t66asendist transpordiasen-
disse, d) viia atra kdsitsi mullast vilja.

Haakeadral on: polluratta-, vaoratta- ja tagarattamehhanismid.

Adra viimisel tooasendist transpordiasendisse traktori joul saa-
vad koik mehhanismid liikumise pollurattalt, mille p6id on libise-
mise valtimiseks varustatud peitlitega.

On olemas mitmesuguse ehitusega tostemehhanisme. Enamikul
iildotstarbelistel atradel on need ehitatud alljédrgnevalt.

7

Joon. 62. Adra I1-5-356M haake-
raud:

1 — poiklatt; 2 ja 8 — raami aasad;
3, 4, 5 6, 7, 10, 11, 14 — -poldid;
9 — veolatt; 12 — Sarniir; 13 —
veoaas; 15 — libisti; 16 — diago-

naallatt; 17 — distantsrongas. /f /4

Pollurattamehhanism koosneb automaadist, tostemehhanismist
- ja kiinnisiigavuse reguleerimise mehhanismist.

Automaat (joon. 63) on méairatud polluratta iithendamiseks
adra tostemehhanismiga ja sellest lahutamiseks. Automaat aset-
seb polluratta poolteljel«5. See koosneb neljast peamisest osast:
porkrattast 6, kettast 7, lingist / ja liilitushoovast 3, millel on
otsas rull 4. Porkratas 6 on jdigalt kinnitatud polluratta rummu
kiilge (joon. 60) ja poorleb koos sellega vabalt poolteljel. Ketas 7
(joon. 63) on kinnitatud pooltelje kiilge kiilu abil ja poérleb ainult
koos poolteljega. Link / on kinnitatud automaadi ketta kiilge Sar-
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niirselt. Ta hambub porkrattaga vedru 8 toimel ja liilitatakse vilja
lilitushoova & rulli abil.

Kiinni ajal tostemehhanism ei toota. Sel ajal asub liilitushoova
rull 4 automaadi pesas 9 ja, surudes lahti linki 7, ei lase hambal 2
lilituda porkrattaga 6. Adra viimiseks t66asendist transpordiasen-
disse (joon. 63, b) tombab traktorist voi haakija liilitushooba, viib
sellega rulli pesast vilja ja vabastab lingi. Link tommatakse vedru
mojul péorleva porkratta vastu, seejuures lingi ning porkratta
hambad liilituvad ja veavad kaasa automaadi ketta koos ratta pool-
teljega. Ketas ja ratas poorlevad niikaua, kuni link on liilituses
porkrattaga. Link liilitub lahti automaatselt pérast ketta 180°
pooret, niipea kui liilitushoova rull 1dheb ketta vastaspoolsesse
pessa ja eemaldab lingi porkrattast. Sellest momendist lakkab
ketta poorlemine. Ketta poérdumise ajal téétab tostemehhanism
ja ader viiakse téoasendist transpordiasendisse.

Joon. 63. Porkautomaadi skeem:

¢ — automaat vilja lulitatud; b — automaat sisse lilitatud; 1 — link;

¢ —« lingi hammas; 3 — liilitushoob; 4 — liilitushoova rull; 5 — ratta

pooltelg; 6 — ratta porkratas; 7 — ketas; 8 — lingi vedru; 9 — ketta
pesa.

Adra viimiseks transpordiasendist t60asendisse on vaja rull
uuesti tommata kettapesast vilja ning ader langeb raskusjou
mojul téoasendisse.

Kokkupandud automaadi {ildvaade polluratta poolteljel on
antud joonisel 64. Seda automaati nimetatakse porkautomaadiks.
Eriotstarbeliste raskete atrade juures kasutatakse redelautomaate.
Viimased on keerulisema ehitusega ja raskemad, kuid see-eest t66-
kindlamad.
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Automaadi ja tostemehhanismi t66d kergendavad amortisaator-
vedrud 76 (joon. 52). Tuleb jdlgida, et vedrud oleksid digesti pin-
gutatud. Uleliigsel pingutusel voib ader jddda vedrudele rippuma
ega lange alla. Norga pingutuse korral on automaadi t66 rasken-
datud, t66asendisse viimisel langeb ader jarsuit alla ja adra terad
porkavad liiga tugevasti vastu maad.

Joon. 64. Adra tosteautomaat:

1 — telje laager; 2 — poOlv; 3 — pooltelg; 4 — automaadi link;
v — Kketas; 6 — wvint; 7 — kepsu varras; 8 — Kkepsu toru;
9 — kepsu Sarniir.

Tostemehhanism kujutab endast Sarniirneliliilikut. Joo-
nisel 64 on mehhanism nédidatud t66asendis, kus polluratta poid
(tugipind) asub adra terast korgemal kiinnisiigavuse vorra. Meh-
hanismi juhtivaks liiliks on polluratta pooltelje 3 vint 6. To6asen-
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dis on vént alla lastud, transpordiasendis aga iiles tostetud. Auto-
maadi sisseliilitamisega antakse pélluratta poérlemine edasi pool-
teljele 3 porkratta lingi ja automaadi ketta abil, nii et toimub
vinda 6 p6éramine 180°. Kuna vint on iithendatud $arniirselt kep-
suvardaga 7 ja polluratta pooltelje pélvega 2, siis tema po6ramine
180° voria kutsub esile kepsu lithenemise. Keps tungib torusse 8

\
Se - ;
~N
.‘ ~ ' Korpus
S g A N
2 5 h /(argu.f
iy > maapinnas!

Joon. 65. Adra siigavuse reguleerimise ja kisitsi iilestostmise
mehhanismi skeem:’

1 — késiratas; 2 — kruvi; 3 — kronstein; 4 — balanssiir; 5 — péllu-
ratta polv; 6 — pdlluratta telje kronstein; 7 — liitkeps; 8 — vint;
9 — polluratas.

ja poordub iilemise paigalseisva Sarniiri 9 {imber. Samal ajal
poordub ratta pooltelje polv laagris 7, sealjuures touseb adra raam
ja polluratas ldheb to6asendist transpordiasendisse.

Kiinnisiigavuse reguleerimise mehhanism koos-
neb kisirattast 7 (joon. 65), kruvist 2, kronsteinist 3 ja balanssii-
rist 4. Kiésiratta pooramisel pédripdeva kruvib kruvivarras end
mutrisse, mutter on iihendatud kronsteiniga 8 3arniirselt. Kruvi-
varda liihendamisel p66rdub balanssiir 4 vasakule. Toetudes krons-
teinile 6, pdorab balanssiir polve 5 ja tostab adra raami iiles,
polluratas aga ldheb transpordiasendisse. Teleskoopiline keps 7
pikeneb ilma ratta pooltelje vindale méju avaldamata ja selle
asend jaab muutmata, sest adra kisitsi tostmisel automaati ei
lilitata. Késirattaga reguleeritakse adra kiinnisiigavust ja samuti
tostetakse ader iiles taielikult.

Vaorattamehhanismi (joon. 66) iilesanne on siduda pollu-
ratas vaorattaga ja soltumatult muuta vaoratta asendit adra
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Joon. 66. Adra I1-5-35M vaoratta mehhanism:
1 — kisiratas; 2 — kuliss; 3 — kruvi; 4 — tommits;
5 — vaotelje balanssiiri kronstein; 6 — vaoratta polvielg;
7 — polluratta polvtelg; 8 — mutter.

raami kallutamiseks. See mehhanism kujutab endast neliliilikut,
milles polluratta vinttelg 7 ja vaoratta vénttelg 6 on seotud kahe
balanssiiriga 2 ja 5 ning tommitsaga 4. Polluratta viimisel t60-
asendist transpordiasendisse toimub samasugune asendi muut-
mine ka vaoratta juures sidemehhanismi kaasabil. Kui kiinnisiiga-

Joon. 67. Adra II-5-35M
tagaratta mehhanism: 4

1 — tagaratta telje tommits;
2 — kahe Olaga hoob; 3 —
hoova telg; 4 — rull; 5 —
putk; 6 — ratta telje polv; 5
7 — Sarniir; 8 — regu-
leerimispolt; 9 — ratas.
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vuse reguleerimisel muudetakse polluratta asendit, siis muudab
samuti oma asendit ka vaoratas. Selleks on pérast polluratta
asendi muutmist vaja tdiendavalt muuta ka vaoratta asendit. See
saavutatakse polluratta teliel asuva balanssiiri pikkuse muutmi-
sega kruvimehhanismi abil. Nagu niha jooniselt, on polluratta
vinttelje 7 kiilge jdigalt asetatud balanssiir 2, mida nimetatakse
kulissiks ja mille sees kdib kruvi 3 mutriga 8. Mutter on Sarniir-
selt ithendatud vaoratta telje balanssiiriga 5 varda 4 abil. Kasi-
ratta 1 pooramisel nihkub mutter 8 kruvi 3 méoda kas iiles voi
alla, poorab varda 4 abil balanssiiri 5, sellega koos aga ka vao-
ratta telge 6, mis omakorda kas tostab voi laseb alla vaorattale
toetuvat parempoolset adra raami. Kaésiratast I pooratakse seni,
kuni raam votab horisontaalasendi.

P

L 10-15mm

—

Joon. 68. Adra haakeraua seadmine raskuskeskme jargi:
@ — adra raskusjoud; P — veojoud; O — raskuskeskme jilgpunkt.

Tagarattamehhanismi (joon. 67) iilesandeks on adra tagaosa
kas tosta voi alla lasta. Tommits / ithendab tagarattamehhanismi
polluratta vantteljega. Tommitsa 7 liikumisel paremale liigub
paremale kahe Glaga hoova iilemine ots 2, kuna nimetatud hoob
vGib poorduda telje 3 iimber. Hoova alumine ots, mis on varusta-
tud rulliga 4, liigub samal ajal vasakule ja surub putke 5 {ilemi-
sele osale ning paneb tagaratta telje 6 iilemise otsa podorduma
Sarniiri 7 suhtes. Tagaratas, liikudes adra raami alla, tostab adra
tagaosa transpordiasendisse. T6oasendis toetub putk koos tagatel-
jega reguleerimispoldile 8. Viimase abil fikseeritakse tagaratta
korgus selliselt, et ta toetub kiindmisel vao pohjale.



HAAKEADRA REGULEERIMINE.

Haakeraua seadmine ja reguleerimine. Kiinni ajal peab ader
liikuma otse, ta ei voi olla viltu paremale ega vasakule ja koik
korpused peavad kiindma iihesuguse siigavusega. See on voimalik
ainult siis, kui haakeraud on oGigesti seatud.

T66 ajal mojuvad adrale mitmesugused joud, mis pidevalt muu-
davad suurust ja ka suunda. Nagu néitavad katsed, on ader tasa-
kaalus ja vajab kiindmisel kdige vihem veojoudu, kui veojoon Kul-
geb paralleelselt vao kaldaga ja 16ikab vao pohja paremal pool
raskuskeskme jdlgpunkti (O) 100—150 mm kaugusel (joon. 68).

Adra digeks haakimiseks on vaja teada adra raskuskeskme jélg-
punkti asukohta. Selle tdpsemaks médramiseks kasutatakse mit-
meid vahendeid, kuid praktikas piirdutakse ka ligikaudse maééra-
misega. Katsete pohjal voib Gelda, et adra raskuskeskme jalgpunkt
asub sirgioonel, mis {thendab korpuste ninad. Kahekorpuselisel
adral asub raskuskeskme jalgpunkt nimetatud joone keskkohal, -
kolmekorpuselisel adral asub see teise korpuse ninast 100—150 mm
paremal, neljakorpuselisel teise korpuse ninast 100—150 mm vasa-
kul, viiekorpuselisel adral kolmanda korpuse ninast. 100—150 .mm
paremal.

Kui adra raskuskeskme jidlgpunkt on leitud, seatakse haakeraud
iilaltdhendatud reegli kohaselt. Nagu juba margitud, on haakeraud
kinnitatud raamile niiviisi, et kinnituspunkti saab reguleerida
horisontaaltasapinnas (seades veolatti ja diagonaallatti vasakule
voi paremale poiklati aukudes), samuti ka vertikaaltasapinnas
(haakerauda {imber tostes iiles voi alla raami tiislite painutatud
esiotste aukudes). Haakeraud tuleb iimber seada, kui muudetakse
kiinnisfigavust voi adra korpuste arvu.

- Oigesti seatud haakeraua veolatt asub adra liikumise suunas.
Diagonaalne reguleerimislatt ithendab veolati poiklatiga jédigaks
kolmnurgaks (joon. 68). ,

Adra seadmine mdaédratud kiinnisiigavusele. Seda tehakse kas
spetsiaalsel seadeplaadil voi siledal platsil. Esiteks viiakse ader
tooasendisse. Selles asendis asub polluratas adra terade joonest
kiinnisiigavuse vorra korgemal, seepdrast pannakse polluratta alla
klots, mille korgus vordub kiinnisiigavusega. Vao- ja tagaratas
veereb modda vao pohja, seepédrast peavad need seisma plaadil
klotsideta. Arvestades seda, et t66 ajal rattad vajuvad mulda, on
vaja seadmisel adra terad tosta pollu- ja vaoratta mehhanismide
abil 10—15 mm korgemale plaadi tasapinnast. Peitelterade puhul
peavad nende ninad puutuma plaadi tasapinda, kuid tera tagu-
mine 16ikeserv peab olema veidi korgemal, adra raam peab olema
horisontaalne.

Mehhanismide asendid, mis vastavad mé&édratud kiinnisiigavu-
vusele, tuleb mérgistada, et nende asukohti pollul oleks kerge taas-

“-tdda.
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Pirast seda pannakse haakeraua veoaasa alla alus, mille korgus
on traktori veoraua korgus pluss kiinnisiigavus. Edasi miiratakse
adra raskuskeskme jilgpunkt ja veojoone vao pohjaga loikumise
punkt. Méddratud punkti liiiiakse nael, naela kiilge seotakse néor
ning tommatakse see pingule kuni haakeraua veoaasani. NoOori
suund nditab veojoone Giget suunda. Sellel joonel asuvasse poik-
lati avasse kinnitatakse haakeraua veolatt. N66ri suund niitab ka,
missugustesse tiisli painutatud otsaavadesse tuleb kinnitada
haakeraua poiklatt. See haakeraua asend, mis vastab miiratud
kiinnisiigavusele, tuleb samuti mérgistada. g
Adra seadmine esimese vao ajamiseks. Esimese vao ajamisel
veerevad molemad adra esirattad kiindmata pollupinnal ja adra
esimene korpus peab kiindma poole kiinnisiigavusega. Seepirast
tostetakse esimese vao ajamiseks vaoaratas adra esimese korpuse
terast korgemale poole kiinnisiigavuse vorra, sel puhul on adra
raam kaldu vasakule. Adra teise kdigu eel seatakse vaoratas nor-
maalsesse to6asendisse.

HOLMADETA ADER MULLAHARIMISEKS
T. S. MALTSEVI MEETODIL.

Kurgani oblasti Sadrinski katsejaama direktor T. S. Maltsev
esitas uue mullaharimis- ja kiilvamismeetodi, mille peamine erine-
vus seisneb selles, et kiintakse holmadeta adraga 40—50 cm siiga-
vuselt iga 4 kuni 5 aasta jirel. Niisuguseks kiinniks tuleb votta
raske viiekorpuseline holmadeta ader TI1-5-3511Y (tugevdatud
uudismaa-ader joon. 69).
Adral on spetsiaalsed korpused, millel puuduvad hdlmad. Spat-
siaalne holmata korpus koosneb ankrust 4, peitelterast 8, laien-
dajast /, mis suurendab mulla kobestamist, kaitsest 2, mis vihen-
dab ankru kulumist, ja tallast 5. Viimase korpuse tald varusta-
takse kingaga 6.
Holmadeta ader kobestab mulda aktiivselt 50 cm siigavuselt
ilma mullahorisonte {imber paigutamata. Seepirast ei teki kiind-
| misel vagusid. Selleks et vaoratas veereks esimese korpuse res
kobestamata mullal, ei asetse vaoratas nii nagu harilikel atradel,
nimelt paremal poo! telje polve (joon. 52), vaid vasakul pool polve
(joon. 69). Selleks on vaoratta telg nihutatud raami laagrites
par:male, pooltelg aga paigutatud vasakule poole. Samuti on pai-
gutatud iimber tagaratas, mis ei veere viimase korpuse taga, vaid
korval, kobestamata mullal. Selleks on tagaraita normaalne polv-
telg vahetatud pikendatud polvteljega ja sellele on paigutatud
spetsiaalne laf>ndatud péiaga vertikaalne ratas.-

Kuna hélmadeta adra veotakistus on suurem, siis on adra raam
tugevdatud vastavate taladega.
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Ader on varustatud spetsiaalse haakerauaga, millel pdiklatt 8
on pikendatud ja diagonaallatt 9 valmistatud nurkterasest. Poik-
lati vasakpoolne ots on iihendatud adra raamiga tombelati 7 abil,
mis koosneb kahest avad>ga ribast lati pikkuse reguleerimiseks.
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Joon. 69. Ader I1-5-3511Y iimberseatuna hdlmadeta kiinniks:

1 — laiendaja; 2 — kaitse; 3 — peiteltera; 4 — kronstein (ankur); 5 — tald; 6 — king;
7 — tdommits; 8 — haakeraua pdiklatt; 9 — diagonaallatt.

~ATRADE HAAKESEADMED.

Uhe adra veotakistus ei ole kiillaldane sellise suure voimsusega
traktori tiielikuks koormamiseks, nagu seda on C-80, seeparast
haagitakse veojou tdielikuks drakasutamiseks iihel> traktorile
spetsiaalse haakeseadme abil kaks kuni kolm atra. Kahe viiekor-
puselise adra I1-5-35M (joon. 70) haakeseade koosneb neljast
pohisolmest: esihaak>rauast 7, ithenduslatist 2, tagahaakerauast 3
ja tugirattast 4. Esihaakeraud iihendatakse Sarniirselt esimese adra
kiilge. Haakeraua pdiklatt ja kolm latti moodustavad jdiga siis-
teemi. Tagahaakeraua parempoolne ots kinnitatakse Sarniirselt esi-
m>se adra kronsteini kiilge. Tagahaakeraua vasak ots toetub tugi-
rattale. Mdlemad haakerauad ithendatakse omavahel reguieeritava
latiga 2, millega antakse edasi traktori joud teisele adrale. Teine
ader on ithendatud tagahaakerauaga pikendi & abil.

Atrade agregaadi koostamiseks veeretatakse tagumine ader esi-
mese taha, nii et selle vaoratas liiguks esim:se adra tagaratta jél-
jes. Rataste vahekaugus peab olema 40—60 cm.

Tagumise adra veojoone asend reguleeritakse samuti nagu ithe |
adra haakimisel (v2ojoon peab ldikama vao pdhja veidi paremalt |
poolt raskuskeskme jalgpunkti ja peab olema paralleelne vaokal- |
daga). Haakeraud reguleeritakse vertikaaltasapinnas poiklati
iimbertostmise teel tiislite avades ja horisontaaltasapinnas — veo- |
lati iimberpaigutamisega poiklati avades. ' :

Esimese adra veojoont reguleeritakse ainult vertikaaltasapinnas. |
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Traktori veojoon peab asuma tasapinnal, mis ldbib kogu haagi-
tud atrade iihise raskuskeskme jdlgpunkti. See tihendab, et kahe
iihesuguse adra puhul peab veojoon kulgema mélema adra raskus-
keskme jéilgpunkti vahelt kummastki jélgpunktist iihesugusel
kaugusel.

Joon. 70. Haékeseade kahe adra haakimiseks:

1 — esimene haakeraud; 2 — veoraud; 3 — tagumine haakeraud; 4 — tugiratas;
5 — haakeraua pikendus.

Pooretel liilitatakse adra-automaadid sisse jirjekorras, enne
esimesel ja pérast teisel adral.

Poérdeid haak>seadmega tehakse ainult paremale poole. Kolme
adra haakimine toimub analoogiliselt kahe adra haakimisega.

Seade dkete haakimiseks. Kui ader tdielikult ei koorma trak-
torit, on soovitav iiheaegselt kiinniga ka destada. Selleks kinnita-
takse adra raami paremale kiiljele kronstein, mille kiilge haagi-
takse pulkike.

- ADRA ETTEVALMISTAMINE KUNNIKS.

T66 algul on vaja kontrollida koiki adra s6lmi, mehhanisme ja
detaile, adra monteerimist, korpuste asendit, poltliiteid ja auto-
maadi ning reguleerimismehhanismide t66d. Pirast kontrollimist
tuleb teha jédrgmised t66d: a) panna ette relkoorija, ketasnoad,
seada rattad ja haakeraud antud kiinnisiigavusele, b) puhastada
korpuste, eelkoorijate, ketasnugade ja taldade téotavad pinnad,
¢) kontrollida méardeniplid ja mairida rataste ja ketasnugade
puksid, samuti méidrida tosteautomaat ja kiinnisiigavuse regulee-
rimise mehhanismid.

Peale selle on vaja ader sisse kiinda pollul, kus veel jilgitakse
adra nugade, eelkoorijate ja teiste mehhanismide t66d. Sissekiind-
mis2] tuleb eriti jélgida, et ader oleks tasakaalus ja liiguks otse-
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joones. Adra tiislid peavad olema liikumise suunas, samuti peab
olema adra raam horisontaalne. Eelkoige tuleb jidlgida nugade ja
eelkoorijate t66d. Kui need on valesti seatud, on vaokallas rebitud
ja ebapuhas. Pi2ale selle voivad adra korpuste pollupoolsed pinnad
liiga tugevasti hooruda ja muljuda vaokallast, voi siis jédlle jétta
liikudes suure vahe vaokalda ja talla vahele. Koik see pohjustab
mulla varisemise vakku ja viilu puuduliku péoramise.

Peale selle kontrollitakse proovikiinnil tdi> téosiigavuse juures
automaadi ja tostemehhanismi t66d. Katseks voetakse maha pollu-
ratta peitlid. Kui adra nelja- voi viiekordse tostmise ja allalask-
mise puhul automaat t66tab kindlalt ilma torkumisteta ja pollura-
tas libiseb vihe, pole vaja pollurattale peitleid kinnitada.

Polluratta suurema libisemise puhul on vaja kontrollida haake-
raua asendit vertikaaltasapinnas. Kui haakeraua poiklatt on kin-
nitatud adra raamile liiga madalale, siis ei ole pollurattal vaja-
“likku koormust ja hoordumnist mullaga. Sel puhul on vaja esialgu
seada haakeraud adra raami suhtes korgemal> ja tdiendavalt kat-
setada automaati. Kui voimalik, tuleb tootada peitliteta, sest need
vihendavad ratta iga. Niiske ja kobeda mulla kiindmisel on peit-
lid tingimata vajalikud. '

Peitlid kinnitatakse pdlluratta kiilge pollul. On kelatud liikuda
teedel adraga, mille polluratas on varustatud peitlitega.

Koos automaadi katsetamisega kontrollitakse tagaratta toste-
mehhanismi. Adra téoasendis peab tagarattamehhanismi {ihendus-
latt asuma lodvalt, et automaadi sisseliilitamisel esiteks touseks
iiles raami eesmine osa ja alles siis tagumine. Tagaratta iihendus-
latt peab astuma tegevusse alles siis, kui esimene korpus on tous-
nud poole kiinnisiigavuse vorra.

Haakeraua kontrollimiseks horisontaaltasapinnas vo:takse lahti
diagonaallatt ja atra veetakse lahtise (vabalt péérduva) veolatiga.
Kui sealjuures adra tagumine osa kaldub vasakule ja adra haarde-
laius suureneb ning tagumise korpuse talla ots surutakse tuge-
vasti vao kaldasse ning se> varistab mulda vao pohja, siis tuleb
haakeraua veolatt {imber tdsta iihe kuni kahe augu vorra paremale
(vao poole).

Kui aga adra tagumine osa kaldub paremale, adra haardelaius
viheneb ja viimase korpuse tald e>maldub vaokaldast, tuleb haake-
raua veolatt iimber tosta ithe kuni kahe augu vorra vasakule
(kiindmata pollu poole). Parast seda kui on leitud haakeraua veo-
lati 6ige asukoht, tuleb pdiklatt ja veolatt ithendada diagonaalla-
tiga kokkulangevate aukude jargi.

Proovikiinnil seatakse adra toosiigavus reguleerimismehhanismi
mirkide jirgi, mis on tehtud adra eelneval seadmisel kontroll-
plaadil. Kui ader on oigesti seatud, siis votavad rattad 6ige asendi,
adra raam on horisontaalne, kiinnisiigavus vastab ©>ttendhtule ning
viimase korpuse kand ei mulju vao pohja.
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Rataste jélje jargi saab kontrollida haakeraua asendit vertikaal-
tasapinnas. Kui adra esimesed rattad surutakse tugevasti mulda,
tagaratas aga ei jdta enda jirele roobast, siis asetseb haakeraud
liiga korgel ja poiklatt tuleb lasta allapoole, kui aga, iimberpoor-
dult, tagaratas jdtab siigava réopa vao pohjale, vaoratas aga réo-
bast ei jita, siis asetseb haakeraud madalal. Sel puhul tuleb
haakeraua poiklatt tosta ithe augu vorra korgemale. Haakeraua
véadr asend vertikaaltasapinnas suurendab ratta pukside kulumist.

Adra haardelaiust kontrollitakse vaoratta asendi jdrgi vaokalda
suhtes. Normaalse haardelaiuse puhul peab ratta péia dir olema
vaokaldast eemal 4—6 cm. Viiksema vahe puhul adra haardelaius
suureneb, esimene korpus pdorab viilu korratult. Sel puhul tuleb
adra veoaas seada traktori veoraual paremale vdi viia traktor
vaole ldhemale. Kui ratta pdia ja vaokalda vahe on suur, siis adra
haardelaius on normaalsest viiksem, mistottu sel puhul tuleb tali-
tada vastupidiselt. :

ATRADE TEHNILINE HOOLDAMINE.

Tehnilise hooldamise {ilesanne on hoida korras ader kogu t&6-
perioodil. Hooldamisel on vaja silmas pidada jargmisi reegleid.

1. Iga vao 16pul puhastatagu hoolega adra korpuste ja eelkoo-
rijate toopinnad mullast. Eriti on see vajalik uute atrade sisse-
tootamisel marjas kleepuvas mullas. Téoorganid puhastatakse
poorderibal pérast adra tostmist transpordiasendisse.

2. Ketasnugade, eelkoorijate voi raami ummistumiste puhul
taimejddnuste voi umbrohtudega tuleb agregaat kohe peatada ja
puhastada vaos.

3. Iga vao lopul tuleb ader tosta transpordiasendisse ja alles
siis teha poore, kui korpused on tédiesti iiles tousnud mullast.
Ringikiindmine ja jédrsud podrded on keelatud, sest need 16huvad
rattaid, telgi ja haakerauda. A1

4. Tuleb jdlgida, et koik poldid, mutrid ja splindid oleksid omal
kohal.

5. Detaili murdumise vo6i paindumise puhul tuleb viga kohe kor-
valdada voi vigastatud detail vahetada uuega.

6. Niirid terad ja noad tuleb kohe vahetada.

7. Uks kuni kaks korda vahetuses on vaja maéarida koik hoor-
duvad osad. Pollu- ja vaorattamehhanismide kruvid peab puhas-
tama ja mddrima paksu méidrdega mitte harvemini kui iiks kord
vahetuses.

8. Kaugemate transportide puhul tuleb ratta peitlid maha votta,
ader tosta automaadi ja kési-tostemehhanismide abil tiielikku
transpordiasendisse.
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9. Kontrollima peab ka rataste pikilotku teljel. Vajaduse korral
tuleb ratta kapsel maha votta ja kroonseibi po6ramisega 1otk kor-
. valdada.

10. Haakeraua kaitsetihvti ldbilikamise korral tuleb kohale ase-
tada uus tagavaratihvt. I[lma kaitsetihvtita on keelatud adraga
toéotada.

11. To6 16pul tuleb nugade, korpuste ja eelkoorijate to6pinnad
puhastada ja médarida masinadliga. Kontrollida tuleb koik poltlii-
ted, taita madrdega koik adra maidrimiskohad ning puhastada ja
maérida tostemehhanismide kruvid.

OHUTUSTEHNIKA.

Traktoriatradega tootamisel tuleb tdita jargmisi ohutustehnika
eeskirju: 2

1. Adraga tootada ja atra hooldada voivad ainult isikud, kes
hdsti tunnevad adra ehitust ja oskavad atra reguleerida ning sel-
lega tootada. '

2. Téo algul tuleb ader hoolikalt iile vaadata ja veenduda selle
korrasolekus. Rikkis adraga t66tamine on keelatud.

3. Enne traktori paigaltliikumist peab andma signaali.

4. Rippadra voib lasta tooasendisse alles pdrast poorde lopeta-
mist, kui traktor on Idinud tooeele ja liigub otse.

5. Adra tootamise voi transportimise ajal ei voi ldheneda adrale,
seista ega istuda traktori voi adra haakeraual ega adra raamil.

6. Kiigu ajal on keelatud atra méarida, polte kinnitada, korpusi,
eelkoorijaid ja nuge puhastada. On keelatud atra remontida ja
reguleerida, olles ise adra all, sel juhul kui ader on traktoriga
haagitud. :

7. Rippatra voib tosta transpordiasendisse vao lopul ainult
traktori otseliikumisel.

8. Kestvamaks transportimiseks tuleb viia ader tdielikku trans-
pordiasendisse automaadi ja kdsitostemehhanismide abil.

9. Traktori poorded koos iilestostetud rippadraga tuleb soori-
tada sujuvalt; rippsiisteemi lahtiste ja lodvenenud kettide puhul
on poorded keelatud. ;

10. Adra iilevaatuse ja hooldamise ajaks peab laskma korpused
alla voi panema korpuste alla kindla toe.

11. Adra tera polte on keelatud kinnitada, kui ader on haagitud
traktori killge ja traktori mootor té6tab.

12. Kestva seismise puhul tuleb rippader alla lasta.
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PRAKTILISED TOOD.

To6o nr. 1. Adra terade seisukorra ja korpuste asendi
kontrollimine.

1. Liikata ader kas kontrollplaadile voi siledale porandale.

2. Lasta adra terad kdisi-tostemehhanismide abil vastu seade-
plaati ja seada raam horisontaalasendisse.

3. Kontrollida terade asendit, tommates noéri pingule esimese
ja viimase korpuse tera ninade ja kandade vahele, Oigesti kokku-
pandud adral on kdik terad iihesuguses asendis plaadi suhtes,
terade ninad ja kannad asuvad paralleelsete] sirgjoontel, terade
I6ikeservad on omavahel paralleelsed. Koikide terade 16ikeservade
ja plaadi vahekaugused kogu terade pikkuses on iihesugused.

4. Kontrollida terade seisukorda. Terade ldikeserva paksus ei
voi olla suurem kui 2 mm. Tera loikeserva alumine faas ei yoi
olla iile 4 mm lai. Mddrata terade kulumine, vorreldes neid uue
teraga. Peiteltera nina peab olema pdllu poole 5—10 mm ja alla-
poole 10—15 mm.

5. Raskusloodi, nori-ja nurgiku abil tommata 1ibi adraterade
ninade adra raami tiislitega paralleelsed ja ristjooned (joon. 71).
Pikijooned on vertikaaltasapinna jiljendeiks, mis on paralleelsed
vao kaldaga.

= g

o

Joon. 71. Adra korpuste asetuse kontrollimine.

6. Korpuste vahekaugused, mida saab miirata piki- ja poiki-
joonte abil, peavad olema vastavalt vordsed. Joonte jargi saab
mddrata korpuste haardelaiuse iilekatted. Ulekatted peavad olema
koigi ‘korpuste juures iihesugused. Kontrollida hdlma pollupoolset
dart. Holma ddr ei voi hdoruda vastu vaokallast. Holma pollu-
poolse dire ja vaokalda vahe peab olema kuni 10 mm.
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7. Kontrollida adra taldade” asendit. Taldade tagumised otsad
peavad asuma kontrollplaadi tasapinnast korgemal 10 mm ning
veidi suruma vastu vao seina.

To66 nr. 2. Adra seadmine antud kiinnisiigavusele.

1. Liikata ader kontrollplaadile voi siledale porandale.

2. Kontrollida adra monteerimist. Panna raami esimese otsa
alla pukid; keerata késitsi polluratast ja viia mehhanismid trans-
pordiasendist to6asendisse.

3. Panna palluratta alla klots, mille kérgus on vordne kiinni-
siigavusega. Votta alt dra pukid, seada raam horisontaalasendisse
vaoratta ja tagaratta mehhanismide abil. Arvestades rataste
mulda vajumist, tosta adraterad selle vorra plaadi pmnalt korge-
male.

4 Méirata adra raskuskeskme ]algpunktl asukoht marklda lei-
tud punkt ja liiia sellesse nael ndori kinnitamiseks.

5. Asetada haakeraua alla pukk arvestusega, et haakeraua veo-,
aasa korgus plaadi pinnast oleks vordne traktori haakeraua korgu-
sega maapinnalt pluss kiinnisiigavus.

6. Siduda iiks nooriots naela kiilge, mis on 166dud adra raskus-
keskme jalgpunkti, ja viia teine ots haakeraua aasa kiilge. Noor
peab pingutatuna olema tasapinnas, mis on paralleelne raami tiis-
litega. Noori suund méaarab veojoone suuna (joon. 68). Kinnitada
pikiveolatt haakeraua poiklati kiilge néori asukoha jargi. Uhen-
dada haakeraua diagonaallatt poiklati sobivasse auku, kuid see-
juures mitte rikkuda veolati Giget asendit. Kinnitada haakeraua
poiklatt painutatud tiislite otste kiilge ja panna poldid nendesse
avadesse, mis langevad kokku veojoone suunaga. Pingutada ndor

ja kontrollida haakeraua asukohta. Et vdhendada survet tagumi- - |

sele adratallale vo6i viia veojoone. raskuskeskme -jadlgpunktist
paremale 100—200 mm, selleks tuleb asetada paremale pikilatt ja
diagonaallatt, mitte aga muuta poiklati ‘asukohta. :

7. Mirkida varviga pollu- ja vaoratta asukoht, mis voimaldab
parast pollule soitmist kergesti taastada antud kiinnisiigavusele
vastavat mehhanismide seisu.

T66 nr. 3. Adra seadmine esimese vao ajamiseks.

1. Seada ader antud kiinnisiigavusele (vt. t66 nr. 2).

2. Seada vaoratas poole kiinnisiigavuse vorra korgemale adra
teradest (kasutades klotsi). Méirkida vaoratta antud asend.

3. Viia ader kasitsi téoasendist transpordiasendisse ja transpor-
tida pollule. :

4. Too algul kontrollida adra seisukorda. Seada polluratta regu-
leerimise mehhanism maéaratud kiinnisiigavusele. Seada vaoratta-
mehhanism asendisse, milles ratas asub korgemal teradest poole
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kiinnisiigavuse vorra. Adra haakeraud haakida traktori haakeraua
keskkohale. ’

5. Viia ader tooasendisse ja alustada kiindmist. Adra raam
asub niiid kaldu vasakule, sest esimese vao ajamisel on pollu-
ratas terade pinnast korgemal mdédratud kiinnisiigavuse vorra,
vaoratas aga, mis niiiid veereb kiindmata pollul, asub terade joo-

nest korgemal poole kiinnisiigavuse vorra. Teise vao eel tuleb viia *

vaoratas normaalsele toosiigavusele ja jatkata kiindmist. Kiindmi-
sel peab vaoratta pdia dir olema 4—5 cm vaokaldast eemal. Vao-
ratta asendit vaokalda suhtes saab muuta kas adra veoaasa
iimberpaigutamisega paremale voi vasakule traktori haakeraual
voi siis traktori liikumissuuna muutmisega, kui suunata traktorit
vaokaldale kas ldhemale voi kaugemale.



111 peatiikk.
AKKED JA KULTIVAATORID.

Kiindmisel ei murene kiinniviilud enamasti kiillaldaselt. Seepa-
rast on vaja pdrast kiindmist mulda veel tdiendavalt kobestada.

Siigisel kiintud pold tiheneb kevadeks ja kattub mullakoori-
kuga, kuivamisel tekivad koorikusse peenikesed I6hed, mis poh-
justavad intensiivset niiskuse auramist. Niiskuse sdilitamiseks on
vaja mullakoorik purustada ja kobestamise teel tekltada pealmine
peenesomeraline kaitsekiht.

Pealmist mullakihti on vaja kobestada ka kiilvi eel, 6hu ja
niiskuse paremaks juurdepiddsuks seemnetele.

Vietis ja seemned on vaja ettendhtud siigavuselt segada ja
katta mullaga.

Teravilja-, vaheltharitavate kultuuride ja kesapoldudel tuleb hdvi-
tada umbrohud viljakammimise, vdljarebimise voi ldbiloikamise
teel.

Koik iilaltdhendatud t66d tehakse tédiendavate mullaharimis-
riistade, nimelt dkete ja kultivaatoritega. .

AKKED.

Tootamisviisilt ja tootavate organite kujult jagunevad édkked
libistiteks, pulkidketeks ja ketasiketeks.

Libisti-akked on lihtsad mullaharimisriistad, mida sageli val-
mistatakse majandis omal joul. Need koosnevad libistist ja dkkest.

Libisti (joon. 72) on ette ndhtud kiintud harjaliste umbrohu-
puhaste poldude tasandamiseks. Libisti koosneb kolmest liilist,
iga liili omakorda kolmest meetripikkusest prussist ristloikepin-
naga 8!><8 cm. Prussid on omavahel iihendatud lithikeste ketti-
dega. Libisti juhitakse 45° nurga all
kiinniharjadele. Libisti prussid 16ikavad
vaoharjad tasaseks ja tombavad mul-
la vagudesse.

Libisti-dket (joon. 73) kasuta-
takse itheaegselt libistamiseks ja mulla
pealmise kihi kobestamiseks, selleks
on tal pulkadega pruss ehk reha. Libis-
ti-dke koosneb kahest iithesugusest lii-
list, mis on kettidega iihendatud iihise
Joon. 72. Libisti. veorauaga. Harjade Iloikamiseks on
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ette ndhtud teraslatt, mille kaldenurka reguleeritakse pollupinna
suhtes hoobade abil. Pollupinna tasandamiseks ja peenestamiseks
on tagumised prussid.

Pulkikked on ette ndhtud tdiendavaks mullaharimiseks. Neid
kasutatakse pollupinna tasandamiseks, kiinniviilude kobestami-
seks, mullapankade peenestamiseks, mullakooriku purustamiseks,
tali- ja suviviljaoraste destamiseks ja nendele tekkinud mullakoo-
riku purustamiseks, seemnete ja véetiste mullaga katmiseks ning
umbrohtude havitamiseks.

Joon. 73. Libisti-dke.

Uldkasutatavad pulkédkked on varustatud kas ruudukujulise rist-
loikega voi iimmarguste teraspulkadega. Spetsiaalsed dkked va-
rustatakse vedrupiidega, noataoliste voi hanijalgkdppadega.

Pulkéikked (jdikade pulkadega) (joon. 74) jagunevad {ihele
dkkepulgale langeva koormuse jargi: 1) kerged, koormus iihele
pulgale 0,6—1 kg, 2) keskmised, koormus iihele pulgale 1,5 kg,
3) rasked, mille koormus {ihele pulgale on 1,5—2 kg. Keskmised
ja rasked dkked varustatakse ruudukujulise ristloikega pulkadega.
Nad tdéotavad kiilutaoliselt liikudes, kant ees. Neid dkkeid kasu-
tatakse kiinniviilude kobestamiseks, mullakamakate purustami-
seks ja kiintud pOllu tasandamiseks. Ummargusi pulki kasuta-
takse kergete dkete juures, viimastega purustatakse mullakoori-

Joon. 74. Kolmeliiliga dke 3-B3T-1,0
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Joon. 75. Vedruake:

1 — haakeraud; 2 — raam; 3 — poordkdpp; 4 — vedrupii; 5 — tdstehoob.

kut, kaetakse mullaga seemneid ja vietisi ning tasandatakse
poldu.

Pulkékete peamised agrotehnilised nduded on jirgmised: 1) iga
pulk peab tegema oma vaokese, 2) vaokeste vahele ei voi jdida
tootlemata riba ning iiht vaokest ei voi toodelda kaks pulka, 3) koi-
kide vaokeste vahelaius peab olema iihesugune, 4) koik pulgad
peavad kidima iihesugusel siigavusel. Tali- ja suvivilja orasepolde

allﬁﬁl.
W=

Joon. 76. Kolme liiliga kdpp-dke 3-B3J1-1,0, vdlja téotatud T. S. Maltsevi poolt
(akke lili on ndidatud kummuli asendis).
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Joon. 77. Ketastie patarei:
1 — kvadraatvoll; 2 — laager; 3 — ketas; 4 — Kkronstein; 5 — nurkraud.

destatakse kiilviridade suhtes ristsuunas. Ristkiilvide puhul desta-
takse 45° nurga all. Kahekordse destamise puhul liigutakse kahes
erinevas suunas poiki iile kiilviridade.

Joonisel 74 toodud raske pulkike 3-B3T-1,0 (kolmeliililine raske
pulkdke) koosneb kolmest eraldi liilist, mis on kinnitatud iihise
veoraua kiilge. Uhe liili haardelaius on 0,95 m. Raami kuju jérgi
nimetatakse seda siksakdkkeks.

Vedruidkkeid kasutatakse kivisel ja paakunud, tugevasti
juurumbrohtudega ldbikasvanud muldadel. Vedrupiid painduvad
takistuste puhul, ldhevad kergemini iile takistuste ning ummistu-
vad vihem umbrohtudega. Vedrupiid purustavad téotamisel tekki-
vate 16ckidega paremini mulda kui jdigad pulgad.

Joonisel 75 on toodud iiheksapiiline vedruédke. Selle tootavaks
organiks on iimberpdoratav kdpp &, mis on kinnitatud vedrupiide
4 kiilge. Vedrupiid omakorda on kinnitatud torude kiilge, mida
pooratakse hoovaga 5.

T. S. Maltsevi noa- ja hanijalataoliste pulka-
dega dkked. Kolmelilliline noakujuliste pulkadega &ke
3-B3H-1,0 on ette ndhtud peamiselt mullapinna kobestamiseks,
et sdilitada selle niiskust®(joon. 76). Pulga otsa noataoline kuju
vahendab #dkke veotakistust ja ummistumist umbrohtudega.

Kolmeliililine hanijalataoliste pulkadega éke 3-63J1-1,0 (joon. 76)
on ette ndhtud mullapinna kobestamiseks ja umbrohtude héavi-
tamiseks. Nii noa- kui ka hanijalakujulised pulgad monteeritakse
tavalise pulkdkke raamile. Neid &kkeid kasutatakse kolm liili
komplektis.
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Ketasikked. Nende todorganiks on sfdérilised 400—500 mm
labimooduga kettad, mis paigutatakse 8—11 kaupa patareidesse
(joon. 77).

Ketasdkked (randaalid) on ette ndhtud umbrohtudega libikas-
vanud kiinniviilude kobestamiseks, mullapankade peenestamiseks,
kevadiseks kiilvieelseks mullaharlmlseks kamara peenestamiseks
enne kiindi ja ka korrepoldude koorimiseks.
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Joon. 78. Ketasdkke skeem:

a — ketaste asend kamara loikamisel; b — ketaste asend viilude 16ikamisel, kobesta-
misel ja mulla segamisel.

Ketaste patarei on paigutatud kvadraatteljele, mis poorleb dkke
edasiliikumisel. Kui telg on seatud edasiliikumise suunale perpen-
dikulaarseks, siis kettad ainult I6ikavad mulda, kui aga telg on
seatud nurga alla liikumise suuna suhtes, siis kettad oma terita-
tud didrega loikavad lahti mulla viilud, tostavad need iiles ja ko-
bestavad ning segavad mulda.

Ketaste toosiigavuse suurendamiseks tuleb kettad seada liiku-
mise suuna suhtes suurema nurga alla voi paigutada #kke raa-
mile lisaraskusi.
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Mulla kobestamise tohustamiseks on ketasédketel 4 patareid, mis
on paigutatud kahte ritta (joon. 78). Eesmistes patareides on
ketaste kumerad pooled paigutatud ékke sissepoole, tagumistes
aga viljapoole. Seega nihutavad eesmised kettad mulda . vilja-
poole, tagumised aga sissepoole.

Joonisel 78 on skemaatiliselt kujutatud ketasike BJ1-3,4. Selle
ketasikke haardelaius on 3,4 m, nagu voib ndha margi tahistu-

Joon. 79. Kelaskoorija JIB]I 4,5:

1 — ketaste patarei; 2 — tdmbelatt ketaste pooérdenurga muutmiseks;
3 — haakeraud; 4 — keskmine ratas; 5 — kiilgmine ratas.

sest. Akkel on neli poorlevat patareid. Ketaste atakknurka saab
lilkumise suuna suhtes muuta kuni 30°30’. Ketaste maksimaalne
toosiigavus on 12 cm. Nurka muudetakse traktori joul. Teedel
transportimiseks asetatakse iga patarei alla lranspordikéru.
Ketaskoorijad on {iherealised ketasikked; neid kasutatakse
korrepoldude koorimiseks. Kort kooritakse iitheaegselt viljakoris-
tamisega voi kohe pérast viljakoristamist. Ketaskoorijad kobes-
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tavad ja podravad pealmist mullakihti 4—5 cm siigavuselt. Ketas-
koorijad katavad mullaga mulla pinnal olevad umbrohuseemned,
hdvitavad pollumajanduslikud kahjurid, peenestavad korrejdit-
meid ja umbrohte ning loovad someralise pealmise mullakihi
mullaniiskuse séiilitamiseks alumistes kihtides. Umbrohuseemned,
sattudes kobedasse mulda, hakkavad 10—15 pédeva pérast ida-
nema. Idanenud seemned aga héivitatakse siigiskiinnil. Seega on
korrekoorimise peamisi {ilesandeid niiskuse siilitamine ja umb-
rohtude hédvitamine. ;

Ketaskoorija JIB/1-4,5 on kujutatud joonisel 79. Koorija haarde-
laius on 4,5 m ning t66organiks neli ketaste patareid ketta ldbi-
mooduga 455 mm. Patareid on ithendatud raami prussidele S$ar-
niirselt. Ketaste poordenurka reguleeritakse liikumise suuna suh-
tes kiilglattide 2 pikkuse muutmisega. Suurim ketaste poorde-
nurk (mida nimetatakse atakknurgaks) on 35°. Keskmised raami
rattad 4 ei muuda oma asendit, kiilgrattad 5 seatakse vastavalt
atakknurgale. Mida suurem on see nurk, seda suurem on t66siiga-
vus. Toosiigavust suurendatakse ka lisaraskuste asetamisega bal-
lastikastidesse. Ketaskoorija transpordiasendisse viimiseks pai-
gutatakse kiilgprussid koos tombelattidega koorija raamile. Pata-
reid haagitakse iiksteise jdrele raami taha.

KULTIVAATORID.

Kultivaatorite otstarve. Kultivaatoritega hivitatakse kiintud pol-
lult umbrohtu ja hooldatakse kultuurtaimi. Paljud pdllumajandus-
likud kultuurid kiilvatakse laiarealiselt ribas- ehk lintkiilvis, pesiti
voi ruutpesiti. Sdédraselt kiillvatud kultuure nimetatakse vahelt-
haritavateks kultuurideks (riihvelkultuurideks). Vaheltharitavate
kultuuride hooldamine koosneb mulla kobestamisest, reavahede
harimisest piki- ja ristisuunas, taimede harvendamisest, mulda-
misest ja taimede toitmisest (pealtvidetamisest).

Agrotehnilised nouded kultiveerimisel. Lauskultiveerimisel on
agrotehnilised nouded jargmised: 1) pérast kultivaatoriga kobes-
tamist peab mullakihil olema peeneteraline struktuur, 2) t66siiga-
vus peab olema iihtlane kogu agregaadi haardelaiuses, 3) koik
umbrohud peavad olema 14dbi 16igatud, ei voi esineda vahelejat-
misi, 4) esimest korda tuleb kultiveerida risti kiinnivagude suhtes,
jargmised aga risti eelmisele kultiveerimisele, 5) kultivaatori
todorganid peavad kobestama mulda ilma alumist niisket kihti
iiles toomata.

Agrotehnilised nouded vaheltharimisel on jargmised: 1) kulti-
veerimise siigavus reavahedes peab olema {ihtlane, 2) kultiveeri-
tud pollupind peab olema tasane, 3) umbrohud peavad olema havi-
tatud kogu reavahe laiuses, 4) kultivaatorid ei voi vigastada ega
matta mullaga kultuurtaimi.
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Kultivaatorite tiiiibid. Oma otstarbelt jagunevad kultivaatorid
kesakultivaatoriteks (mulla lausharimiseks), vaheltharimiskulti-
vaatoriteks (vaheltharitavate kultuuride reavahede harimiseks),
universaalseteks kultivaatoriteks (laus- ja reavahede harimiseks)
ja eriotstarbelisteks kultivaatoriteks.

Veojou jérgi eristatakse traktori-, hobu- ja kisikultivaatoreid.
Traktorikultivaatorid jagunevad omakorda haake- ja rippkultivaa-
toriteks.

Joon. 80. Kultivaatori t66organid:

1 — parempoolne ja vasakpoolne ldikenuga; 2 — 1dikehanijalg; 3 — universaalne
hanijalg; 4 — kobestuskdpp (peitlitaoline ja pddratava kidpaga); 5 — vedrupii; 6 —
muldamiskorpus.

Kultivaatorite té6organid. Kultivaatoritega tehakse viga erine-
vaid t6id ja selleks on neil mitmesuguse ehitusega tédorganid, mis
jaotatakse jargmisteks gruppideks: 1) mitmesuguse kujuga jiigad
kdpad mulla kobestamiseks, 2) vedrupiid - umbrohtude viljakam-
mimiseks, 3) kahepoolsed reguleeritavate hdlmadega kipad va-
gude ajamiseks ja muldamiseks, 4) poorlevad tdiskettad voi ham-
bilised kettad ning noelkettad mulla kobestamiseks, umbrohtude
hévitamiseks ja mullakooriku purustamiseks, 5) mullas poorievad
horisontaalsed neljakandilised v6llid umbrohujuurte viljarebimi-
seks (kasutatakse l6unarajoonides), 6) poorlevad siledad silindrid
voi mitmesuguse kujuga rasked rongad mullapankade peenestami-
seks ja mullakihtide tihendamiseks.
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Koige enam kasutatakse jdiku 16ike- ja kobestuskdppi. Loike-
kdpad (joon. 80) jagunevad loikehanijalgadeks, universaalhani-
jalgadeks ja iihepoolseteks loikenugadeks (parem- ja vasakpool-
sed). Loikehanijalgu 2 kasutatakse nii kesa- kui ka vaheltharimis-
kultivaatorite juures. Loikekdppade peamine {ilesanne on umb-
rohujuurte ldbiloikamine. Nende kédppade tousunurk on viike
(18°). Kdppade haardelaiused on 145, 180 v6i 260 mm, t66siiga-
vus 4—6 cm.

Universaalseid hanijalgu 3 kasutatakse peamiselt kesakultivaa-
torite juures. Koos juurte ldbiloikamisega kobestavad need lahti-
Ioigatud mullakihti. Selleks on kdpa t66pinna tousunurk suurem
kui loikehanijalgadel (25—30°). Universaalhanijalgade haarde-
laiused on 220, 270 vo6i 385 mm, todsiigavus 8—12 cm.

Uhepoolsetel loikenugadel on tousunurk 10—15°, neid kasuta-
takse ainult reaskultuuride vaheltharimiseks. Loikenoad paiguta-
takse kultuurtaimede rea molemale kiiljele ja need 16ikavad umb-
rohte reavahede #irest vertikaalselt ning horisontaalselt, rea-
vahede keskkohas aga loigatakse umbrohud 1&bi l6ikehanijalga-
dega.

Kapa selg
Laikeserv
10-18°
S5 S
Venitus
Joon. 81. Képpade terilamine:
a — pealt teritaminé; b — alt teritamine; ¢ — kombineeritud teritamine.

Loikekédppade t66 kvaliteet oleneb nende 16ikeserva seisukorrast.
Kui 16ikeserv on niiri, siis vdheneb ldbiloigatud umbrohtude hulk
15—20% vorra. Hésti teritatud noad loikavad 1dbi koik umbrohud
kogu kdpa haardelaiuses. Kappi teritatakse erinevalt, olenevalt
kidpa toopinna kaldenurgast. Normaalseks tootamiseks peab kédpp
puudutama horisontaaltasapinda (seadeplaati) ainult oma loike-
servaga, kdpa alumise pinna ja horisontaaltasapinna vahele peab
jddama vahe, mis moodustab nurga 5—10°. Lamedaid loikeképpi,
mille tousunurk on vdike, tuleb teritada ainult pealtpoolt (joon.
81,a). Alt teritamine segaks kdpa normaalset muldatungimist.
Universaalhanijala kaldenurk on 25—30° ja seda tuleb teritada
alt (joon. 81,b), pealt teritamisel jddks teritusfaas peaaegu verti-
kaalseks, mis suurendab kipa veotakistust ja soodustab 16ikeserva
ummistumist. Uldiselt osutub alt teritamine otstarbekohasemaks ja
seda tuleb kasutada, kui aga kédpa kaldenurk seda voimaldab. Eri
juhtudel kasutatakse ka kombineeritud teritamist, teritades pealt
ja alt (joon. 81, ¢).
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Kobestuskédppi 4 (joon. 80) 7
kasutatakse = vaheltharitavate  ? , )
kultuuride reavahede keskmi-
seks ja siigavaks kobestamiseks !
(stigavus kuni 16 cm), mulla 2
alumisi kihte iiles toomata.

Vahetatavate otstega vedru-
piisid 5 kasutatakse kesa kulti-

veerimiseks, tootamisel kivistel b

ja juurumbrohtudega lédbikas- 2 (@
vanud muldadel. Vetruvuse tot- I>€; .

tu {iletavad need kdpad kergesti I

takistusi ja rebivad hasti vélja

umbrohujuuri. ; ;
Muldamiskorpused 6 kinnita-
takse vaheltharimiskultivaato- 3 4
teiste

ritele kartuli, kapsa ja
kultuuride muldamiseks ning
niisutusvagude ajamiseks.

Enamik kultivaatoreid varus-
tatakse mitme td66organite
komplektiga, et ithe kultivaato-
riga saaks teha mitmesuguseid
toid.

Tooorganite kinnitamine kul-
tivaatori raamile. Ummistuste ,
valtimiseks kinnitatakse tooor- r

ganid kultivaatori raami kiilge é
malekorras kuni kolme ritta. ' nNal
Harilikult kinnitatakse tédorga- [ {J

nid raamile S$arniirselt, et nad
aremini jalgiksi 0 3
P jalgiksid  pollu eba Joon. 82. Kultivaatorite téGorganite

taséi}?_l;Sl-l lihtsai L ey kinnitus raamile:
Ehituselt lihtsaim on indivi- a — individuaalse veorauaga kinnitusviis;

duaalne 3arniirne kinnitusviis b — Sarniirne nelililik-kinnitusviis; 1 —
(joon. 82, a), seejuures on tugijalas; 5 — arniirne neliliiik; 6 - ver-
iga t66organ 2 3arniirselt kin- TN AN o
nitatud iildise veoprussi 7 kiilge

veoraudade / abil. Niisuguse kinnitusviisi puhul jilgivad tédorga-
nid histi pollu reljeefi, kuid selle puuduseks on kipa kaldenurga
ja sellega ka to6siigavuse pidev muutumine. Peale selle ei voimal-
da veoraua individuaalne kinnitus kasutada iihepoolseid Idike-
nuge (kuna kinnitus horisontaaltasapinnas ei ole kiillalt jiik).
Pohiliselt kinnitatakse sel viisil kesakultivaatorite té6organid.
Téoorganite muldatungimise piiramiseks ja téosiigavuse kindlana
hoidmiseks kasutatakse monede konstruktsioonide juures kas tugi-
ratast 3 voi tugijalast 4. Toed on reguleeritavad korguse suhtes.

o
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Sarniirne neliliilikkinnitusviis (joon. 82,b) tagab iihesuguse
kdpa seadenurga horisontaali suhtes, olenemata toosiigavusest.
Selle viisi juures kinnitatakse mitu té6organit iihte sektsiooni,
mis omakorda kinnitatakse neliliillikmehhanismi abil kultivaatori
raamile.

Todorganite tostmisel ja allalaskmisel liiguvad neliliiliku verti-
kaalne liili ja kdppade ankrud omavahel paralleelselt. Selie kinni-
tusviisi puuduseks on konstruktsiooni keerulisus.

Koik kdppade kinnitamise viisid veoraami voi sektsiooni kiilge
peavad voimaldama reguleerida kidppade toosiigavust ja nende
kallet horisontaaltasapinna suhtes.

Kultivaatori seadmine to6ks. Seda tehakse kas plaadil voi sile-
dal porandal. Algul koostatakse rataste ja to6organite asetuse
skeem. Lausharimise skeemis peab olema ndidatud: naaberkép-
pade keskjoonte vahekaugus, kdppade haardelaius, 16ikekdppade
iilekatte suurus, kdppade arv ja rataste vahekaugus. Rattad pea-
vad olema asetatud selliselt, et iga ratta poéia keskjoon langeks
kokku vastava kédparea keskjoonega. Vahelejatmiste véltimiseks
peab esimeste loikekdppade haardelaius kattuma tagumiste kép-
pade haardelaiusega. Olenevalt t66 iseloomust peab iilekatte susm-
rus olema 50—70 mm. Kédppade seadmise niiteid mulla lausharl-
miseks on toodud joonisel 91.

Rataste ja todorganite paigutuse skeem koostatakse vastavalt
antud kiilviskeemile, milles peab olema ndidatud reavahe laius ja
kiilvimasina haardelaius. Iga reavahe tootatakse 1dbi harilikult
mitme kdpa poolt. Kdppade arv iithes reavahes oleneb reavahe
laiusest ja kédppade haardelaiusest. Kultuurtaimede vigastuste
viltimiseks seatakse kidpad teatud kaugusele taimederea keskjoo-
nest. Seega jddb molemale poole taimede rida téotamata riba,
mida nimetatakse kaitsetsooniks. Olenevalt to6tingimustest on
kaitsetsooni laius 70—150 mm. :

Reavahes tuleb kdpad paigutada malekorras, et nad ei ummis-
tuks umbrohtudega. Peale selle peab neil olema iilekate selliselt,
et 1oigataks 14bi koik umbrohud.

Kobestuskdpad paigutatakse ilma iilekatteta, sest kobestatud
riba on kdpast mérksa laiem.

Joonisel 83 on nédidatud mitmesuguseid reavahede harimiseks
sobivaid kdppade paigutamise viise. Tdhtede tdihendused,joonisel
on A — kaitsetsoon, B — kidpa haardelaius, C — iilekate.

Kultivaatori seadmisel reavahede harimiseks tuleb kultivaatori
haardelaius kooskolastada kiilvimasina haardelaiusega. Puuterea
laius, mis jadb kiilvimasina kahe kdigu vahele, ei ole {ihesuguse
laiusega, sest et kiilvamisel ei liigu traktor ja kiilvimasin sirgjoo-
neliselt. Seepirast peab kultiveerimisel kultivaator liikuma kiilvi-
masina jédlgedes nii, et puutereavahe haritakse kultivaatori dar-
miste téoorganitega. Kultivaatori haardelaius peab olema kas
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Joon. 83. Kultivaatori kdppade paigutamise skeemid reavahede harimisel:

1 — reavahede harimisel kahe iihepoolse 1dikenoaga; 2 ja 3 — reavahede harimisel

kahe lihepoolse 1oikenoaga ja iihe ldikehanijalaga; 4 — reavahede harimisel kahe

16ikehanijalaga; 5 — reavahede harimisel kolme l6ikehanijalaga; 6 — reavahede hari-
misel kolme kobestuskdpaga.

vordne kiilvimasina haardelaiusega voi peab mahtuma téisarv
korda kiilvimasina haardelaiusesse.

Joonisel 91, a on antud rataste ja toGorganite skeemid reavahede
harimiseks.

Kultivaatori rataste ja tédorganite seadmine antud téosiigavu-
sele on niidatud joonisel 84. Todasendis kultivaatori rattad on
tostetud kidppadest korgemale, nii et korgus vordub t66 siigavus
miinus rataste sissevajumine. Kultivaatori seadmisel tuleb ase-
tada rataste alla klotsid, mille korgus vordub todsiigavus miinus
15—20 mm. Kultivaatori raam peab selle juures olema horison-
taalne ja kdppade loikeservad peavad puudutama tugipinda.

Joonisel 84, a on ndidatud kdppade seadmine vertikaaltasapin-
nas. Kui kipa ldikeserv ei ole horisontaalne, ei to6ta kultivaator
rahuldavalt. Allalastud kidpaninade puhul kobestab kapp tuge-
vasti mulda ja toosiigavus liheb normaalsest suuremaks. Kui
ninad on tostetud iiles, tousevad kdpad mullapinnale. Molemal
juhul ei ole té6siigavus iihtlane. Ebatasasel pollul on soovitav t66-
tada veidi allalastud ninadega, sest kdppade muldatungimine on
siis soodsam. Kultivaatori haakeaas peab olema traktori haake-
raua korgusel ja kultivaatori raam horisontaalasendis.

Kultivaatori ehitus. KYTC-4,2A (universaalne traktorikultivaa-
tor, F. M. Solovei konstrueeritud, haardelaius 4,2 m) on levinu-
maid kultivaatoreid. Ta on ette nidhtud teraviljade ja tehniliste kul-
tuuride reavahede harimiseks (maisi, pdevalille jt.) ning mulla
lausharimiseks. Téosiigavus on loikenugade puhul 10 cm, kobes-
tuskdppade kasutamise korral kuni 16 cm.

Kultivaatori iildvaade on antud joonisel 85. Kultivaatoril on
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Joon. 84. Kultivaatori KYTC-4,2 rataste ja toGorganite seadmine
antud toosiigavusele (moddud sentimeetrites).



tdisnurkne raam 4, téoorga- a
nite tostmise ja allalaskmise
hoovad 14, kasiratas 15 kul-
tivaatori juhtimiseks, nattad
6, prussid 7 tédorganite kin-
nitamiseks, tédorganite hoi-
dikud 10, l6ikekdpad 8 ja 9
ning prusside veoraud /1.
Raami eesmises osas asub
haakeseade. Haakeaas on re-
guleeritav korguse suhtes
raami  horisontaalasendisse
seadmiseks. Rattad asuvad
seespool raami, rataste vahe-
maa on reguleeritav. Rataste
pooramiseks kultivaatori lii-
kumisel on rooliratas 15.
Toéoorganid on kinnitatud
sektsioonide /7 kiilge, mis on
Sarniirselt thendatud veovol-
liga 3. Olenevalt vajadusest
varustatakse kultivaator t66-
organite komplektidega, kuhu
kuuluvad iithepoolsed Idike-
noad haardelaiusega 165 mm,
hanijalgkdpad haardelaiuse
ga 220 ja 270 mm, peitlitao-
lised kobestuskdpad ja vedru-
piid. Tostemehhanism voi-
maldab  kultivaatori juhil

oma 1s_tme.1t kalg}l ajal to06- Joon. 84a. Hanijalgkippade tédasendid:
Organeld tosta voi alla lasta. a — hoidikute prussi reguleerimise koht;
Téstemehh‘anism koo%neb b — kédpa nina Kkorguse reguleerimise

= koht.

parempoolsest I ja vasakust
kvadraatvollist 13, mis on
paigutatud raamile, tostekahvlitest 72, mis on kinnitatud kvadraat-
volli kiilge klambrite abil, ja survevarrastest 5, mis tostavad
prusse 7 koos to6organitega. Mehhanismil on neli amortisaator-
vedru 2 toGorganite tostmise kergendamiseks. Tostehoobi /4 voib
riivi /6 abil kinnitada igasse asendisse sektoril 17.

Kiilvieelseks mullaharimiseks kasutatakse kultivaatorit kas ved-
rupiide, kobestuskédppade voi universaalhanijalgadega.

Kesa umbrohtudest puhastamiseks kasutatakse loikehanijalgu.

Reavahesid haritakse ithepoolsete 16ikenugadega loikehanijalga-
dega ja peitlitaoliste kobestuskdppadega.

Kultivaator KII-3 (joon. 86) — kesakultivaator haarde-
laiusega 3 m — on ette nahtud mulla lausharimiseks. Tal on jdik
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6 —
11 — hoidi=-
reguleerimi-~

§ — survevarras;
H

poolsete 16ikenugadega
10 — té6organi hoidik:

4 — raam;

; 14 — tboorganite sligavuse

11

(s}
; 15 —rataste pooramise késiratas; 16 — hoova riiv; 17 — hoova hammassektor,

kenuga; 9 — hanijalgkipp;

ja hanijalgkdppadega:

11; 2 — képpade tdstevedru; 3 — veoraudade voll;

oi
13 — vasakpoolne kvadraatv

(s}
pruss; 8 — iihepoolne 1

Joon. 85. Kultivaator KYTC-4,2A seatuna reavahede harimiséks ithe
se hoovad

1— parempoolne kvadraatv
ratas; 7 — hoidikute
kute prussi tiisel; 12 — tdstekahvel;

g

raam, mis toetub kahele rattale, veokolmnurk veoaasaga ja ldike-
ning kobestuskdppade komplektid. Kédpad kinnitatakse veoraudade
3 abil raamile Sarniirselt. Kdpad viiakse mulda survevedru ¢4 abil,
viimaste survet reguleeritakse vidndaga 6, millega pd&oratakse
kvadraatvolli 7 ja survevolli 5.
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Kultivaatori t66organid on paigutatud ummistuste valtimiseks
kolme ritta. Takistuste korral voimaldavad vedrukaitsed 7/ Kkip-
padel kalduda taha ja pérast takistuse {iletamist tagasi minna t66-
asendisse. *

Kéippade tostmiseks téoasendist transpordiasendisse on kulti-
vaatoril automaat 8, mis viiakse tegevusse kultivaatori ratta 10
ja kettiilekande 9 abil.

Hanijalgkédppade téosiigavus on 14 cm ja vedrukdppadel 16 cm.

Joon. 86. Kesakultivaator KII-3:
1 — képa ankur; 2 — kdpp; 3 — veoraud; 4 — varras koos survevedruga;
5 — kahvel; 6 — tostemehhanismi kiepide; 7 — kvadraatvoll; 8 — auto-
maat; 9 — Kettiilekanne; 10 — Kkdiguratas; 11 — vedrukaitse.

Rippkultivaator-taimetoitja KPH-2,8 haardelaiu-
sega 2,8 m on ette nidhtud reaskultuuride vaheltharimiseks ja tai-
mede toitmiseks. Kultivaator riputatakse traktorile XT3-7, ¥-2 voi
JAT-24. Kultivaator varustatakse universaalhanijalgadega, 16ike-
hanijalgadega, {ihepoolsete 16ikenugade ja kobestuskappade komp-
lektidega. Taimede toitmine mineraalvédetistega toimub vietis-
kiilviaparaatide, vdetisjuhtmete ja védetisnugade abil; viimased 16i-
kavad vaokese ja viivad vietise mulda.

Joonisel 87 nédidatud kultivaator KPH-2,8 on seatud reavahede
rohimiseks. Esimeses reas on iihepoolsed loikenoad, tagumises
reas — loikehanijalad.
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Kultivaatori raamiks on kvadraattoru ehk pruss, mille kiilge
on kinnitatud tugirattad. Rattad on prussil nihutatavad reavahe-
laiuse jargi. Kultivaatori téoorganid on paigutatud Sarniirsetele
sektsioonidele, millel on tugiratas. T66 siigavust reguleeritakse
tugiratta tostmisega. Téoorganeid nihutatakse prussil vastavalt
reavahede laiusele.
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Joon. 87. Rippkultivaator-taimetoitja KPH-2,8 seatuna reavahede harimiseks.

Kultivaatoril on ka rooliseade.

Joonisel 87, a esitatud kultivaator on seatud taimede toitmiseks.
Viéetiskiilviaparaat koosneb paagist, péorlevast taldrikust ja poor-
levatest ketastest vietise juhtimiseks vietisjuhtmetesse. Vaetiskiil-
viaparaadid kinnitatakse kronsteinide abil kvadraatprussile. Toite-
noad seatakse kahele poole taimede rida ja ithendatakse lehtrikuju-
liste véetisjuhtmetega. Taldrikud ja kettad kéitatakse tugiratas-
telt kettiilekande abil.

Rippkultivaator-muldaja KOH-28I1 (joon. 88) on
ette ndhtud kartuli ja teiste rithvelkultuuride wvaheltharimiseks,
muldamiseks, taimede toitmiseks ja vagude ajamiseks reavahede

86

.
!

i



laiusel 60—70 cm. Viliselt on ta sarnane kultivaatoriga KPH-2,8.
Rataste juhtimiseks on tal rooliseade.

Kultivaatori juurde kuuluvad jargmised t66organite komplektid:
taimetoitmisnoad, muldamiskorpused, hanijalgkdpad, iithepoolsed
loikenoad ja kobestuskdpad. Vdetiskiilviaparaadid on samad mis
kultivaatoril KPH-2,8.
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Joon. 87a. Rippkultivaator-taimetoitja KPH-2,8 seatuna taimede toitmiseks.

Kultivaatori haakimisjuhised. Kultivaatori normaalseks toota-
miseks tuleb haakeaas seada oigele korgusele. Haakeaasa asukoht
méairatakse seadeplaadil. Haakeaasa korgus plaadi tasapinnast
peab olema vordne traktori haakeraua korgusega pluss kultivaa-
tori toosiigavus. Toosiigavuse suurendamiseks on vaja veoaas
tosta korgemale, toosiigavuse vihendamiseks aga lasta allapoole.
Kultivaatori haakeaas tuleb kinnitada traktori haakeraua kesk-
kohale selliselt, et traktori ja kultivaatori keskteljed oleksid iihel
joonel.

" Rippkultivaatori riputamisel hiidraulilisele tosteseadmele tuleb
kultivaatori raami kronstein viia vertikaalasendisse.

Haakeseadmed kultivaatoritele ja dketele. Haakeseadmeid kasu-
tatakse mitme riista haakimisel traktorile selle veojou paremaks
drakasutamiseks. Rohkem on levinud 11 m laiune universaalne
haakeseade C-11 traktorile IT-54 ja 18 m laiune haakeseade
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C-18 traktorile C-80. Joonisel 89 on ndidatud kombineeritud agre- |
gaat, mis koosneb traktorist C-80, viiest kultivaatorist KYTC-4,2A |
ja 22 siksakikke liilist. Uldine agregaadi laius on 20 m. Nagu
jooniselt nédhtub, koosneb haakeseade keskmisest jdigast osast, |
mis toetub kahele rattale ja traktori haakerauale, ning kiilgtii-
badest, mis on ithendatud keskosa ja veoaasaga. Tiibade Sarniirne
kinnitus voimaldab haakeseadmel jilgida pollu ebatasasusi. Kul-
tivaatorid kinnitatakse haakerauale malekorras pikendite abil.

Joon. 88. Rippkultivaator-muldaja KOH-2,8I1.

Vahelejatmiste valtimisteks paigutatakse kultivaatorid {ilekattega.
Transportimisel tostetakse kiilgtiivad haakeseadme keskkohale,
pikendid kinnitatakse aga keskprussile.

Kultivaatorite tehniline hooldamine. Kultivaatorite ekspluateeri-
misel tuleb tdita jargmisi hooldamisreegleid:

1. T66 algul tuleb kontrollida ja kinnitada koik solmede ja meh-
hanismide poltliited ning mééarida koik hoorduvad osad. s

2. Parast 4—5 tootundi on vaja puhastada té6organid tolmust,
porist ja umbrohtudest, kontrollida ja kinnitada to6organite meh-
hanismide {ihendused, kontrollida todorganite 16ikeservade seisu-
korda ja méddrida hoorduvad osad.

3. Too 1opul tuleb puhastada té6organid, kontrollida nende asen-
dit ja loikeservi, samuti kontrollida koikide pohisolmede seisu-
korda. Oigeaegne loikekdppade teritamine avaldab suurt moju
kultivaatori t60 kvaliteedile. Niirid kdpad loikavad halvasti umb-
rohte, kalduvad ummistuma, vigastavad ja matavad mulla alla
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kultuurtaimi, tungivad halvasti mulda, ei anna {ihtlast téosiiga-
vust ega kobestatud kihi tasast pohja. Niirid kdpad suurendavad
kultivaatori veotakistust. Loikenuge tuleb teritada 8—10 t66tunni
jérel, kobestuskippi 20—25 tootunni jarel. Teritamisel voetagu ees-
kujuks uus kapp.
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Joon. 89. Agregaadi skeem, mis koosneb traktorist C-80, viiest kultivaatorist
KYTC-4,2A, kahekiimne kahest siksakakkest ja haakeseadmest C-18.

OHUTUSTEHNIKA.

Akete'ja kultivaatoriga tootamisel tuleb silmas pidada jarg-
misi ohutustehnika eeskirju:

1. Toole voib lubada isikuid, kellel on vastav ettevalmistus ja
keda on instrueeritud vastava masina oige ja ohutu teenindamise
alal.

2. Enne traktoriga liilkuma hakkamist tuleb anda varem kind-
laksméddratud signaali.
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3. Té6 ajal ei tohi minna traktori ja haakeriista vahele.

4. Kéigu ajal on keelatud puhastada té6organeid — méiirida
hoorduvaid osi ja kinnitada lahtitulnud polte.

5. Kéigu ajal on keelatud kultivaatorilt maha minna ja peale
hiipata kultivaatorile.

6. On keelatud jdtta dket pollule voi hoovile, pulgad iilespidi.

PRAKTILISED TOOD.

To66 nr. 1. Pulkdkke todorganite asetuse ja kinnituse "
kontrollimine. :

1. Asetada idke kontrollplaadile. Vaatluse ja méotmise teel maa-
rata pulkade pikkuste erinevused. Kvadraatpulkadel peab pulga
kant asuma litkumise suunas ja pulgad peavad olema tugevasti
kinnitatud raami kiilge; iithtlasi peavad nad olema perpendikulaar-

sed plaadi pinnaga. Raam peab asuma paralleelselt plaadi pin-
naga. ;

a

AT

Joon. 90. Akkepulkade dige asukoha kontroll.
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2. Nurgiku voi raskusloodi abil projekteerida plaadile poikliistude
keskjooned (kasutades kriidiga iilehoorutud noori). Joonte vahe-
kaugused peavad olema vordsed. Piki édkke kiilge tommata poik-
joontele ristjoon ab (joon. 90). :

3. Tommata iga pulga kohalt pikijoon, mis on paralleelne joo-
nega ab. Jooned vastavad pulkade jdlgedele (vaokestele), pollul
peavad nad olema iiksteisest vordsel kaugusel. Igal joonel peab
asuma ainult iiks pulk.

To6o nr. 2. Seada kultivaatori rattad ja todorganid mulla
lausharimiseks. . -

1. Vastavalt todiilesandele valida vajalikud t66organid, mdérata
todorganite keskjoonte vahekaugus, {ilekate voi vahemaa tédorga-
nite vahel. Mdirata kultivaatori rataste vahemaa arvestusega, et
ratta poia keskjoon langeks kokku vastava todorgani keskjoonega.
Koostada rataste ja kdppade asetuse skeem. Skeemi koostamisel
kasutada eeskujusid, mis on nédidatud joonisel 91.

2. Liikata kultivaator plaadile, seada rataste kaugus siimmeet-
riliselt kultivaatori keskjoonele.

3. Asetada rataste alla klotsid, mille korgus on vordne antud
toosiijgavusega miinus 15—20 mm, mille vorra rattad vajuvad
mulda.

4. Seada kultivaatori raam horisontaalasendisse ja projekteerida
plaadile kultivaatori keskjoon.

5. Tommata plaadile paralleelselt kultivaatori keskjoonega kép-
pade asukoha keskjooned (vastavalt skeemile).

6. Paigutada kdpad tommatud keskjoonte jargi, alustades kulti-
vaatori keskelt. Pikad veorauad voi hoidikud peavad vahelduma
liihikestega. Loikenugade 16ikeservad peavad kogu pikkuses puu-
tuma plaadi tasapinda.

7. Seada tostevolli kahvlid veoraudade kohale ja kinnitada nad
veoraudade kiilge. Koikide kdppade survekahvlid peavad asuma
ithel tasapinnal.

To66 nr. 3. Seada kultivaatori rattad ja tooorganid reavahede
harimiseks.

To6 taditmiseks on vajalikud jérgmised andmed: kiilviskeem,
kiilvimasina haardelaius, ridade vahelaius, kaitsetsooni laius ja
toosiigavus.

1. Valida vajalikud té6organid, médrata kultivaatori rataste
vahemaa, to66organite paigutus keskmistes ja puuteridade reavahe-
des. Saadud andmetel koostada kultivaatori rataste ja kidppade

gaig;ﬂuse skeem (kasutades eeskujusid, mis on toodud joonisel
1l a).
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Joon. 91. Kultivaatori KYTC-42A rataste ja toéoorganite
seadmise skeemid mulla harimiseks (moodud sentimeetrites).

a — kiilvieelne mullaharimine hanijalgkdppadega; b — mulla-
harimine vedrupiidega; ¢ — kiilvieelne siigavmullaharimine peitli-
taoliste kobestusképpadega; d — kesaharimine hanijalgkippadega.

2. Liikata kultivaator plaadile.
3. Kultivaatori rattad seada Gigele kaugusele, siimmeetriliselt

kultivaatori keskjoonele.
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Joon. 9la. Kullivaatori KYTC-4,2 A rataste ja todorganite
seadmise skeemid 70 cm laiuste reavahede harimiseks mitme-
sugusel viisil (mo6odud sentimeetrites).

4. Panna rataste alla klotsid, mille korgus vastab antud t66-
siigavusele miinus 15—20 mm.

5. Viia kultivaatori raam horisontaalasendisse.

6. Raskusloodi abil projekteerida plaadile kultivaatori kesk-
joon. Joonestada plaadile paralleelselt kultivaatori keskjoonega
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taimeridade keskjooned, kaitsetsoonide piirjooned ja reavahede
keskjooned (kasutades selleks kriidiga kaetud noori).

7. Valida vajalik arv pikki ja lithikesi veoraudu voi hoidikuid,
paigutada need reavahedesse vastavalt skeemile ja kinnitada veo-
raudade prussi voi volli kiilge ilma mutreid 16plikult pingutamata.

8. Kinnitada té6organid selliselt, et kippade 16ikeservad kogu
oma pikkuses puudutaksid plaadi tasapinda.

9. Seada tostevolli kahvlid veoraudade kohale ja kinnitada veo-
raudade kiilge. s

To6o6 nr. 4. Katsetada tooorganite ja tostemehhanismide t6od.

1. Liikata kultivaator plaadile.

2. Asetada rataste alla klotsid, mille paksus vastab téosiiga-
vusele. Viia raam horisontaalasendisse, lasta todorganid plaadile,
reguleerida kdpad nii, et nende I6ikeservad kogu pikkuses puudu-
tavad plaadi tasapinda.

3. Jarele vaadata hoobade, varraste, kahvlite ja teiste detailide
ning mehhanismide polt-, splint- ja neetiihendused. Oigesti seatud
kultivaatorite tédorganid ja tostemehhanismid peavad vastama
jargmistele tingimustele: hoobadel ei voi olla kiilglotku, linkide
vedrud peavad kindlalt sulgema hoobade riivid igas asendis, kisi-
rattad ja kruvimehhanismid peavad poorlema kergesti, koik toste-
kahvlid peavad asuma iihel tasapinnal.

4. Katsetada tostemehhanismide téotamist. Tédorganite tost-
mise puhul mitmesugusele korgusele peab vahemaa koigi kippade
ja plaadi vahel olema iihesugune.




IV peatiikk.
- TERAVILJAPUHASTUSMASINAD.

SEEMNETE PUHASTAMISE JA SORTEERIMISE VIISID.

Teravilja puhastamine seisneb terade massist korvaliste lisan-
dite eraldamises. Sorteerimisel jaotatakse terad sortidesse vasta-
valt vajadusele ja kindlaksméidratud kvaliteedile. Teri on voima-
lik lisanditest eraldada siis, kui nad erinevad iiksteisest. Praktikas
eraldatakse segusid suuruse ja kaalu jargi. Suuruse jirgi eralda-
takse paksuse kui koige vidiksema moodu, laiuse kui keskmise
moodu ja pikkuse kui koige suurema moodu jargi.

Eraldamine paksuse jargi. Paksuse jirgi eraldatakse teri pik-
like avadega soeltel (joon. 92). Terad, mille paksus on viiksem
ava laiusest, ldhevad soelast 1ébi (a, b, c¢). Terad, mille paksus on
suurem ava laiusest, ei mahu avadest 14bi (d).

( ] | ] | kot 1
L J74 jia =9 J
S ¢ 9 bt

Joon. 92. Seemnete eraldamine piklike avadega soeltel:

a, b, ¢ — seemned, mille paksus on vdiksem kui sdela ava laius (ldbivad sdela); d —
seeme, mille paksus on suurem Kkui sbela ava laius (ei ldhe sOelast 1dbi).

Eraldamine laiuse jdrgi. Laiuse jdrgi eraldatakse teri {immar-
guste avadega soeltel (joon. 93). Ummarguste avadega soelast
voivad labi minna terad, millede laius on avade diameetrist viik-
sem (a, b, c). Terad, mille laius on avade diameetrist suurem, ei
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ldhe soelast 14bi (d). Terade
segu jaotamiseks paksuse ja
laiuse jargi tuleb valida soelad,
mille avade moodud on terade ja
lisandite mootude vahepealsed.

Eraldamine pikkuse jargi.
Pikkuse jargi eraldamiseks ka-
sutatakse pesadega pindu (kér-
gedega pindu, tridore). Silindri
sisepinnale on tehtud pesad
(joon. 94), Pesadesse mahuvad
taielikult terad, mille pikkus on
pesa diameetrist vdiksem. Pikad

Joon. 93. Seemnete eraldamine  terad tdielikult pesadesse ei ma-

immarguste avadega soeltel: hu. Silindri pééramisel kantakse

el o Shmned, mille latus on [iihikesed terad (a) iles, kus

la); d — seeme. mille laius on suurem nad kukuvad renni. Pikad terad

kui ava 18bimdot (ei ldhe soelast 14bi). (b) libisevad pesadest varem ja
kantakse silindrist vélja.

Eraldamine kaalu jargi. Kaalu jirgi eraldatakse teri, venti-
laatori tuulejoa abil. Tuul eraldab terade segust kerged lisandid,
korretiikid, tithjad viljapead, Iohutud terad, umbrohuseemned,
tolmu jne. Terade segu puhastamisel vertikaalses chukanalis juhi-
takse segu iile kaldsoela (joon. 95), kus segule mojub chujuga alt
iiles. Kerged lisandid viiakse ohujoaga kaasa. Ulal settimiskamb-
ris langevad need alla ja ldhevad renni. Rasked terad aga lange-
vad tagasi soelale ja ldhevad iile selle.

Terade puhastamiseks ja sorteerimi-
seks suuruse ja kaalu jargi kasutatakse
lihtsaid ja kombineeritud viljapuhastus-
masinaid. Igal aastal suunatakse pollu-
majandusse iitha suuremal arvul korge
tootlikkusega kombineeritud viljapuhas-
tus- ja sorteerimismasinaid, mis anna-
vad hdsti puhastatud ja sorteeritud vilja.

TERAVILJIAPUHASTUSMASINAD.

Tuulaja-sorteerija BC-2. Lihtsatest
teraviljapuhastusmasinatest on meie
majandites koige enam levinud tuulaja-
sorteerija BC-2 (joon. 96) See onette
ndhtud kombainidest ja viljapeksumasi-
Joon. 94. Tridori pesadega  natest tulnud teravilja eelpuhastami-

(kdrgedega) Ec”'“d(; seks. Eelpuhastamise all maistetakse
g e terade segust jimedate lisandite eral-
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damist. Tuulaja-sorteerija peaosadeks on puistekolu 7, poorlev
sootja 2, siiber 3, ventilaator 5, iilemine sGelakast 6 kahe soelaga
a ja b ning alumine soelakast 8 soeltega ¢ ja d, viimaste alla on
pandud koputid 9. Ulemine ja alumine soelakast kiiguvad vastas-
sutinas ja on omavahel tasakaalustatud.

Joon. 95. Seemnete eraldamine ohu-
joaga:
o — kerged seemned ja lisandid; b —
rasked seemned ja lisandid.

Terad kallatakse puistekolusse 7, kust nad ldhevad soeltele. Ule-
miste soelte a ja b alla puhub ventilaator tuulejoa. Kerged lisandid
(aganad, tolm jne.) puhutakse masina taha (koht /). Jémedad
lisandid = (pohk, tithjad pead, mullatiikid jne.) ldhevad iile soela ja
lahkuvad masinast (koht /7). Terad koos peente lisanditega lébi-
vad soelad a ja b ja ldhevad umbrohuséelale c. Peened lisandid
ja umbrohuseemned ldbivad umbrohusdela ja langevad masina
alla (koht /II). Terad libisevad iile umbrohusdela ja satuvad sor-
teerimissoelale d. Viimane kujutab endast socela ¢ pikendit. Soe-
lal d eraldatakse peened terad, mis langevad masina alla (koht
IV). Puhtad terad libisevad iile sorteerimissoela (koht V).

Tuulaja-sorteerija BC-2 tootlikkus on ligi 3 tonni teri tunnis.
Masinat kéitatakse kas késitsi voi mootori abil.

Tootamiseks asetatakse tuulaja-sorteerija siledale pinnale hori-
sontaalsesse asendisse. Lahtisel platsil seatakse ta iilemiste soel-
tega allatuule, et kerged lisandid tuule mojul ei lendaks tagasi
masinasse ja tuul ei saaks segada ventilaatori t66d. Tuulaja-sor-
teerija kditamiseks mehhaanilisel joul tuleb kédsivinda asemele
panna rihmaseib arvestusega, et ventilaatori voll teeks 200—220
pooret minutis.

Trioor TII-400 on ette ndhtud nisu ja rukkiseemne l6plikuks
puhastamiseks parast eelpuhastamist tuulajas-sorteerijas. Trioori
tookdik on jargmine (joon. 97).

Terad varisevad kolust so6tevolli toimel lamedale soelale. Vari-
semise ajal puhutakse teradest vilja tolm ja teised kerged lisan-
did" (koht 0). Lame soel eraldab teradest jamedad rasked lisandid
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Joon. 96. Tuulaja-sorteerija BC-2:

A — uldvaade; B — pikildige; 1 — puistekolu; 2 — sdotja; 3 — silinder; 4 — siibri
tostevarb; 5 — ventilaator; 6 — lilemine sdelakast; 7 — soelte juhtliist; 8§ — alumine
soelakast; 9 — raputi; 10 — tuulekilp.
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Joon. 97. Triéér TIT1-400:

a — fiildvaade; b — tédprotsessi skeem; 1 — tridori silinder, 2 — silindersdel; 3 —

puistekolu; 4 — puitrullid sbéela avade puhastamiseks Kkinnijddnud seemnetest,

5 — kaitsekest terade viljumisavadega; 6 — ventilaator; 7 — renn terade juhtimiseks

silindrisse; 0 —kerged lisandid; I — jamedad lisandid; II — pikad lisandid; III —

lithikesed lisandid; IV — peened terad (kolmas sort); V — keskmised terad (teine
sort); VI — jamedad terad (esimene sort).
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Joon. 98. Teraviljapuhastamismasin OCM-3Y:
a — ildvaade; b — tootamisskeem; 1 — jdmedad lisandid; — peened lisandid;
3 — peened ja purustatud terad; 4 — kerged ja jimedad lisandid, ke ged terad;
5 — luhikesed lisandid; 6 — pikad lisandid: 7 — puhastatud nisuterad.

(koht 7). Soela labinud terad satuvad triddri silindrisse. Silindri
esimesel poolel on suured pesad 1ibimooduga 8,5 mm. Nisuterad
ja lithikesed lisandid, mis satuvad pesadesse, tostetakse files,
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kust nad varisevad renni. Pikad lisandid (kaer, tuulekaer jne.)
valguvad silindri keskel olevatest avadest vilja (koht /7). Nisu-
terad ja lithikesed lisandid viiakse teo abil edasi ja nad langevad
renniava kaudu teise silindrisse, mille pesade diameeter on
4,75 mm. Teises silindripooles eraldatakse lithikesed lisandid (nisu-
lille seemned, poolikud terad jne.), mis kantakse renni, kust nad
juhitakse vilja (koht //7). Puhastatud nisuterad juhitakse silind-
rist silindersoelale, mis koosneb kahest osast. Esimeses osas on
avad viiksemad, teises suuremad. Esimesest osast varisevad lébi
peened terad (koht /V), teisest osast aga keskmise suurusega
terad (koht V). Ule sbela ldhevad kdige jagmedamad esimese sordi
seemned ( koht V7). v

Trioori t66 puhtust reguleeritakse renni asendi muutmisega
regulaatori abil, mis asub silindri volli tagaosas. Renni voib pd6-
rata silindri telje iimber ja viia asendisse, mis annab parima
terade puhtuse. Triéori lidbilaskevoime on ligi 400 kg nisuteri
tunnis. ‘

Teraviljapuhastusmasin OCM-3Y. Tiielik teraviljapuhastus-
masin OCM-3Y on ette nihtud seemne ja toiduteravilja puhasta-
miseks ja sorteerimiseks. Terad puhastatakse ja sorteeritakse ohu-
joa, soelte ja trioori silindritega (joon. 98).

Teramaterjal viiakse transportdori abil soeitele. Siin eraldatakse
jimedad ja peened lisandid, poolikud ja peened terad. Ohujoaga
eraldatakse kerged lisandid, kidurad ja kerged terad. Soelte osast
juhitakse terad tridoridele. Algul ldhevad terad viikeste pesadega
(5 mm libimooduga) lithikeste lisandite silindrisse (nisulille
silinder). Siin eraldatakse lithikesed lisandid (nisulille seemned,
poolikud terad jt.), need lihevad renni ja vdljuvad masinast. Terad
koos pikkade' lisanditega juhitakse teise silindrisse, kus pesade
1ibimoot on 8,5 mm. Seal eraldatakse pikad lisandid (tuulekaer).
Loplikult puhastatud terad ldhevad renni ja viiakse masinast
vilja. Masina lidbilaskevoime on nisu puhul ligi 3 tonni tunnis.
Masina kiitamiseks on vaja 6-hebujoulist mootorit. Masinat tee-
nindavad masinist ja kolm t&olist.

Tootamiseks paigutatakse masin siledale pinnale horisontaal-
selt, tagumiste rataste alla kinnitatakse klotsid. Masina kaivita-
misel pannakse iilekanderihm vabakdigu rihmarattale. Pirast
mootori kdivitamist, kui ta on votnud normaalpéorded, viiakse
rihm todseibile ja alustatakse t66d. Masina seiskamiseks viiakse
. rihm vabakaigu rihmarattale.

SOELTE VALIK.

Soelte dige valik avaldab suurt moju seemnete puhastamise
ja sorteerimise kvaliteedile. Tehasest masinaga kaasaantud kési-
raamatus on ndidatud soovitatavad soelakomplektid rohkemlevi-
nud kultuuridele. Soovitatud sdelakomplekte on vaja kontrollida
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ja tdpsustada iga sorteeritava seemnepartii puhul. Selleks vde-
takse terade proovid ja valitakse tehase kdsiraamatu jérgi- soel,
mis on ette nahtud antud kultuuri jimedate lisandite eraldamiseks.
Prooviterad puistatakse soelale ja kisitsi sdeludes mdiiratakse,
kas koik terad libivad sdela. Proovi korratakse teiste lihedaste
soeltega. Masinasse pannakse séel, mis laseb ldbi pohikultuuri
seemned ja sealjuures kodige rohkem eraldab jimedaid lisandeid.
Samuti valitakse umbrohu- ja sorteerimissdelad. Umbrohusdelast
peavad ldbi minema peened lisandid ja katkised terad, pohikul-
tuuri koik terved terad peavad minema iile soela. Sorteerimissoel
valitakse arvestusega, et soel eraldaks teramassist peened terad
ja iile soela ldheks kiilviks vajaminev tidisvdirtuslik seeme. Toidu-
teravilja puhastamisel voetakse kadude vihendamiseks umbrohu-
ja sorteerimissoelad veidi vdiksemate avadega.

TERAVILJAPUHASTUSMASINATE TEHNILINE
HOOLDAMINE.

To6 algul tuleb teha jargmisi toid:

1. Puhastada ja kontrollida koik poltliited. } :

2. Korvaldada molgid, mis takistavad terade liikumist, ja praod
puitosades.

3. Uuesti pingutada ldbipaindunud sdelad, kinnitada ja tasan-
dada harjad ning jaotuskilbid.

4. Masin panna tookohale iiles loodis ja kinnitada alusele.

5. Mddrida laagrid ja teised hoorduvad osad. Too6 ajal iga 8—10
tunni jérel kontrollida masina seisukorda ja korvaldada ilmnenud,
vead, samuti regulaarselt méidrida laagreid ja hdorduvaid osi.

6. Too lopul korvaldada koik terad masina osadelt, hoolega
puhastada masin tolmust ja prahist. Té6tada tiithikdigul umbes 20
minutit tolmu ja prahi korvaldamiseks, pirast seda méarida laag-
rid ja hoorduvad osad.

OHUTUSTEHNIKA.

1. Koik liikuvad ja poorlevad masinaosad peavad olema kaits-
tud kaitseseadmetega.

2. Enne masina seismajatmist tuleb iilekanderihm viia té6rihma-
rattalt vabarattale.

3. Kédigu ajal on keelatud masinat médérida, rihmu peale panna,
soelu vahetada, polte kinnitada ja masinat remontida.

4. Teri tuleb ette anda laadimistransportéorile kiithvliga, mitte
aga kisitsi.

5. Masina {imber peab olema vaba ldbipdis.

6. Masina kdimalaskmisel tuleb anda signaali,
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PRAKTILISED TOOD.

T66 nr. 1. Tuulaja-sorteerija ehitusega tutvumine.

1. Ule vaadata tuulaja-sorteerija (trioor) ja leida selle peami-
sed solmed. Ule vaadata jouiillekandemehhanismid ja selgitada,
kuidas toimub liikumise edasiandmine joumasinalt voi késivén-
dalt ajamile ja sealt ventilaatorile, soelakastile ning trioori
silindrile.

2..Miirata ventilaatori poorded, soelakasti vonked ja trioori si-
lindri poorded minutis, kui kédsiviant teeb 45 pooret minutis.

3. Koostada teraviljapuhastamise ja -sorteerimise masina liht-
sustatud skeem. Leida soelakasti kalde, ventilaatori tuule tuge-
vuse ja trioori renni kalde reguleerimise kohad. Leida puhasta-
tud terade ja lisandite védljumiskohad. Tutvuda puhastatud terade
ja lisandite kogumise ja laadimise viiside ning vahenditega.

4. Ules seada tuulaja-sorteerija (trioor), arvesse vottes tuule
suunda. '

5. Viia 14bi tuulaja-sorteerija (trioori) tehniline hooldamine.

T66 nr. 2. Soelte valik ja nende paigutamine teraviljapuhastus-
masinasse BC-2.

1. Tutvuda masinaga kaasasolevate soeltega ja kontrollida
nende seisukorda. Vajaduse korral korvaldada nende rikked.

2. Valida sdelakomplekt antud seemnematerjali puhastamiseks,
kasutades selleks masina kdsiraamatu vastavat tabelit.

3. Kontrollida valitud soelu puhastamiseks médratud seemne-
materjaliga.

Tabel 2

Soelte komplekt mitmesuguste kultuuride seemnete puhastamiseks
tuuiajal-sorteerijal BC-2 (joon. 96)

Soelad (modtmed mm)

jadmedate lisandite 5

Kultuurid eraldamiseks Sy ashet sortgggmis-
esimene teine
a b e d
|

Nisu 8, 6 6;: 5 cXe gl 25; 126
Rukis 6;.5 b 2. SRR B8
Kaer ) 10; 8 8: 6 25: 200 1.8 |82 20
Oder | - 023

Mais 10 8 5 6
Miarkus. Arv mirgiga [J nditab stantsilud sGela pikerguste avade

laiust. Arv ilma mirgita niditab punutud traatsdela ruudukujuliste avade kiilje-

pikkust.

103



F

4. Asetada soel masinasse ja kontrollida selle t66d terade puhas-
tamisel 5—10 minuti jooksul. Kontrollida puhta tera kvaliteeti ja
kas teri ldheb jadtmete hulka.

To66 nr. 3. Tutvuda teraviljapuhastusmasinate iildehitusega.

1. Teha koik operatsioonid, mis on niidatud t66s nr. 1.

2. Méirata kindlaks, milles erineb vaadeldav_ masin tridoriga
varustatud tuulajast-sorteerijast — nii ehituse, {66skeemi, puhas-
tusel kvaliteedi, tootlikkuse, teenindavate toéliste arvu kui ka ajami
poolest. :

To6o nr. 4. Seemnete puhastamine ja sorteerimine kolhoosi
(sovhoosi) teravilja puhastamise punktis.

1. Tutvuda viljapuhastuspunkti masinate ehifusega. Tundma
oppida masinate ajamite ehitust.

Tutvuda puhta tera ja jddtmete hoiukohtadega, samuti terade
kaalumise ning transportimise viisidega puhastuspunktist hoiu-
kohta.

2. Kontrollida masinate paigaldust. Teha masinatel tehniline
hooldamine; enne t66d iile kontrollida soelte komplekt.

3. Puhastada ja sorteerida terad. Téé ajal mdiirata: masinate
tookvaliteet seemnevilja puhtuse ja tervete terade esinemise jirgi
jaatmete hulgas; masinate tootlikkus; sdelakastide ja ventilaatori
reguleerituse seisukord. Teha masinate tootamisel ettenidhtud teh-
nilise hooldamise operatsioonid.

4. Parast t66 10ppu puhastada masinad ja méirida.




V peatiikk.
KULVI- JA ISTUTUSMASINAD.

ULDANDMED.

Ulesanne ja Kklassifikatsioon. Pollumajanduslike kultuuride
seemnete mehhaniseeritud kiilvamiseks kasutatakse kiilvi- ja istu-
tusmasinaid.

Kiilvi- ja istutusmasinad erinevad iiksteisest kiilvamise ja
mahapanemise viisi, kasutatava veojou, traktoriga voi iseliikuva
~Sassiiga iihendamise viisi, masinate konstruktsiooni ja nende
haardelaiuse voi seemendite arvu poolest. Kiilvamise ja maha-
panemise viisi poolest jagunevad kiilvi- ja istutusmasinad reas-
kiilvi-, punktiirkiilvi-, lintkiilvi-, pesitikiilvi ja ruut-pesitikiilvi-
masinateks. Kasutatava veojou suhtes on kiilvimasinad kas hobu-
voi traktorikiilvimasinad. Traktoriga iithéndamise viisi poolest
eristatakse ripp- ja haakekiilvimasinaid. Oma konstruktsioonilt
jagunevad kiilvimasinad liht-, universaal- ja kombinee-
ritud kiilvimasinateks. Lihtkiilvimasinaid kasutatakse ainult
ithe kultuuri seemnete kiilvamiseks, universaalkiilvimasinaid —
mitme kultuuri seemnete iitheaegseks kiilvamiseks ja kombineeri-
tud kiilvimasinaid — seemnete ja videtise itheaegseks kiilvamiseks.
Kui lihtkiilvimasina konstruktsiooni kasutatakse ka universaal-
voi kombineeritud kiilvimasinate ehitamisel, siis tehakse koigile
kolmele kiilvimasina tiiiibile ithesugused raamid, rattad, seemen-
did ja teised solmed ning mehhanismid. Sel juhul nimetatakse neid
kiilvimasinaid unifitseeritud kiilvimasinateks. Sel-
listeks unifitseeritud kiilvimasinateks on: 24 seemendiga traktori-
teraviljakiilvimasin C¥-24, kombineeritud teraviljakiilvimasin
CYK-24, mis kiilvab teraviljakultuuride seemneid koos vietisega,
ja teravilja-heinaseemne universaalkiilvimasin CYT-47, millel on
24 seemendit teraviljakultuuride seemnete ja 23 seemendit heina-
seemnete kiilvamiseks.

Ulaltoodud klassifikatsiooni alusel voib koostada iga kiilvi- ja
istutusmasina karakteristika. Néiteks kartulipanemismasin \CH-4
on kombineeritud, 4-realine rippmasin kartulite ruutpesiti pane-
miseks. Reavahelaiusel 0,7 m on masina haardelaius 2,8 m ja rea-
vahelaiusel 0,6 m aga 2,4 m.

Agrotehnilised nouded, mis esitatakse reas- ja lintkiilvimasina-
tele, on jargmised:
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1) iihtlaselt jaotada seemned iile kogu po6llu, ilma tiihikute ja
iilekiilvideta;

2) juhtida seemned niiskesse mullakihti {thesugusele (ettenih-
tud) siigavusele;

3) kujundada kiilvatud read sirgjoonelistena;

4) tagada ridade vordne vahekaugus.

Pérast kiilvi peab pollupind olema tdiesti tasane.

Ruutpesitikiilvimasinad ja kartulipanemismasinad peavad
rahuldama jargmisi noudeid: s

1) kiilvamisel voi kartulipanekul peavad piki- ja poikread olema
hésti sirged ja paralleelsed;

2) reavahed ja pesade vahekaugused peavad olema 60 voi 70 cm
ja koikjal ithesugused.

3) kiilviks tuleb 'kasutada kalibreeritud seemneid, mahapane-
miseks aga terveid kartulimugulaid kaaluga 50—80 g; |

4) kiilvatud seemnepesad voi mahapandud mugulate pesad pea-
vad asuma iihtlaselt iile kogu pollu;

5) igasse pessa kiilvatakse 2—3 seemet vOi pannakse 2—3
mugulat;

6) koik seemned ja mugulad tuleb kiilvata voi panna, mulda
ithesugusele siigavusele.

REASKULVIMASINAD.

Uldehitus ja tooprotsess. Ndidisena vaatleme traktori-teravilja-
kiilvimasina ehitust. Joonisel 99 on toodud kiilvimasinate iild-
kujud, joonisel 100 aga nende ristldige. Kiilvimasina raam 4 toe-
tub kahele rattale /. Raamile on kinnitatud kiilvisekast 8 seemnete
jaoks. Kiilvisekast on vaheseinaga jaotatud kahte ossa, milledel
kummalgi on eraldi kaas. Kasti pohjas olevate avade kaudu satu-
vad seemned viljakiilviaparaatidesse 9.

Kiilviaparaadid on kinnitatud kiilvisekasti pohja kiilge. Nende
iilesandeks on juhtida seemned kindlates kogustes elastsetesse
kiilvisejuhtmetesse 70, millede kaudu nad satuvad seemenditesse
18. Seemendid on veoraudadega 2/ kinnitatud seemendiprussile 3.
Kiilvimasina edasiliikumisel ajavad seemendid mulda vaokesed, -
millede pohja satuvad seemned. Seemned kaetakse pealt mullaga,
mis toimub nii mulla isevarisemise teel kui ka spetsiaalsete kett-
libistite 79 abil, mis kinnitatakse seemendite kiilge. Libistid tasan-
davad seemendite ldbimise jdrel mulla, kattes seemned vajalikus
paksuses mullakihiga.

Vaatleme kiilvimasina iiksikute osade ehitust ja koostddd lahe-
malt.

Kiilviaparaadid on kiilvimasina pohilisteks tédorganiteks. Kiil-
viaparaadid peavad: 1) {ihtlaselt ette andma seemneid, et need
satuksid vakku iihesugusel vahekaugusel iiksteisest, 2} mitte
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vigastama seemneid, 3) vilja kiilvama seemneid sellisel hulgal,
nagu see on vastava kultuuri juures ette nihtud.

Kiilviaparaatide arv on mitmesugune. Tavaliselt asetatakse
traktori-teraviljakiilvimasinatele 24 kiilviaparaati (kaks sekt-
siooni, kumbki 12 aparaadiga).
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Joon. 99. Traktori-teraviljakiilvimasinad:
a — haakemasin; b — rippmasin.

Kiilvimasina iga kiilviaparaat peab vilja kiilvama {ihtlase ko-
guse seemneid ja nii, et need asetseksid iihtlaselt iile kogu pollu.

Vastavalt kiilvimasina otstarbele kasutatakse mitut tiiiipi kiilvi-
aparaate, nagu: rull-, ketas-, liblik-, hari-, trummelkiilviaparaate
jt. Koige rohkem on levinud rullkiilviaparaadid. Neid kasutatakse
koikidel teravilja-, lina- ja suhkrupeedikiilvimasinatel. Ketaskiilvi- -
aparaadid asetatakse pesiti- ja ruutpesitikiilvimasinatele. Muud
tiiiipi kiilviaparaate kasutatakse marksa vdahem.
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Rullkiilviaparaat (joon. 101). Rullkiilviaparaadi pea-
osaks on seemnekarbis / péorlev rihvelrull 7. Seemnekarp kinni-
tatakse kruvidega kiilvisekasti pohja kiilge. :

Rull on asetatud aparaate ldbivale iildisele vollile 8. Rulli sile-
dale osale asetatakse kolme nukiga muhv 8, mille nukid paiguta-
takse seemnekarbi seinas olevatesse viljaloigetesse. Seetottu piisib
muhv paigal, kuna aga voll péorleb koos rulliga. Karbi vasakpool-
sesse seina on paigutatud rosett 4. Rosetti labib rull, mille ribid
on sobitatud roseti viljaloigetega. Seetottu poorleb rull tédtamisel
koos rosetiga. Rulli saab rosetis telje sihis edasi-tagasi nihutada.
Kiilvimasina seadmisel kiilvinormile nihutatakse rulli sisse- voi |
viljapoole ja muudetakse seega seemnekarbis asuva rulli tootava |
osa pikkust. Rull kinnitatakse vollile 5 splintidega 10. Vasak-
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Joon. 100. Traktori-teraviljakiilvimasin (ristldige):

1 — Kkiiguratas; 2 — Kkettlilekanne; 3 — seemendite pruss; 4 — kiilvimasina raam;
5 ja 6 — Kkontrajami vahetatavad Kketirattad; 7 — pingutusrullid; 8 — kiilvisekast;
9 — kiilviaparaat; 10 — kiilvisejuhtmed; 11 — automaatide liilitus- ja juhthoovad;
12 — seemendite kdigusligavuse regulaator; 13 — volli 14 ja regulaatori 12 iihendus-
sorm; 14 — seemendite kvadraattdstevoll; 15 — astmelaud; 16 — kdiguratta puhasti;
17 — seemendite vardad koos survevedrudega; 18 — seemendid; 19 — libistid; 20 —
automaat; 21 — seemendi sideraud; 22 — ketiratas kdiguratta teljel.
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| poolse splindi ja rulli vahele asetatakse vedru 6, mis surub rulli
vastu parempoolset splinti. Parempoolse splindi ja rulli vahele
asetatakse reguleerimisseibid 9, millede abil seatakse rullid koiki-
des kiilviaparaatides iihtlasse asendisse.

Seemnekarbi alumises osas on reguleeritav pohi.

Viljakiilvi reguleerimine. Rulli poorlemisel paisatakse seemned
selle ribide poolt seemnekarbi pohja- kiilge kinnitatud kiilvisejuht-
messe. Mida rohkem nihutatakse rull karbi sisse, seda rohkem
seemneid haarab ta kaasa ja {imberpéordult, mida rohkem tom-
matakse rulli véljapoole, seda vihem seemneid satub kiilviapa-
raadist kiilvisejuhtmesse. See on vajalik kiilvatava seemnehulga
reguleerimiseks, sest mitmesuguste teraviljakultuuride kiilvinor-
mid on erinevad. Rulli asendi reguleerimiseks on kiilvimasina

Joon. 101. Rullkiilviaparaat:

1 — seemnekarp; 2 — liikuv pdhi; 3 — kiilviaparaatide vo6ll; 4 — rosett; 5 — splindi
ava; 6 — vedru; 7 — rull; 8 — muhv; 9 — reguleerimisseibid; 10 — splint.

seemnekarbi tagumisele seinale asetatud kiilviregulaator (joon.
102). Regulaatori peaosaks on seemnekarbi seinale kinnitatud
hoob. Hoova alumine ots on {ihendatud kiilviaparaatide volliga 3,
ilemine ots aga skaalal 7 nihutatava kdepidemega /. Skaala jao-
tus nditab rulli 5 té6tava osa pikkust. Skaala all olevasse sisse-
loikesse asetatakse polt 2 hoova kinnitamiseks vajalikku asen-
disse. Hoova vasakule poéramisel suureneb viljakiilvatavate
seemnete hulk, paremale p6oramisel aga viheneb.

Jamedate ja peenikeste seemnete kiilvamine. Mitmesuguse
suurusega seemnete kiilvamisel muudetakse reguleeritava pohja 2
(joon. 101) asendit, nagu ndidatud joonisel 103.

Jamedate seemnete kiilvamiseks seatakse seemnekarbi pohi alu-
misse asendisse, keskmise suurusega seemnete kiilvamiseks —
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keskmisse ja peente seemne-
T 7 te puhul iilemisse asendisse.
1 ik % Kui avada pohi téaielikult,
- valguvad seemned kiilviapa-
9 raadist vadlja. Et kiilvisekas-
2 ti seemnetest tithjendada, tu-
\ leb koikide kiilviaparaatide
pohjad taielikult avada.
Monedes rullkiilvinrasina-
2) tes pannakse jimedate seem-
f & : g, ke nete kiilvamiseks kiilviapa-
= raatide voll poorlema vastu-
e pidises suunas. Sel juhul lii-
3 ’ Ve ” 6 guvad seemned kiilvisejuht-

o

metesse mitfe rulli alt, vaid
pealt. Pohi aga on alaliselt
ithes asendis. Selliseid kiilvi-
:' ' aparaate nimetatakse pealt-
‘ ja altkiilviga kiilviaparaati-

deks. ,
Joon. 102. Kiilviregulaator: Uuer_na k(.).nsﬁuktsmo?‘g-a
1 — l]({(flllviregulaattc&ri kﬁﬁpide; 2 —lpolt; pealt- Jja altkulv1ga rullkiilvi-
3 — Kkiilviaparaatide voll; 4 — Kkiilvise- i H Hlvice-
juhe; 5 — rull; 6 — splint kiilvisejuhtme masinates toimub kiilvise
kinnitamiseks karbile, 7 — skaala. kasti tthendamlne koikide

kiilviaparaatide pohjade tédie-
liku avamise teel korraga. '
Poorlemise iilekandmine kiilviaparaatidele. Kiilvimasinate juu--
res kantakse poorlemine kidiguratastelt iile kiilviaparaatidele kas
kett- (joon. 100), hammas- v6i kombineeritud iilekandega. Vii-
mane on kett- ja hammasiilekande kombinatsioon. Selline iile-
kanne on kasutusel teravilja-rippkiilvimasinate] C3H-10, C3H-16
ja C3H-24 (joon. 104). Ulekanne koosneb kahest kett- ja {ihest
hammasiilekandest. Kiilvimasina kidiguratta puksile on asetatud
ketiratas /, mis on rullketiga {ihendatud ketirattaga 2. Keti pin-
gust reguleeritakse kahe pingutusketirattaga 9 ja 10. Ketiratas 2
ja hammasratas 3 asetsevad molemad iihel ja samal vollil ning
on jdigalt sellega ithendatud, nii et koos ketirattaga poorleb ka -
hammasratas, mis hambub kaksikhammasratta 4 ithe hammas-
poiaga. Hammasratta 4 teine hammasp6id hambub kontrajami
veetava hammasrattaga 5.

Kontrajamiks nimetatakse vahetatavate hammasrataste
ja ketiratastega iilekandemehhanismi, mis paneb masina veetava
volli poorlema mitmesugusel kiirusel, viastavalt iilekandearvudele.
Vaadeldavas iilekandemehhanismis kujutab kontrajam endast
kettiilekannet, millesse kuulub vaheajami volli ketiratas 6, kiilvi-
aparaatide volli ketiratas 7, pingutusketiratas 8 ja haakkett. Keti-
rataste 6, 7 ja 8 {imberasetamise teel saame 6 erinevat iilekande-
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arvu, jdrelikult saame kiilvimasina {ihtlase kiirusega edasiliiku-
mise puhul panna kiilviaparaatide volli poorlema kuuel erineval
kiirusel. See on vajalik kiilvimasina {imberseadmiseks iithe kul-
tuuri seemnete kiilvilt teise kultuuri seemnete kiilvile.

Nditeks on traktori-teraviljakiilvimasina kettajamis kéiguratta
vollile kinnitatud 9 hambaga ketiratas ja kontrajami vollile vahe-
tatavad 7, 10 ja 18 hambaga ketirattad.

Tabelis 3 on antud selle kiilvimasina ketirataste komplektid
mitmesuguste kultuuride seemnete kiilvamiseks.

Joon. 103. Seemnete kiilv:

a — peened seemned (liikuv pdhi

iilemises asendis); b — keskmised

seemned (liikkuv pohi keskmises asen-

dis); ¢ — jamedad seemned (liikuv
p6hi alumises asendis).

Tabel 3
Ketirataste komplektid kiillvimasinale CJ1-24
Hammaste arv

‘7777771 3 e i | T ;7 ey V¥w
vedav ) | ; | Ule-

i 4 P veetav | vedav | ketiratas|
Kultuuri nimetus ké.t.‘,l dtas! ketiratas | ketiratasj Kiilviapa-| k:?‘?e

I‘Z:]ltgtl;- | kontr- | Kkontr- i raatide |

vaIlil ‘ ajamil | ajamil vollil |

< . 4 J :
Nisu, . oder, rukis . . . 9 | 18 7 | 8 0,44

LTS R e d ey A (i {18 ok KOSy (LIRS I 038

Kaer (suurendatud norm) 9 e L | et T | 1,12




Ulekannete seadmine. Haakketiga kettiilekande korralikuks
tootamiseks tuleb kett asetada ketiratastele haagiga ettepoole —
keti liikumise suunas — ja iles, nagu on nédidatud joonisel 104.

Keti pingutamiseks kasutatakse pingutusrulli voi -ketiratast.
Pingus peab olema selline, et kdega vajutamisel keti harude 14bi-
paindumine ei iiletaks 1,5—2 cm.

Hammasiilekande puhul tuleb jédlgida, et hambumine toimuks
normaalselt, s. t. et radiaallotk (vahe hamba tipu ja pohja vahel)
oleks 2—3 mm. Kui vahe on suurem vo6i vdiksem, tuleb hamimas-
ratta telg vastavalt iimber paigutada.

Joon. 104. Ulekandemehhanismid:

1 — kédiguratta ketiratas; 2 — ketiratas ja hammasratas; 3 — sideraua telg; 4 — kaksik-
hammasratas; 5 — kontrajami hammasratas; 6 — kontrajami Kketiratas; 7 — kiilviapa-
raatide ketiratas; §, 9, 10 — pingutusketirattad.

Kiilvisejuhtmed. Kiilvisejuhe kujutab endast toru, mille iile-
misel otsal on lehter (joon. 106, a ja b). Viimane iihendatakse
kiilviaparaadiga, toru alumine ots aga juhitakse vabalt seemendi
Jehtrisse. Torud valmistatakse spiraalselt kokkukeeratud kummee-
ritud voi teraslindist. Lehtrikujuline kiilvisejuhe (joon. 106, c)
koosneb, erinevalt kahest esimesest tiiiibist, reast kettidega oma-
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vahel ithendatud lehtritest. Koige rohkem on levinud spiraal-,
lint- ja kummijuhtmed. Kiilvisejuhtmed peavad olema kiillalt pain-
duvad ja liikuvad. See on vajalik selleks, et kiilvimasina seemen-
did saaksid tootamisel ebatasasel maastikul liikuda nii vertikaal-
ses kui ka horisontaalses suunas.

Joon. 105. Ketiltilide
ihendamine ja keti
oige asend ketirattal.

Seemendid. Uhed seemendid tungivad téotamisel mulda terav-,
teised niirinurga all. Esimesse rithma kuuluvad sahkseemendid,
teise — kiilu- ja jalasekujulised ning ketasseemendid.

Sahkseemendi (joon. 107,a) on ehitatud lameda allapoole
kitseneva lehtri kujul, mis allosas I6peb teravnurkse otsikuga.
Sahkseemendeid kasutatakse moningates teraviljakiilvimasinates.

Kiilukujuline seemendi (joon. 107,b) erineb sahksee-
mendist oma niirinurkse otsiku poolest. Kiilukujulisi seemendeid
kasutatakse heina-, lina- ja suhkrupeedikiilvimasinates.

Jalasekujuline seemendi (joon. 115) on ruutpesiti-
kiilvimasinate t66organiks.

Ketasseemendi (joon. 108)
koosneb kahest liikumise suunas
10—12° nurga all teineteise suhtes
asetatud lamedast kettast. Kettad
on asetatud nii, et nende puute-
punkt asub mullapinnaga iihel ta-
semel. Seemendi malmkorpus on
valatud koos lehtriga 5. Korpuse
allosas on ava, kuhu on asetatud
molemaid kettaid omavahel iihen-
dav kinnituspolt. Kinnituspoltide
mutrid on kapslitega kaetud.
Korpuse taha on monteeritud sees-
mine puhasti 4. Kinnituspoldi ko-

SadnadIna Ry

—asaaa

b hal korpuse {ilaosas asub 6litamis-
L SEe ava. Seemendi korpus on kinnita-
Joon. 106. Kilvisejuhtmed: tud veorauaga 2 kiilvimasina
a6 — kummeeritud juhe; b — spiraal- 1
lintjuhe; ¢ — lehtrikujuline juhe. raamile.
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Ketasseemendeid kasutatakse enamikul teraviljakiilvimasinatel.

Seemendite tostmine ja langetamine. Rippkiilvimasinate tost-
miseks ja langetamiseks kasutatakse traktori hiidraulilist toste-
mehhanismi. Haakekiilvimasinatel on selleks otstarbeks kiilvi-
masina kdiguratastelt kditatav mehaaniline téstemehhanism. See
koosneb sama tiiiipi automaadist 20 (joon. 100), mida kasutatakse
atradel. Automaat monteeritakse kéaiguratta volli ja viantvolli
vahele, mis on kédiguratta volli pikendiks. Véntvoll on kepsu abil
ithendatud seemendussiigavuse regulaatoriga 12 ja seemendite
tostevolliga 74. Sama voll on ithendatud ka tostekahvlite, varraste
ja vedrude abil seemenditega.

Joon. 107. Seemendite tuiibid:

. a — sahkseemendi; b — Kkiilukujuline seemendi.

Seemendite tostmiseks to6-
asendist transpordiasendisse
tuleb hoobadega /1 iihendada
automaadi vedav ja veetav osa.
Seega iihendatakse rataste voll
véntvolliga. Véntvolli poérami-
sel poordub samaaegselt ka see-
mendite tostevoll, ning seemen-
did tousevad iilemisse asendis-
se. Samal momendil lahutab.
liillitusmehhanism automaadi
veetava ja vedava osa ning toe-
tub veetava ketta nukile (joon.
64). Seemendite viimisel trans-
pordiasendist téoasendisse va-
baneb liilitusmehhanism veeta-
va ketta nukilt, seemendid las-

Joon. 108. Ketasseemendi: kuvad oma raskuse mojul alla
1 — seemendi korpus; 2 — veoraud;  ja tostemehhanismi kéik solmed

3 — ketas; 4 — seesmine puhasti; 5 — = : :
lehter; 6 — vilimine puhasti. ldhevad tagasi algasendisse.
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Seejuures toetub liilitusmehhanism veetava ketta teisele nukile ja
lillitab automaadi uuesti vilja.

Ulekandemehhanismi sisse- ja viljaliilitamine. Seemendite
tostemehhanism kiitatakse iilekandemehhanismilt porkmuhvi ja
lahutaja abil (joon. 109). Kaiguratta vollile on asetatud pork-
muhv 4. Vedru 7 abil on vastu porkmuhvi surutud vabalt vallil
istuv kettiilekande vedav ketiratas 6. Ketiratas on nukkide abil
iihendatud porkmuhviga. Ketiratta ja muhvi vahel asub lahutaja
kuliss 6. Kuliss on varda abil iihendatud seemendite kvadraatvol-
lile 7 asetatud vidndaga 2. Seemendite tostmisel nihutab varras 3
kulissi 5. Seejuures ketiratta nukk vabaneb hambumisest .pork-
muhviga, ketiratta poorlemine lakkab ja iilekanne liilitub vilja.

Joon. 109. Kaiguratta voll koos lahutusseadme ja auto-

maadiga:
1 — seemendite tostevoll; 2 — vint; 3 — lahutusseadme var-
ras; 4 — porkmuhv; 5 — lahutusseadme Kkuliss; 6 — iilekande
vedav Kketiratas; 7 — vedru.

Seemendite todsiigavuse reguleerimine. Seemendite toosiiga-
vust reguleeritakse nende mulda tungimist juhtiva mehhanismi
abil. Mehhanismi regulaator /2 (joon. 100) on iihendatud auto-
maadi vantvolli ja seemendite tostevolli ithendava kepsuga. Vol-
lil 14 asuv hoob on sérme /3 abil ithendatud regulaatoriga. Kee-
rates regulaatori kruvi sisse- ja viljapoole, muudame kepsu ja
hoova vahekaugust ning seega ka volli 74 péordenurga suurust ja
jarelikult ka seemendite toosiigavust, kuna tostekahvlid suruvad
sel juhul rohkem varraste vedrudele.
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Sama konstruktsiooniga reguleerimismehhanism on asetatud
ka teravilja-rippkiilvimasinatele.

Seemendite iihtlast mulda tungimist reguleeritakse varraste 17
vedrude pingutamisega. Selleks on varrastesse tehtud augud. Ved-
rude pinguse reguleerimisel asetatakse splindid iithte voi teise
auku.

Sahkseemendite ja kiilukujuliste seemendite téosiigavuse regu-
leerimiseks koormatakse neid raskustega. Peale selle reguleeri-
takse kiilukujuliste seemendite té6siigavust veel seemendite prussi
korguse muutmise teel. Selle tagajirjel muutub seemendite mulda-
tungimise nurk ja iihes sellega ka seemendite téosiigavus.

Seemendite paigutus. Seemendid seatakse noutavatele reava-
hedele jargmiselt:

1. Maha votta astmelaud /5 (joon. 100), pdodrata see iimber ja
asetada seemendite alla nii, et laua otsad {ihtiksid rataste péidade
ddrtega. Laua alumisele kiiljele cn iga 15 cm tagant tehtud mér-
gid (joon. 110).

NN
SN

M

Joon. 110. Kiilvimasina seemendite kohalepaigutamine.

2. Kontrollida seemendite ketaste alumiste dérte iihtimist laua
markidega.

3. Kui kettad ei asetse laual olevate mirkide kohal, 16dvendada
juhtraudade 2/ (joon. 100) kinnituspoldid seemendite prussil 3 ja
seemendite tostekahvlite klambrite kinnituspoldid kvadraatvollil
14 ning paigutada seemendid vajalikku asendisse. Seejérel nihu-
tada kohale tostekahvlid ja kinnitada veorauad ja kahvlid.
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4. Laiarealise kiilvi puhul voetakse kiilvimasinalt liigsed see-
mendid maha, iilejddnud aga asetatakse iimber vastavalt kiilvi-
skeemile ja lauale kantud lisamarkidele.

Kiilvimasina tookorda ja kiilvinormile seadmine. Enne t66
algust tuleb kiilvimasin seada kiilvinormile. Esialgu tuleb tiita
jargmised operatsioonid:

1) veenduda, et kiilvimasina koik kiilviaparaadid on seatud iiht-
lasele valjakiilvile;

2) kontrollida, kas iilekande vahetatavate keti- ja hammas-
rataste valik on oGige ja kooskolas kiilvatava kultuuri nouetega;

3) maddrata kiilvinorm, kiilvisekasti maht, kiilvimasina haarde-
laius, kdiguratta 14bimdot, kiilvimasina liikumiskiirus; vilja sel-
gitada, kui palju aega kulub kidigurattal iihe podrde sooritamiseks
tootamisel ja mitu péoret teeb ratas 0,01 ha kiillvamisel;

4) seada kiilviregulaator (joon. 102) vajalikku asendisse;

Joon. 111. Kiilvimasina seadmire kiilvinormile.

5) laotada kiilvimasina alla present ja asetada rataste vollide
alla pukid nii, et rattaid oleks voimalik vabalt pdérata (joon. 111);
ratta poiale teha madrk voi siduda pael, et oleks holpsam lugeda
podrete arvu;

6) asetada kiilvimasina juurde 5 kG kaal ja kerged vineerkastid
kaalumiseks;

7) puistata seemned kiilvisekasti poole kasti ulatuses.

Tabelites 4 ja 5 on toodud andmed, mis on vajalikud kiilvi-
masina seadmisel kiilvinormile.
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Tabel 4
Mitmesuguste teraviljakultuuride ligikaudsed kiilvinormid

Kultuuri nimetus K?li\g?;;’)m
RIS o bRl il ek 190
115 R R S 1S ey 200
Clderacan sty ot X, 210
€ R R RPN 220
Tabel 5
Moningaid andmeid teraviljakiilvimasinate kohta
Kiilvisekasti maht (m3)
Oy . 2 i H de-
Kiilvimasina nimetus ja mark AN sgi;ﬁg-e_’ Slisi laiuiar(g -
tele
Teravilja-reaskiilvimasinad Cﬂ-24
CRHIL: T8-20 - . e e 0,325 — - 3,6
Teravilja- reasku1v1m35m C& L 0,500 — — S
Kitsarealine teravxl]akulwmasm : .
CYB-48 §, o R N et S R 0,325 —- —_ 3,6
Universaalne teraviljakiilvimasin ] :
YT il Foion, Ay suiiet sl o 0,325 0,064 — 3,6
Kombineeritud  teraviljakiilvimasin
CYK-24. . % el * 0,220 3,6
Teravilja-rippkiilvimasin C3H-10 . .| 0,130 — = 1,5
Teravilja-rippkiilvimasin C3H-16 . . [ 0,200 - — 2,4
Teravilja-rippkiilvimasin C3H-24 . .| 0,300 — — 36

Kédiguratta 14bimoot haakekiilvimasinatel on 1,22 m ja rippkiilvimasi-
natel 0,7 m.

Selleks et teada, millise kiirusega tuleb pddrata ratast kiilvi-
masina seadmisel kiilvinormile, tuleb arvutada aeg (f) iihe ratta
podramiseks iihe tdispoorde vorra. Selle leiame, kui ratta timber-
moodu nD jagame kiilvimasina liikumiskiirusega (v):

nD
v

R

Ratta 14bimoot voetakse meetrites, kiirus — meetrites ithes minu-
tis. Tavaliselt voetakse kiilvimasina kiiruseks 4,5 km/h v6i 75 m
minutis. Seega t= ﬂﬁﬁ e -3-7’? = 0,05 min. Sellest )arg
neb, et ithes minutis tuleb teha umbes 20 pooret.

Et méddrata, mitu pooret (n) peab tegema kiilvimasina ratas
0,01 ha (100 m2) kiilvil, tuleb see pind jagada kiilvimasina poole
haardelaiusega (0,5 /) ja ratta {imbermooduga (zD).

100 100 100

n= b o5 1 — 314.122.05 35 — 68 ~~ |45 pooret.
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Kiilvimasina seadmine kiilvinormile. Vajalike suuruste méiira-
mise jarel asutakse kiilvimasina seadmisele antud kiilvinormile:

1. Pooratakse kédiguratast seni, kuni kiilviaparaatide karbid on
tditunud. Presendile langenud seemned kogutakse kokku ja puis-
tatakse tagasi kiilvisekasti.

2. Tehakse kiilvimasina rattaga 14,5 pooret kiirusega 20 p/min
ja kaalutakse dra presendile kiillvatud seemned.

3. Seemnete kaal korrutatakse 100-ga, et mddrata seemnete hulk
1 ha kohta.

4. Kui sel teel saadud seemnete kaal vordub kiilvatavale kul-
tuurile ettendhtud kiilvinormiga, siis kontrollitakse samuti kiilvi-
masina teise poole valjakiilvi vastavust kiilvinormile.

5. Kui selgub, et katsetamisel saadud seemnete kaal erineb ette-
nahtud kiilvinormist iile 2—3%, siis nihutatakse regulaatori
(joon. 102) hooba vasakule voi paremale ja jitkatakse kontrolli-
mist seni, kuni saadakse kiilvinormile vastavad tulemused.

Kiilvimasina kiilvinormi kontrollimine pdllul. Kiilvimasina
seadmist kiilvinormile kontrollitakse pollul esimeste tookidikude
juures. Selleks: 1) tédidetakse kiilviaparaadid seemnetega kuni
kiilvisekasti pohjani, 2) puistatakse kiilvisekasti veel niipalju
seemneid, nagu see on vajalik antud kiilvinormi jirgi iiheks
edasi-tagasi kdiguks, 3) kui kdigu sooritamise jdrel selgub, et
seemnete tasapind kiilvimasinas ulatub kuni kiilvisekasti pohjani,
siis on kiilv digesti reguleeritud. Vastasel korral tuleb viljakiilv
uuesti reguleerida. Seejdrel moodab killvaja éra kiilviaparaadi
rulli t66osa pikkuse ja valmistab selle jirgi endale kontroll-laua-
kese (3ablooni), mille laius vordub rulli t660sa pikkusega. Selle
Sablooniga kontrollitakse t66 ajal viljakiilvi.

Kiilviagregaatide varustamine mirgistitega. Selleks et kiilvi-
masina kdikude vahele ei tekiks tiihikuid ega esineks iilekiilvi,
varustatakse kiilviagregaadid margistitega. Eriti tdhtis on agre-
gaadi kahe kdigu vahekaugusest kinnipidamine laiarealisel riih-
velkultuuride kiilvil. Oigesti teostatud kiilvist on soltuv ka kul-
tivaatori todkvaliteet reavahelisel harimisel. Mirgisti kujutab
endast pikka metall- v6i puitlatti, mille {iks ots on $arniirselt
iihendatud kiilvimasinaga, teisele otsale on aga kinnitatud ketas.
Ketta asemel kasutatakse ka kultivaatori kidppa. Ketta voi kipa
kinnituskoht latil méaratakse arvutuse teel. Kiilvimasinale voi
kiilvimasina haakeagregaadile asetatakse molemale kiiljele iiks
margisti. Margistid tootavad vaheldumisi, kord parem-, kord
vasakpoolne (edasi- ja tagasikdigul). Agregaadi liikumise ajal
p6llul tombab margisti ketas voi kdpp pollule paralleelselt agre-
gaadi liikkumissuunaga kriipsu sellisele kaugusele, et tagasikiigui
traktori parempoolne ratas voi roomik voiks liikuda sama kriipsu
méoda (joon. 112). Ruutpesiti kiilvamisel tommatakse kriips kaa-
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Joon. 112. Mirgisti paigaldamise skeem.

lutlusel, et seda méoda liiguks tagasikdigul traktor (nii et trak-
tori telgjoon iihtiks tommatud kriipsuga).

Tuleb oigesti mdarata margisti pikkus (véljaulatus), s. o. vahe-
kaugus traktori telgjoonest kuni margisti kettani. Parempoolse
poorde puhul peab margisti pikkus vorduma kiilvimasina voi
kiilvimasina agregaadi haardelaiuse (L) ja traktori esirataste

keskjoonte poole vahekauguse (A;—) vahega. Vasakpoolse mérgisti
véljaulatuse maaramisel tuleb, iimberp6érdult, haardelaiusega L

liita g—. Jarelikult on esimesel juhul maérgisti valjaulatus

=i a. - . o e a

G B —~ Ja teisel juhul — M_ =L+ i

Nédide. Traktori «Belaruss» esirataste keskjoonte vahekaugus

a=1,2 m. Traktori haakes on kaks kiilvimasinat iildhaardelaiu-

sega L =72 m. Neil andmetel on parempoolse mairgisti pikkus
1,2

M =72 T =6,6 m ja vasakpoolse margisti pikkus M _ =

=72+ 42 =78m.
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Ruutpesitikiilvimasinate juures vordub molema margisti vélja-

ulatus kiilvimasinate haardelaiusega.
Kiilviagregaatide liikumisviisid. Teraviljakultuuride kiilvamisel

liiguvad kiilvimasinad siistikutaoliselt voi ristidiagonaalselt.

Pidrderiba

@)

Sissesoit
55 B2,

Podrderiba

Joon. 113. Kiilviagregaadi liikumisviisid:
a — siistikuviisiline; b — ristdiagonaalne.

Siistikuviisilisel liikumisel (joon. 113,a) kulgeb
traktor koos kiilvimasinaga sirgjoont mooda, teeb pollu 16pul
poorderibal tithikdigul silmusekujulise poorde ja tuleb tookdiguga
kiilvatud maa-ala diart modda tagasi. Poorderibade laius peab
olema kordne kiilvimasina voi kiilviagregaadi haardelaiusega.
Poorderibad seemendatakse t66 1opul.

Ristdiagonaalset liikumist (joon. 113, b) kasuta-
takse ristkiilvi puhul. Ristdiagonaalseks liikumiseks jaotatakse
pold ruudukujulisteks osadeks ja tdhistatakse iga ruudu diago-
naalid. Esimesed kaks kidiku tehakse nii, et kahe kiilvatud riba
puutejoon iihtiks diagonaaliga. Igal jargneval kdigul teeb agre-
gaat 90° ulatuses kaarekujulise poorde ja kiilvab nii piki diagonaali
kui ka risti sellega, seni kuni kogu polluosa on seemendatud,
tehes kaks viimast kdiku piki teist diagonaali. Antud juhul puu-
duvad poorderibad. Too 1opul soovitatakse siiski pollu dédred iile
kiilvata.

Kiilvimasina varustamine seemnetega. Selleks et kiilvimasinad
saaksid to6tada takistamatult, tuleb kiilviseeme digel ajal ja vaja-
likus koguses kohale vedada. Poorderibale tuleb kindlal vahekau-
gusel iiksteisest rajada varustuspunktid kiilvimasinate kiilvise
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tagavara tdiendamiseks. Kiilvimasinate kiilvisekastide téditmine
peab toimuma Kkiiresti ja vdikese joukuluga. See on teostatav siis,
kui kiilvimasinate tditmiseks rakendatakse spetsiaalseid autolaa-
dijaid AC-2.

Seemnete kogus (H kG/péev), mis tuleb pdeva jooksul kiilvi-
agregaadi juurde vedada, méaédratakse kiilvinormi (4 kG/ha) ja
kiilviagregaadi pédevase tootlikkuse (V ha/pdev) korrutamise
teel. Saame H = h - V kG/pdev. Nditeks kui traktorist IT-54A,
ripphaakeseadmest CH-54A ja kolmest rippkiilvimasinast C3H-56
(2 kiilvimasinat C3H-16 ja 1 kiilvimasin C3H-24) koosneva kiilvi-
agregaadi iildhaardelaiusega 8,4 m pédevane tootlikkus nisu kiilvil
on 60 ha, siis on vajalik seemnete kogus H = 200 - 60 = 12000 kG
voi 12 t.

Kiilvise varustuspunktide vahekauguse maidramiseks on vaja
teada: agregaadi tee pikkust (/ m) iihest varustuspunktist teise;
tooee pikkust meetrites; agregaadi tookdikude arvu (n) iihest
varustuspunktist teise ja agregaadi haardelaiust (L). Tee pikkuse
! leiame valemist:

07 0 VK10t

bes h-L

, kus

— kiilvisekasti maht (m3);

— seemnete mahukaal (kG/m?®);

— kiilvisekasti mahu kasutamise koefitsient (0,85 —0,90);
* — ruutmeetrite arv ithes hektaris.

Asetades tihtede asemele nende védirtused, saame

o 0,7 - 800 - 0,85 - 10*
200 - 8,4

=ty

= 2833 m.

Votame tooee pikkuseks 900 m, siis n= —2(:)%%3— ~ 3.

Kui kiilviagregaadi tookdikude arv n kahe varustuspunkti va-
hel on paaritu arv, tuleb varustuspunktid rajada mélemal p6orde-
ribal vahekaugusel 2n - L=2-3 - 8,4=50 m iiksteisest.

Kui antud juhul vétame téoee pikkuseks mitte 900, vaid 700 m,

siis on n=»2780%3A =4. Sel puhul tuleb kiilvise varustuspunktid -

rajada ainult {ihel pdorderibal vahekaugusel n- L==4-8,4==34m
iiksteisest.

RUUTPESITIKULVIMASIN CKTIK-6.

Uldehitus. Kiilvimasin CKI'K-6 (ruutpesitikiilvimasin, mudel K)
on ette ndhtud maisi, pdevalille ja teiste kultuuride seemnete
ruutpesiti- ja ristkiilik-pesitikiilviks reavahedega 60 cm ja roh-
kem. Uldise kiilvisekasti asemel on neil masinatel iga kiilviapa-
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raadi kohale asetatud seemnepaagid 7 (joon. 114 ja 115). Ketas-
kiilviaparaat 25 on asetatud paagi ja seemendi 17 vahele, mille
tottu kiilvimasinal ei ole kiilvisejuhtmeid. Seemendite iehtritesse
on asetatud klapid 18 ja seemendite taha kinniajamisrullid /9.
Kiilviaparaadid kaiitatakse kidiguratastelt. Ulekanne koosneb
kahest kett- ja kahest koonushammasratastega {ilekandest 6. See-
mendi klapp on varda 10 abil {ihendatud jaotusmehhanismi volli
11 siderauaga 9. Jaotusmehhanism on hoobade ja varrastega 13
tthendatud s6lmepiiiidjaga 7, mida 14bib kiilvimasina liikumissuu-
nas pingutatud mootetraat /2. Solmed (tokkeseibid) on moote-
traadile asetatud iga 70 cm tagant. : -

Tooprotsess. Kiilvimasina toctamise ajal poorlevad tema rat-
tad ja panevad liikuma kiilviaparaatide 25 kettad. Ketastel on
avad, millesse langevad paagist 7 seemned. Kui ketta ava satub
seemendi lehtri kohale, langevad seemned ldbi ava seemendi kla-
pile 18. Tootamisel peab iga 70 cm tagant langema kiilviaparaa-
tidest iga seemendi klapile 2—3 tera. Sel ajal mootetraadi jarje-
kordne tugiseib satub solmepiiiidjasse / ja p6orab jaotusmehha-
nismi hoovaga iihendatud kahvli iimber. Mehhanismi voll 1/
koos juhtrauaga poordub ja varraste /0 abil avab iiheaegselt koi-
kide seemendite klapid /8. Klappidele kogunenud seemned lange-
vad seemendite /4 poolt aetud vagudesse pesadena. Seemendite
jarel liikuvad rullid katavad seemned 4—12 cm paksuse mulla-
kihiga kinni. Pesad asetsevad sirgjooneliselt nii piki- kui rist-
ridades siis, kui mootetraadi edasipaigutamisel asetsevad selle
solmed sirgjoontel, mis on perpendikulaarsed kiilvimasina liiku-
missuunaga.

Kiilviaparaatide ehitus (joon. 116). Kiilviaparaat on asetatud
12-dm® mahuga kiilvisepaagi 5 pohja 4. Aparaat koosneb koonus-
hammasrattast 3, mis hambub teise koonushammasrattaga 2, ja
kiilvikettast /. Hammasratas 2 on asetatud vaéllile /, mis on kiilvi-
aparaadi ajami volliga 5 (joon. 117) muhvi abil {ihendatud. Ketta
nukid hambuvad koonushammasratta 3 (joon. 116) hammaspoia
valjaloigetega ja poorlevad koos poiaga. Ketta kohale on asetatud
kaas 7. Kaane viljaloigete kaudu satuvad seemned kettale ja selle
avadesse. Ketta kaanele 7 on alt kinnitatud térjehammas ja touke-
hammas. Esimese hamba iilesandeks on puhastada ketas seemne-
test, mis ei ole sattunud avadesse, teine hammas aga toukab seem-
ned seemendi lehtri kohale joudmisel ketta avadest vilja.

Kiilviaparaatide seadmine. Maisi, pédevalille ja teiste kultuuride
seemned kalibreeritakse enne Kkiilvi, s. t. jaotatakse - seemnete
pikkuse ja jameduse jargi. Kalibreerimine kergendab ketaste vali-
kut ja parandab kiilvi kvaliteeti. Et kiilvimasinaga oleks voima-
lik kiillvata mitmesuguse pikkuse ja jamedusega seemneid, samuti
ka muuta seemnete hulka pesas, antakse kiillvimasinaga kaasa
mitu komplekti kiilvikettaid, mis erinevad iiksteisest paksuse ja
avade arvu ning nende 1abim6odu poolest.
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Joon. 114. Ruutpesitikiilvimasina {ildkuju:
1 — so6lmepliilidja; 2 — seemendite tostevedru; 3 — mirgistid; 4 — kisipuu; 5 — see-
mendite téstmise ja langetamise hoob; 6 — kiilviaparaatide iilekandemehhanism; 7 —
paak; 8 — pdorksiduri liilitushoob; 9 — jaotusmehhanismi lithike sideraud; 10 — klapi-
ajami varras; 11 — jaotusmehhanismi voll; 12 — modtetraat; 13 — sélmepiilidja ja
jaotusmehhanismi sidevarras; 14 — seemendi.

fd
L

Joon. 115. Kiilviaparaat, seemendi ja rullid:
15 — seemendi veoraud; 16 — seemendi jalas; 17 — seemendi korpus;
18 — Kklapp; 19 — rull; 20 — rulli veoraud; 21 — Kklapi vertikaalvar-
ras; 22 — vedru; 23 — rullide seaderauad; 24 — vahevoll koos
kronsteiniga; 25 — kiilviaparaat.
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Kiilviaparaatide seadmine
kiilvinormile seisneb sobivate
ketaste valimises. Viljavali-
tud ketas asetatakse tasasele
pinnale (lauale, plaadile jne.),
puistatakse sellele seemned
ja piihitakse joonlauaga ket-
talt dra. Kui seejirel igas
avas leidub iiks tera, on valik
oige.

Viljavalitud kettad aseta-
takse kiilviaparaatidesse. Siis
tdidetakse paagid seemnetega
ja soidetakse kiilvimasinaga
iilestostetud seemendite ja
sisseliilitatud {ilekande puhul
piki pinguletommatud moote-

traati edasi. Kui igas selliselt Joon. 116. KﬂlVlgpariati :
'] 1 — voll ki hviga; — koonusham-
kiilvatud pesas on kaks-kolm masrzf(:)as (z?gisi?% ilgkoonusha.mmasratas
o1 i Y z=36); 4 — seemnepaagi pohi; 5 — seem-
tera’ on kettad OIgeStl va11 gmepaak; 6 — kulvik:tas; 7 — ketta kaas;
tud. ‘Kui aga pesades on 8 — hamba kaas.

rohkem vo6i vdhem teri, tuleb

kettad uuesti valida. Niiteks

70 m pikkusel kédigul kiilvati védlja 100 pesa seemneid, nende hulgas
kaheteralisi 20, kolmeteralisi 30 ja neljateralisi 50. See tidhendab,
et ketta avad on liiga suured ja enamikku avadest sattus mitte
iiks tera, vaid kaks. Sel juhul tuleb validd viiksemate avadega voi
ohemad kettad ja monikord ka teistsuguse avade arvuga.

Tavaliselt asetatakse katsetamisel iihte kiilviaparaati vilja-
valitud ketas, kahte kiilgnevasse aparaati aga kettad suure-

mate voi viaiksemate avadega. Selline katsetusviis kiirendab paraja
ketta leidmist.

Kiilviaparaatide iilekandemehhanism (joon. 117) koosneb kahest
kettiilekandest 3 ja 12, vahevollist 74, kiilviaparaatide ajami pea-
vollist 7, koonusiilekandest 2, vollist 5 ja koonusiilekannetest 2 ja
3 (joon. 116). Volli 15 (joon. 117) otsale on asetatud porkmuhv
16, mille iiks ots on iihendatud volliga ja teine — vollil vabalt
istuva ketirattaga 7.

Ketiratas surutakse vedruga 4 muhvi teise poole vastu ja on
sellega hambumises. Sellelt ketirattalt antakse podrlemine keti 3
abil edasi vahevollile /4 kinnitatud ketirattale 9. Volli teisele
otsale on asetatud ketiratas /3, mis ketiratta 70 kaudu kiitab pea-
volli 1. Peale selle ketiratta on peavollile asetatud kolm koonus-
hammasratast 2, milledest igaiiks kannab péérlemise iile kiilvi-
aparaadi ajami vollile 5.

Uhelt kéigurattalt pannakse poorlema kolm kiilviaparaati. Ule-
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kande viéljaliilitamisel lahutatakse muhv hoovaga 17, mis om
sidestatud seemendite tostevolli hoovaga 18.

Seemendid. Jalasekujulisel seemendil (joon. 115) on malm-
korpus 17, mille sees asub seemnete lehter. Korpuse ette on ase-
tatud nuga (jalas) 6. Lehter on alt suletud kerpuse kiilge Sar-
niirselt kinnitatud klapiga /8. Klapivedru on vertikaalvarda 2/
kaudu iithendatud vahevolliga 24. Volli teine ots on iithendatud
vardaga /0. Et klapp kergesti ja tihedalt sulguks, on vedru 22.
Korpuse taha on kinnitatud teineteise suhtes kaldu asetsevad rul-
lid /9. Veoraudade 20 otstele on kinnitatud kraabid, mis puhasta-
vad rulle t66 ajal kiilgekleepuvast mullast. Seemendite todsiiga-
vust reguleeritakse rullide veoraudade iimberasetamise teel vasta-
vates aukudes.  Seemendi on veoraua 15 abil {ihendatud kiilvi-
masina raamiga. Selleks on kiilvimasina raami eesmisele prus-
sile kinnitatud kronstein 7/ (joon. 117).
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Joon. 117. Kiilviaparaatide iilekandemehhanism:
1 — peavdll; 2 — koonushammasratas (2=20); 3 — vedav kett; 4 — vedru; 5 — kiilvi-
aparaadi ajami vGll; 6 — seaderdngas; 7 — vedav ketiratas (2=27); 8 — pingutus-
ketiratas; 9 — viike Kketiratas (z=16); 10 — viike ketiratas (2=16); 11 — seemendite ja
volli 1 kinnituskronstein; 12 — veetav kett; 13 — suur ketiratas (2=27); 14'— vahevdl];
15 — voll koos kidigurattaga; 16 — porksidur; 17 — siduri véljalilitamise hoob; 18 —
seemendite tdstevolli hoob.
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Seemendeid tostetakse ja langetatakse samuti, nagu teravilja-
kiilvimasinate juures. Varda / (joon. 118) ja seemendite toste-
kahvli vahele on asetatud vedru 2, kahvlid on asetatud kvadraat-
vollile 4. Volli pooratakse kisitsi hoova abil. Seemendite tostmist
kergendab vedru 2 (joon. 114).

Y -:i]",
o 1 '.f"““l i
i L
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Joon. 118. Seemendite téste- ja langetusmehhanism:

1 — varras; 2 — vedru; 3 — seemendite tdstekahvel; 4 — kvadraattstevoll; 5 —
tostehoob.

Seemendite paigutus. Kiilvimasinal on kuus seemendit. See-
mendid voib seada 60 v6i 70 cm laiustele reavahedele. Kui votta
maha teine ja viies seemendi, voib jdrelejddnud neli seemendit
seada 90 cm laiustele reavahedele. Kui vétta aga maha teine,
neljas ja kuues seemendi, voib iilejddnud seemendid iimber ase-
tada 120 voi 140 cm laiustele reavahedele. Kui aga jitta jirele
ainult kaks seemendit, voib neid seada 180, 210 ja 270 cm reavahe-
dele. Seemendite iimberasetamiseks tuleb raami kiiljest lahti votta
veoraua kinnituskronstein 7/ (joon. 117) ja iimber asetada uude
asendisse. Selleks on raami eesmisel prussil vastavad augud.
Uhtlasi tuleb iimber paigutada uude asendisse ka jaotusmehha-
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nismi veoraud 9 (joon. 112), koonushammasratas 2 (joon. 117) ja
seemendi tostekahvel. Seemendite {imberpaigutamisel asetatakse
kdigurattad nii, et nad asuksid alati reavahe keskjoone kohal.
Rataste vahekaugus (jooksulaius) peab olema reavahelaiusel
70 cm — 270 cm ja reavahelaiustel 60—90 cm vastavalt 232 ja
210 cm. Koos ratastega muudetakse ka raami pikiprusside asen-
dit, milledel asuvad rataste vollide laagrid.

Joon. 119. Solmepiiiidja (a) ja jaotusmehbanism (b):
1 — rullid; 2 — solmepiilidja kahvel; 3 — tugi; 4 — kahvel; 5 — klamber; 6 — jaotus-
mehhanismi varras; 7 — pikk sideliili; 8 — kvadraatvoll; 9 — lithike sideliili; 10 —
klapi ajami varras.

Solmepiiiidja (joon. 119) kéitab jaotusmehhanismi, mis iiheaeg-
selt avab koikide seemendite klapid. Selleks on solmepiiiidjal kahe
toe 8 vahel asuval vollil 4 &6tsuv kahvel 2. Volli teisel otsal
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asub jaotusmehhanismi pika siderauaga 7 varda 6 abil iihenda-
tud hoob. Mootetraadi labimisel kahvlist pédrab solm (seib)
kahvli vasakpoolse toeni 3. Koos kahvliga poordub voll 4, varras
6 aga poorab jaotusmehhanismi volli 8. Traadi juhtimiseks on
solmepiiiidjal liikkumata ja liikuv raam koos kaheksa rullikesega 1,
millede vahel liigub traat. Solmepiiiidjad kinnitatakse klambri-
tega 5 raami paremale ja vasakule kiiljele.

Seemendite klappide seadmine. Mootetraadi solme 1dbimisel
solmepiiiidjast peavad koik klapid avanema iiheaegselt. Avatud
klappide puhul peab vahe lahtise klapi alumise dédre ja seemendi
lehtri vahel moodustama 2—2,5 cm. Seemendite klappide njisu-
gune asend ja nende iiheaegne avanemine seatakse jargmiselt:

1. Lasta kiilvimasina seemendid to66asendisse, keerata varraste
10 eesmised mutrid kuni 16puni lahti, tommata s6lmepiiiidja tagasi
kuni tokkeni 3 ja siduda kinni.

2. Asetada vahevollide kronsteinid 24 (joon. 115) selliselt, et
nad oleksid veidi kaldu tahapoole. See saavutatakse vertikaal-
varda 21 pikkuse muutmise teel.

3. Muuta varda 6 (joon. 119) pikkus selliselt, et veoraudade 9
koik teljed asetseksid volliga 8 iihes vertikaaltasapinnas.

4. Keerata varraste /0 otsamutrid koik jargemooda kinnipoole,
kuni klapid avanevad vajalikul méaaral.

5. Vabastada solmepiiiidja kahvel ja selle edasi-tagasi kdiguta-
mise teel kontrollida klappide avanemist.

Ruutpesiti-rippkiilvimasin CKI'H-6. Seda kiilvimasinat toode-
takse alates 1958. aastast. Masin tootab traktoriga T-28 ja
MT3-5M. Vaorreldes ruutpesitikiilvimasinaga CKI'K-6 omab ripp-
kiilvimasin CKI'H-6 jdrgmis: isedrasusi. Rippkiilvimasina vilja-
kiilvikettad on teistsuguse ehitusega. Solmepiiiidjatel on kaks
kahvlit, mis tootavad kumbki iseseisvalt kiilvimasina jaotusmeh-
hanismiga. Solmede vahekaugus mootetraadil on 140 cm. S6lme-
piiiidjate kahvlid on asetatud 70 cm kaugusele iiksteisest, nii et
mootetraadi s6lm, mis on ldbinud iihe kahvli, satub kiilvimasina
edasiliikumisel 70 cm vorra teise kahvlisse. Seega avanevad see-
mendite klapid kiilvimasina edasiliikumisel iga 70 cm tagant.
Kiilvimasin CKI'H-6 on 300 kg vorra kergem kiilvimasinast
CKTI'K-6 ja tema konstruktsioon on mérksa lihtsam ja parem.

KARTULIPANEMISMASIN CKrI-4.

Uldehitus ja todprotsess. Kolmele kidigurattale toetuv kartuli-
panemismasina raam kocsneb kahest Sarniirselt omavahel iihen-
datud poolest. Raami kummalegi poolele on asetatud (joon. 120)
punker 5 koos mugulate sootekoluga 3; kaks lusikkartulipanemis-
aparaati, kaks jalasekujulist seeemendit / koos pesamoodustaja-
tega 2; kaks véetisekiilviaparaati 7 ja vao kinniajajad 4.
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Tootamisel valguvad mugulad pidevalt punkri kaldpohja méoda
sootekolusse. Kartulipanemisaparaadi lusikad votavad kolust
mugulaid iihekaupa ja paiskavad seemendi vastuvotuossa. Sa-
masse ruumi liigub ka véetisejuhtme 8 kaudu videtis. Mugulad ja
véetis kogunevad pesamoodustaja 2 kahe laba ja seemendi kiilg-
tiibade vahelisse ruumi.
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Joon. .120. Ruutipesiti kartulipanemise masina skeem:

1 — seemendi; 2 — pesamoodustusseade; 3 — sbtdtekolu; 4 — kinniajajad; 5 — punker;
6 — kartulipanemisaparaat; 7 — vietisekiilviaparaat; § — vaetisejuhe.

Kui sellisesse kogujasse on kogunenud juba kaks-kolm mugulat
ja vastav annus vaetist, siis poordub pesamoodustaja voll 90°
vorra ning mugulad koos vietisega langevad seemendi poolt
aetud vakku. Seejirel aetakse vagu kinniajajate poolt kinni.

Pesamoodustaja labad podrduvad mootetraadi solmede mojul.
See stinnib jargmiselt. Masina edasiliikumisel 14bib moo6tetraadi
solm solmepiiiidjat (samasugust nagu kiilvimasinal CKI'K-6) ja
veab kaasa kahvli. Igakordsel kallutusel liilitab kahvel sisse auto-.
maadi, mis podrab pesamoodustaja ajami volli 90° vorra ja liili-
tub seejdrel vilja. Kuna koigi nelja pesamoodustaja sisseliilita-
mine toimub iitheaegselt, siis asetuvad mugulad kbigis neljas reas
sirgjoonel, mis asub risti kiilvimasina liikumise suunaga. Seega
tagatakse pesade ruudukujuline asetus.

Lusikkartulipanemisaparaat (joon. 121) kannab mugulad so6te-
kolust seemendisse. Aparaat koosneb lusikatega varustatud ket-
tast koos nédpitsatega, kaitsesidurist ja painutatud juhtréopast.
Roobas on kinnitatud sootekolu allosale. Kettal 7 radiaalselt pai-
gutatud ovaalsetesse avadesse on asetatud kronsteinid 6 koos
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Joon. 121. Kartulipanemisaparaat:

6 — ehitus; b — té6tamisskeem; 1 — ketas; 2 — kaiguratta voll; 3 — vedru; 4 — Kketta
rumm; 5 — lusikas; 6 — nipitsa kronstein; 7 — népitsa vedru; 8 — distantsmuhv; 9 —
nipitsa kidepide; 10 — nipits; 11 — nidpitsa painutatud ots; 12 — tugiseib; 13 — kaitse-

sidur; 14 — juhtliist; 15 — juhttee (-roobas)

lusikatega 5. Kronsteinide kéorvades asuvad napitsad 10 koos
vedrudega 7. Napits kujutab endast painutatud otstega varrast.’
Nipitsa iilemine ots /7 on asetatud lusika 5 viljaloikesse. Nipitsa
alumine ots 9 moodustab pideme nipitsa pooramiseks. Ketas 7/
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on kinnitatud kédiguratta vollil vabalt istuvale rummule 4. Rummu
otsal asuvad hambad, mis hambuvad kaitsesiduri muhvi /3 ham-
mastega. Siduri muhv on kinnitatud véllile 2 juhtkiiludega 14 ja
surutakse vedrudega 3 vastu ketta rummu. Et ketta rumm ei nih-
kuks piki volli edasi, on sellele asetatud distantsmuhv &, rummu
4 ja kiilude /4 vahele aga tugiseib /2. '

Joon. 122. Seemendi koos pesamoodustusseadmega:
1 — korpus; 2 — Kkest; 3 — lehter; 4 ja 6 — veoraud;
§ — vastuvotja; 7 — hammasiilekanne tiivikule; 8 — tiivik;
9 — pohi; 10 — ilekande tugi; 11 — eespoolne sidelapp.

Volliga koos poorlev muhv veab téotamisel kaasa ka ketast
koos lusikatega. Kui nédpitsa 9 pide (joon. 121, b) puudutab pai-
nutatud réobast 15, poordub ka népitsa ots 77 ja lusikas 5 haarab
sootekolust ithe mugula. Samal ajal vabaneb nédpitsa pide juht- |
roopast 15 ja ndpitsa ots 1/ péordub vedru 7 mojul ning surub
mugula vastu lusikat 5. Mugul hoitakse lusikas seni, kuni pide 9
uuesti puudutab réobast 75. Siis pdordub nipits ja mugul langeb
seemendi kogujasse, vabastades lusika jargmiseks kdiguks. Kui
monesugustel pohjustel jdab kartulipanemisaparaat kinni, siis
hakkab siduri muhv 73 libisema rummu hammastel ja hoiab seega
dra aparaadi detailide murdumise.

Pesamoodustajatega seemendite {ilesandeks on vagude ajamine
ja nendesse pesadena mugulate ning véetise asetamine. Kasuta-
takse niirinurga all mulda tungivat kiilukujulist seemendit. See
koosneb korpusest 7 (joon. 122) ja selle kiillgede vahele asetatud
neljalabalisest tiivikust &.

Tiiviku all asub pohi 9 ja selle kohal mugulate vastuvotja 5.
Vastuvotja eespoolses osas asub lehter 3 vietisejuhtmele. Alusele
10 on asetatud tiiviku hammasiilekanne 7, mis koosneb kolmest
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hammasrattast — vedavast, vahe- ja veetavast hammasrattast.
Veetav hammasratas on asetatud tiivikuga iihisele teljele. Kahe
veorauaga 4 ja 6 kinnitatakse seemendi Sarniirselt spetsiaalsete
kronsteinide abil kdigurataste vollile. Seemendi ees on sidelapp
I1 kahe seemendi tihendamiseks poiknurkrauaga, mis on varraste
abil Sarniirselt kinnitatud seemendite eesmise tostevolli hoovale.

i e il
i “l\' W | 1,

Joon. 123. Automaat koos liilitusmehhanismiga:
1 — kahvli voll; 2 — automaadi liilituskahvel; 3 — pdrkseade;
4 — veetav ketiratas; 5 — kaitsesidur; 6 — automaadi link; 7 —
automaadi kettad; 8 — kahvli rull.

Ulekanne seemendite tiivikutele. Kartulipanemisaparaatide vol-
lile on asetatud veetava ketirattaga rullketi abil {ihendatud vedav
ketiratas. Veetav ketiratas on asetatud tiivikute 8 iilekandevallile.
Samal vollil asuvad ka tiivikute ajami vedavad hammasrattad,
iilekandevolli liilitusautomaat ja kaitsesidur.

Veetav ketiratas 4 (joon. 123) on iithendatud kaitsesiduri &
kaudu automaadi porkseadmega 3. Porkseade, sidur ja ketiratas
poorlevad liikumise ajal vabalt {ilekandevollil. Automaadil on iiks
liikuv ja teine liikumata ketas 7, mille ringjoonele on iga 90°
tagant tehtud 4 véljaloiget. Uhte neist véljaloigetest satub tocta-
misel automaadi liilituskahvli 2 rull 8. Liilituskahvel on asetatud
vollile 7, mille vdlimine ots on hoobade ja varrastega iihendatud
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solmepiiiidja kahvliga. Kui mootetraadi so6lm kallutab solme-
piitidja kahvli tahapoole, lahutub liilituskahvli rull hambumisest
automaadi ketta véljaloikega. Viljumisel ketta viljaloikest vabas-
tab kahvel automaadi lingi 6, mille hammas iihendub porksead-
mega 3. Porkseade hakkab péorama ketast koos volliga. See kes-
tab niikaua, kuni link lahutub hambumisest, s. t. momendini,
mil liilituskahvel kohtub ketta jargmise viljaloikega. Samal ajal
poordub voll koos tiivikute iilekande hammasratastega 90° vorra.
H%mmasrattad aga pooravad pesamoodustaja tiiviku telge samuti
90° vorra.

Joon. 124. Kinniajamisseadised:

a — kettad; b — hélmad koos dkkega; 1 — hdlm; 2 — dke; 3 — toste-
kett.

Vietisekiilviaparaat 7 (joon. 120) koosneb paagist ja ketas-
kiilviaparaadist. i)

Kiilviaparaadil on poorlev taldrik-pohi, heiteketas ja kiilviregu-.
laator. Paagist véaljaulatuv taldrikuosa on kaetud kestaga. Apa-
raadil on kettiilekanne kartulipanemisaparaatide vollilt. Taldriku
poorlemisel antakse vietisekiht ette ning heiteseadme ketas vo-
tab vietise taldrikutelt ja suunab vdetisejuhtmesse. Taldrikute
poolt etteantava véetiskihi paksust reguleeritakse siibriga.

Vagude kinniajajad katavad mahapandud kartulid mullaga.
Kinniajajad on kaht tiiiipi: ketaskinniajajad, mida kasutatakse
kartulipanekul vagudena (joon. 124, a), ja holmkinniajajad koos
dketega (joon. 124, b), mis tasandavad mulla. ‘

Kinniajajad haagitakse kiilvimasina raami alumise nurkraua
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Joon. 125. Rippkartulipanemismasin CH-4:

1 — punker; 2 — Kkartulipenemisaparaat; 3 — vietisekiilviaparaat; 4 — Kkinniajamis-
seadised; 5 — rootor; 6 — seemendi; 7 — traktori jouvotuvoll.

kiilge. Kinniajajate tostmiseks ja langetamiseks on nende raamid
ihendatud tostehoobadega kas vedruvarrastega (ketaskinniajaja-
tel) voi ketiga 3 (holmkinniajajatel).

Peale tooseadmete on kartulipanemiismasinale asetatud kaks
margistit (vasak- ja parempoolne) ja seemendite tostmise ning
tilekande véljaliilitamise mehhanismid.

Seemendite ja kinniajajate toste- ning viljaliilitusmehhanis-
mid. Seemendid ja kinniajajad tostetakse transpordiasendisse ja

Joon. 126. Rippkartulipanemismasina seemendi koos rulliga.
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lastakse todasendisse kahe hoobtdstemehhanismi abil, mis on ase-
tatud kartulipanemismasina molemale kiiljele. Koos seemendite
tostmisega liilitatakse ka vilja iilekanne kaiguratastelt. Selleks on
seemendite tostemehhanism tihendatud kdiguratta vollile asetatud
nukksiduri lahutuskahvli vardaga. :

Rippkartulipanemismasin CH-4. Alates 1959. a. toodetakse kar-
tulipanemismasinaid CH-4, mis kinnitatakse rippsiisteemi abil
traktorile MT3. Jooniselt 125 nihtub, et kartulipanemismasinal
puuduvad kdigurattad ja ta toetub t66tamisel seemendite ette ase-
tatud rullidele (joon. 126). Kartulipanemisaparaadid kiitatakse
traktori jouvotuvollilt. Selle masina téotamisskeem on sama-
sugune nagu kartulipanemismasinal CKTI-4.

RUUTPESITIKULVI JA KARTULIPANEMISE
ORGANISEERIMINE.

Ruutpesiti kiilvimasinate ja kartulipanemismasinate solmepiiiid-
jaid kaitatakse pollule pinguletommatud mootetraadiga, mille
1abimoot on 2 mm. Mootetraadile on iga 70 cm tagant kinnitatud
seibid (solmed). Maootetraat koosneb 100 m pikkustest liilidest,
mis on omavahel iithendatud spetsiaalsete lahtivoetavate -seibi-
dega. Varematel aastatel paigutati mootetraat pollul {imber
késitsi, kuid alates 1956. a. kasutatakse selleks kiilvimasinale:
monteeritud mehaanilist imberpaigutusseadet. Alates 1958. a. on
mootetraadi mehaaniline iimberpaigutamisseade asetatud ka ruut-
pesiti kartulipanemise masinatele. ‘ :

Mootetraadi mehaaniline  (diagonaalne) {imberpaigutusviis
seisneb selles, et igal jarjekordsel kdigul viib kiilvimasin moote-
traadi poliul uude asukohta. Umberpaigutusseade koosneb trum-
list, kahest pingutist (jdrelelaskmise ankrust) ja kronsteinidest.
Kronsteinide abil kinnitatakse mootetraadi trummel kiilvimasina
raamile.

Pingutite (joon. 127) iilesandeks on mdo6tetraadi pingutamine
pollul, kuid samuti ka traadi jdreleandmine selle iimberasetamisel
tooee 1opul.

Pinguti koosneb vaiast 5, raamist 7 ja tokkest 8. Vai surutakse
mulda kuni tokkeni 8. Raamile on asetatud trummel 2, millele
on keritud 1,5 m pikkune noéoér. Nosri otsas on haak, mis iihenda-
takse mootetraadiga. Trumlis asub vedrumehhanism.

Trumli kronstein péordub vabalt varda iimber. Trumli sisekiil-
jel asub porkratas. See on iihendatud vardale asetatud lukutus-
mehhanismiga. Lukutusmehhanism koosneb mahavoetavast krons-
teinist, millel on porklink 38, kaks poske 6 ja pingutuspolt koos
hoovaga 4. Mootetraati pingutatakse jouga 22—25 kG. Kui traadi
pingus on suurem, liilitub lukutusmehhanism vilja ja ndori an-
takse trumlilt jarele.
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Mootetraadi kohaleasetamise =
kord. Enne mootetraadi lahti- C
kerimist trumlilt méargitakse ta-

histega piki polludart kiilviagre-
gaadi esimese kdigu joon. Selle
joone kaugus pollu ddrest peab
olema 2,1 m, (s.o. pool kiilvi-
masina haardelaiust). Seejérel
juhitakse kiilvimasin, mille see-
mendid on iiles tostetud ja
kulviaparaadid vélja liilitatud,
tahistatud joonele nii, et agre-
gaadi keskjoon ja tédhistatud
kdigujoon iihtiksid. Kui agre-
gaat on 20—30 m edasi liikunud,
peatatakse see, asetatakse ko-
hale pingutusvai 7, nagu néi-
datud joonisel 128, ja iihenda-
takse traadi 2 ots pingutusvaia
haagiga. Samaaegselt keritakse
noor pingutusvaia trumlile ja
lukustatakse porkratas lingiga.
Seejdrel mirgitakse mootetraadi
kaheteistkiimnes so6lm vérvilise
paelaga. Mairgitud s6lm peab
tipselt asetsema poorderiba pii-
ril, s. t. kiillvimasina t66 alg- ja i :
16ppjoonel. Niiiid voib kiilviag- asoon. 127, Pinguh: ;
regaat edasi likuda, ‘asetades & = mohr bt st 6 Boeat T — romans
mootetraadi pollu darele. Pollu St St o
vastaspoolsel otsal voetakse

mootetraadi trummel kiilvimasi-

nalt maha ja iihendatakse traadi ots teise pingutusvaiaga. See
pingutusvai asetatakse samuti pollu darde 7 m kaugusele poorde-
riba piirist ja pingutatakse mootetraat nouetekohaselt. Seejirel
margitakse mootetraadi kaheteistkiimnes solm vérvilise paelaga.
Seega 1opeb mootetraadi kohaleasetamine.

Kiilviagregaadi tookdigud. Mootetraadi kohaleasetamise jirel
pooratakse kiilviagregaat iimber ja liigutakse tagasi nii, et trak-
tori rattad liiguksid vanu jdlgi mooda. Mairgitud s6lme kohal
traktor peatatakse. Siis asetatakse mootetraat vasakpoolsesse
solmepiitidjasse ja seatakse kiilvimasin tédasendisse: lastakse
alla seemendid, liilitatakse sisse kiilviaparaadid ja lastakse alla
parempoolne mérgisti.

Liikudes edasi oma jdlgi mooda, teeb kiilvimasin esimese t66-
kdigu (/) (joon. 129). Kui vastaspoolsel polluotsal satub sdlme-
piilidjasse margitud solm, peatatakse kiilvimasin, voetakse sdlme-
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Joon. 128. Kiilviagregaadi esimese kidigt skcem (mootetraadi lahtikerimine):
1 — parempcolne pingutusvai; 2 — mdodtetraat; 3 — kiilviagregaat.

-

piiidjast mootetraat vilja, tostetakse iiles parempoolne margisti
ja lulitatakse vélja kiilviaparaadid. Seejdrel sooritab kiilviagre-
gaat poorde ning asub parempoolse margisti poolt tommatud joo-
nele. Pingutusvai 4 kantakse edasi jargmisse punkti — 4,2 m
kaugusele eelmisest ja asetatakse mootetraat parempoelsesse
solmepiiiidjasse. Edasiliikumisel peatatakse traktor kaheteistkiim-
nenda solme kohal, seatakse kiilvimasin tooasendisse ja lastakse
alla vasakpoolne margisti. Teisel tookaigul (/) paigutab kiilvi-
masin {ihtlasi ka mootetraadi uude asendisse. Tookdigu 16pul suu-
reneb mootetraadi pingus ja iiletab viimaks lubatava maééra
(22—25 kG). Link 3 (joon. 127) valjub hambumisest pingutus-
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Joon. 129. Kiilviagregaadi tookdikude skeem:

1 — vasakpoolne pingutusvai; 2 — kiilviagregaat; 3 — mootetraat; 4 — parempoolne
pingutusvai. Kilvimasina I, II, III, IV, V, VI tookdik.
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vaia trumli porkrattaga. Noor pingutusvaia trumlil keritakse lahti
ning mootetraat pikeneb selle arvel 60—70 cm vorra, mis voimal-
dab ka mootetraadi otsa {imber paigutada uude asukohta. Kui
kiilviagregaat on iimber péoratud jirjekordseks tockdiguks, kan-
takse pingutusvai / (joon. 129) 84 m (kiilvimasina kahekordne
haardelaius) vorra edasi uude asukohta.

Et mootetraati vajalikul méédral pingutada, keritakse néér
uuesti pingutusvaia trumlile ja lukustatakse pérkratas lingiga.
Edaspidi paigutatakse pingutusvaiad iga kord 8,4 m vérra edasi.
Pingutusvaiade iimberasetamine on kiilvaja iilesandeks.
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Joon. 130. Pesade asetus.

Kiilvimasina to6tamise ajal kontrollitakse seemendussiigavust,
seemnete arvu pesades ja pesade oiget asetust (joon. 130).

Juhul kui seemnepesad ei ole eelmise rea pesade suhtes digesti
asetatud, tuleb solmepiiiidjat poole nihkevdirtuse vorra edasi pai-
gutada. Selleks on solmepiiiidja kinnitusklambrisse tehtud vas-
tavad augud.

Mootetraadi sellist {imberpaigutamise viisi nimetatakse {imber-
paigutamiseks «kiilvatud poldu moo6da». Kartulite vakku-
panekul paigutatakse mootetraat mehaaniliselt iimber «kiilva-
mata poldu mooda».

Maotetraadi mehaaniline {imberpaigutamine kartulipanemis-
masinatega CKI'-4 ja CH-4. Mootetraadi mehaaniliseks iimberpai-
gutamiseks varustatakse kartulipanemismasinad CKI'-4 ja CH-4
lisaseadmega. See koosneb kahest pingutusvaiast (nagu kiilvi-
masinategi juures), mootetraadi trumlist koos traadiga, seadmest
mootetraadi peale- ja mahakerimiseks agregaadi tithikdikudel ja
mootetraadi iilekandjast. Seadme juurde kuuluvad veel kronstei-
nid trumli ja. selle veoratta kinnitamiseks, piduriklots ja madote-
traadi kohaleasetaja. Trumli veoratas on asetatud trumli vollile
ja surutud vastu ratta péida, mis paneb masina edasiliikumisel ka
trumli poorlema. Mootetraadi {ilekandja asetatakse traktorile
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radiaatori ette. See kujutab endast imberasetatavat latti, mille iiks
ots on Sarniirselt kinnitatud traktori raami eesmisele talale, lati
teise otsa on paigutatud aga mootetraadi juhtrullid. Olenevalt
sellest, millist solmepiiiidjat 14dbib mootetraat, asetatakse latt
traktori pikiteljest kas paremale voi vasakule. Kartulipanemis-
masinatele CKI'-4 asetatakse peale mootetraadi iilekandja veel
lisaseade automaadi sisseliilitamiseks vasakpoolselt solmepiiiid-
jalt.

Moatetraadi lahtikerimise algus
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Joon. 131. Kartulipanemisagregaadi tootamisskeem koos modtetraadi mehaani-
lise diagonaalse iimberpaigutamisega.
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. Mootetraadi kohaleasetamine pollul (joon. 131). Enne moote-
traadi kohaleasetamist piki pollu dart tédhistatakse ara [ kiigu
telgjoon 1,4 m (kartulipanemismasina pool haardelaiust) kaugu-
sel pollu ddrest. Seejdrel paigutatakse agregaat tahistatud joonele
nii, et ta asuks pollu otsast 20 m kaugusel. Pollu nurka asetatakse
iikks pingutusvai. Seejarel ithendatakse pingutusvaia haak moote-
traadi otsaga, keritakse noor pingutusvaia trumlile ja lukustatakse
porkseade lingiga. Poorderiba piiri middramiseks mérgitakse vér-
vilise paelaga dra mootetraadi neljateistkiimnes s6lm. Kerinud
mootetraadi pollu ddrt mooda lahti, voetakse trummel maha, iihen-
datakse traadi ots pingutusvaia haagiga ja viiakse vai korvale,
nagu on nididatud joonisel 131 («Pinguti asend pdérde ajal»).

Agregaadi tookdik. Pooranud agregaadi iimber endistesse jalge-
desse, asetatakse mootetraat paremale poole pooratud iilekand-
jasse ja parempoolsesse solmepiiiidjasse ning paigutatakse pin-
gutusvai poorderiba valispiirile. Mddranud mootetraadil kindlaks
poorderiba sisepiiri, lastakse neljateistkiimnenda ja viieteistkiim-
nenda solme vahekohal parempoolne margisti alla ja liilitatakse
sisse tooseadmed. Kui agregaat on tookdigul joudnud vastaspoolse
poorderiba piirile, kantakse pingutusvai koos mootetraadiga iile
uude asukohta seemendamata polluosal, voetakse mooGtetraat vilja
iilekandjast ja solmepiiiidjast ning pooratakse agregaat iimber nii,
et traktori parempoolne ratas hakkaks liikuma margisti poolt
tommatud joont mo6da. Seejérel paigutatakse iilekandja iimber
vasakule poole ja asetatakse mootetraat sellesse ning vasakpool-
sesse solmepiiiidjasse. Pingutusvai paigutatakse iimber po6orde-
riba vélispiiril 5,6 m kaugusele endisest asendist (kartulipanemis-
masina kahekordne haardelaius). Jargnevalt toimub mootetraadi
iimberpaigutamine samas korras.

KOLVI- JA ISTUTUSMASINATE TEHNILINE HOOLDAMINE.

Selleks et masin piisiks korras kogu tooperioodi kestel, tuleb
tdita jargmisi noudeid:

Enne t66 algust. 1. Vaadata masin hoolikalt {ile ja selgitada
vilja vajalike tooriistade olemasolu.

2. Vilja votta kiilvisekastist korvalised esemed.

3. Kontrollida haakeseadme kinnitust, raami vahelattide pingu-
tust, seemendite tostevolli kahvlite ja muude detailide kinnitusi.

4. Kontrollida, kas seemendid on oigesti paigutatud antud rea-
vahedele.

5. Kontrollida ketaste poorlemise kergust ja sisemiste puhas-
tite kinnitust.

6. Vaadata iile kiilvisejuhtmed ja kolbmatud vahetada.

7. Kontrollida iilekandemehhanismi — hammasiilekannete ham-
bumist ja keti pingust kettiilekannetes.
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8. Kontrollida kiilvimasina seadmist kiilvinormile. Rullkiilvi-
aparaati reguleeritakse $abloonide jargi.

9. Kontrollida haakeseadme kinnitust ja mérgistite valjaulatust.

10. Olitada kiilvimasin (kartulipanemismasin).

11. Seada agregaat toGasendisse, kontrollida puutereavahesid
tookdikude vahel ja seemendussiigavust.

Tootamise ajal. 1. Jélgida kiilviaparaatide tootamist. Seemnete
vool peab olema pidev. ;

2. Jélgida, et kiilvisekast ei tithjeneks tédielikult. Koige vaiksem
lubatav seemnekogus kiilvisekastis peab tdielikult tditma koik
kiilviaparaadid. .

3. Jilgida, et seemendid tootaksid mullas noutud siigavuses ja
et kettad poorleksid kergelt ega kuhjaks enda ette mulda. Mitte
lubada seemendite ummistumist mullaga voi taimejaatmetega.

4. Poorde sooritamise eel tosta seemendid iiles. Mitte soita trak-
toriga tagurpidi, kui seemendid ei ole iiles tostetud. Kui pdorde
sooritamise ajal on seemendid alla lastud, voivad masina detailid
murduda.

5. Mitte teha jérske poordeid.

6. Jalgida iilekandemehhanismi tootamist. Kettiilekannete ketid
ei tohi olla liiga pingutatud ega joosta ketirataste hammaste tip-
pudel.

7. Iga 4—5 tunni tagant kontrollida seemendite tostevolli kahv-
lite veoraudade, ketaste ja teiste detailide kinnitust. Puhastada
seemendid ja kdigurattad. ;

8. Automaadi voi kartulipanemismasina istutusaparaatide vollt
kaitsesidurite libisemise puhul tuleb peatada agregaat ja korval-
dada t66seadmete iilekoormuse pohjus.

Too lopetamise jdrel (vahetuse 1opul). 1. Puhastada masin po-
rist ja tolmust.

2. Kombineeritud kiilvimasinatel puhastada vietisest kiilvise-
kast ja kiilvisejuhtmed ning muud detailid, kuna vietis rikub
metallpindu.

3. Kui kiilv (kartulipanemine) katkestatakse mitmeks pievaks,
puhastada kiilvisekast seemnetest ja olitada kiilvimasin (kartuli-
panemismasin). _

Olitamine. Et viltida detailide suurt kulumist, sé6bimist ja
murdumist, tuleb masinaid oigeaegselt olitada. Seetottu tuleb tiita
jargmisi noudeid:

1. Iga nelja t66tunni jérel tuleb olitada kdigurataste laagrid,
automaadi hoorduvad detailid, ketasseemendid, hammasiilekan-
nete muhvid ja vaheajami kettiilekande laagrid.

2. Iga péev tuleb olitada automaadi kepsu pead ja seemendite
tostevolli laagrid.

3. Olitada ei tohi kiilviaparaatide hammasrattaid, kettiilekandeid
ja viljakiilviaparaadi rulle.
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OHUTUSTEHNIKA.

Onnetusjuhtumeid kiilvi- ja istutusmasinaid teenindavate to6lis-
tega esineb peamiselt seetottu, et nad ei tunne ohutustehnika ees-
kirju voi rikuvad neid. Ohutustehnika reegleid peavad teadma nis
traktorist, kiillvaja kui ka abitoélised. Tootamisel kiilvi- ja istu-
tusmasinatega tuleb tdita jargmisi ohutustehnika noudeid.

1. Kiilvisekasti tditmist kiilvisega ja vietisega, samuti ka kin-
nitus-, olitus- ja reguleerimistéid lubatakse teha ainult masina
seisu ajal.

2. Masina téotamise voi transportimise ajal on keelatud asuda
kiillvimasina ja traktori vahel, voorastel isikutel istuda traktoril ja
kiilvimasina kiilvisekastil, samuti ka maha minna agregaadilt selle
kdigu ajal.

3. Seemendeid voib puhastada ainult pika varre otsa kinnitatud
spetsiaalse puhastiga.

4. Ulekandemehhanism tuleb tingimata katta kaitsekilbiga.
Poorlevate detailide ldhedal tuleb olla eriti ettevaatlik.

5. Paakide tditmisel vdetisega ja vietise kiilvamisel tuleb kanda
kaitseprille. :

6. Traktorist voib agregaadiga hakata liikuma ainult kiilvaja
marguandmisel, samuti ka viivitamata peatama traktori tema mar-
guandmisel. X :

7. Téotamisel mootetraadiga ei tohi pingutusvaiade juures asuda
pingutatud modtetraadi ldhedal. Tuleb meeles pidada, et iga kiigu-
16pul tuleb agregaat peatada, mootetraat solmepiiiidjast vilja
votta ja margisti ning seemendid tosta transpordiasendisse. Ainult
seejarel voib agregaati iimber poorata voi edasi liikuda teisele
pollutiikile.

8. Ainult seisatud masina juures on lubatud tdsta ja langetada
mérgisteid ning seemendeid (hoobtostemehhanismiga).

9. Tehnilise hooldamise ldbiviimisel peab traktor seisma ja moo-
tor olema vilja liilitatud.



PRAKTILISED TOOD.

To66 nr. 1. Kiilvimasina C/1-24 kﬁlviaparaatide volli poorete
arvu muutmine,

i. Vaadata iile kettiilekanded, selgitada nende ehitus, kavan-
dada t66 kord, valmistada ette vajalikud abinoud ja riistad.

2. Joonestada kettiilekannete skeem, lugeda koigi nelja ketiratta
hammaste arv ja méidrata kindlaks iilekandearv.

3. Valida ketirattad kaera korgendatud kiilvinormi kohaselt ja |
viljavalitud ketirataste andmetel méidrata iilekandearv.

4. Votta lahti iilekanne: 10dvendada ketid, keerates lahti pingu-
tusrullide 7 (joon. 100) kronsteinide kinnituspoldid; keerata laht:
seadepolt ja votta maha veetav ketiratas 5 koos, ketiga; keerata |
lahti kontrajami vedava ketiratta 6 seadepolt; votta pooleldi vélja |
kontrajami voll ja votta maha vedav ketiratas 6 koos ketiga.

5. Monteerida kokku iilekanne: asendada vedav ketiratas 6
viljavalitud ketirattaga; asetada see koos ketiga kontrajami vol-
lile ja kinnitada seadepoldiga; asetada kohale kontrajami voll;
asendada veetav ketiratas 5 viljavalitud ketirattaga; asetada see
koos ketiga kontrajami vollile ja kinnitada seadepoldiga.

6. Reguleerida kettide pingus ja kinnitada pingutusrullide
kronsteinid. Tosta tungrauaga iiles kiilvimasina raam, asetada see
pukkidele ja kdiguratia pooramisega kontrollida kiilviaparaatide
volli poorlemise kergust. :

Mirkus. Kuji praktiline t66 teostatakse hammasiilekandega kiilvima-
sinal, siis tuleb vajaliku iilekandearvu saamiseks vahetada vahehammas-
ratas voi kiillviaparaatide volli hammasratas.

T66 nr. 2. Traktori-teraviljakiilvimasina seadmine antud
kiilvinormile.

1. Asetada kiilvimasin alusele voi pukkidele (joon. 110), kont-
rollida poorlemise kergust, laotada seemendite alla present, ette
valmistada kaalud, metronoom, sisetaster ja kiilviregulaatori
mutrivoti.

2. Tutvuda kiilviregulaatoriga ja selle mojuga kiilviaparaatide:
rullidele. Kontrollida sisetastriga (Sablooni asemel), kas koik rul-
lid iihepikkuselt asuvad kiilviaparaatide karpides. Kui rullide kar-
pides asuvad osad ei ole iihepikkused, siis tuleb muuta reguleeri- |
misseibide 9 (joon. 101) arvu, kuni rullid asuvad vordselt koikides |
karpides.

3. Miirata, millise koguse seemneid peab kiilvimasina iiks pool
vilja kiillvama kédiguratta 14,5 poorde kestel. Selleks peab olema
teada ettendhtud kiilvinorm ja kiilviplaan.

4. Kontrollida liikuvate pohjade asetust (joon. 103) vastavalt
kiilvatava kultuuri seemnete mootmetele.

144




!

B Kontrollidé ketirataste ja hammasrataste valikut iilekandeks

| kdigurattalt kiilviaparaatide vollile ja asetada regulaatori hoob
| noutavale kiilvinormile.

6. Téita kiilvisekast seemnetega vihemalt 14 ulatuses, liilitada
sisse iilekanne, teha kédigurattaga 3—5 pooret selleks, et kiilvi-
aparaatide karbid taituksid seemnetega. Korjata kokku presendlle

| langenud seemned.

7. Poorata kdiguratast 14,5 pooret kiirusega 20 p/min. Poorle-
mise iithtlust kontrolliia metronoomiga.

8. Koguda seemned presendilt kokku ia kaaluda dra 1 G tap
susega. Kui saadud kaal osutub suuremaks voi viiksemaks p.

| jargi arvutatud kaalust, tuleb kiilviregulaatori hoob {imber" aae

tada ja kontrollida niikaua, kuni korvalekaldumine on 2—3%
piirides.

Kolm korda kontrollida reguleerimist, et vilja selgitada, kas
iildine véljakiilv on konstantne. Kiilvimasin loetakse kiilvinormile
reguleerituks, kui kolmed katseandmed ei erine iiksteisest iile
2—3%.

Too nr. 3. Seemendite paigutamine teraviljakultuuride
reaskiilviks (antud reavahelaiusel).

1. Vaadata iile seemendid, nende ehitus ja kinnitamise viis kiilvi-
masina raamile. Kavandada t66 kord ja valmistada ette vajalikud
tooriistad.

2. Keerata astmelaua kinnituspoldid lahti, votta astmelaud
maha ja asetada timberpoordult seemendite alla. Laua asetamisel
peavad seemendid olema iiles tostetud, kuid peale laua kohale-
seadmist tuleb need lasta lauale.

3. Lodvendada seemendite veoraudade kinnituspoldid ja see-
mendite tostekahvlite pingutuspoldid.

4. Paigutada seemendid lauale nii, et kettad satuksid lauale
kantud maérkide kohale (joon. 110), kinnitada veoraudade ning
seemendite tostekahvlite kinnituspoldid.

10 Pollumajandusmasinad



VI peatiikk.

TERAVILJAKOMBAINID, RIBASLOIKUSMASINAD JA
VILJAKOGUIJAD.

ULDANDMEID TERAVILJAKOMBAINIDE, RIBASLOIKUS-
MASINATE JA VILJIAKOGUJATE KOHTA.

Vilja mehhaniseeritud koristamise tihtsus. Viljakoristamine on
koige vastutusrikkam 166 teraviljamajanduses. Teravilja kasvata-
mine nouab suuri kulusid ja palju té6joudu. Kuid saagi loplik
saatus oleneb selle kiirest ja oigeaegsest koristamisest. Oigeaeg-
selt ja kiiresti saab aga saaki koristada ainult kombainide, ribas-
loikusmasinate (vindrouerite) ja viljakogujate abil, kusjuures
antud masinad mitte ainult ei mehhaniseeri koristustéid, vaid
teevad need ka kergemaks ning sdidstavad t66d. Selles seisabki
" masinate tohutu tdhtsus meie sotsialistlikule pollumajandusele.

Teraviljakombainide kasutamisviisid. Vilja koristatakse kombai-
nidega kas kompleksselt voi jaotatud viisil.

Komplekssel koristamisel teostab kombain iiheaegselt jargmisi
toid: 1) vilja niitmist; 2) selle peksmist; 3) terade puhastamist ja
4) pohu ja aganate hunnikusse kogumist.

Jaotatud koristamisel tehakse kombainiga iiheaegselt ainult
kolm viimast t66d, kuna aga esimene t66 (vilja niitmine) tehakse
ribasloikusmasinatega. Ribasloikusmasin mitte ainult ei niida
vilja, vaid asetab ka selle iihtlaselt vaaludesse korrepollule kui-
vama. Parast vilja kuivamist ja jirelvalmimist kogutakse vili
vaaludest ja pekstakse kombainiga. Viljakogumiseks vaaludest
monteeritakse kombaini 16ikusmasinale viljakoguja.

Komplekssel koristamisel kombainiga tehakse kogu koristustoé
ithe tookaiguga, kuna jaotatud koristamisel kulub selleks kaks t606-
kdiku. Seetottu tekib mulje, nagu oleks vilja koristamine komp-
lekssel koristusviisil kasulikum kui jaotatud koristamise puhul.
Tegelikult on asi just {imberpéordud. Komplekssel koristamisel
esineb ka rida puudusi, milledest tdhtsaim on suur terade kadu.

Komplekssel koristamisel annab kombain héid tulemusi ainult
siis, kui terad on téiesti kiipsed, vili kuiv ja umbrohuta. Kuid ka
neil tingimustel tuleb vili mainitud viisil koristada védga liihikese
aja jooksul pérast vilja tdielikku valmimist, sest vastasel korral
on terade kadu véltimatu. Kui aga vili on umbrohtunud, niiske voi
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ebaiihtlaselt valminud, siis ei ole seda hoopiski voimalik koristada
kompleksselt. Selliste viljade komplekssel koristamisel on kom-
baini tootlikkus sagedaste hdirete ja seisakute tottu viga madal,
terade kadu on suur ning punkrisse kogunevad terad on niisked
ja priigised. Selliste terade kuivatamine ja puhastamine on viga
kulukas ja nouab palju t66joudu. Ka kombaini kiitusekulu on ma-
sina madala tootlikkuse tottu vdaga suur.

| Miks siis teraviljakombain ei ole voimeline kompleksselt koris-
tama niiskeid, umbrohtunud voi ebaiihtlaselt valminud vilja? Toe-
poolest voib kombaini I6ikusmasin igasugustes tingimustes pea-
aegu iihesuguse eduga ja tootlikkusega vilja niita, vaatamata sel-
lele, kas vili on kuiv v6i niiske, puhas v6i umbrohtunud. Kuid
kombaini peksumasin saab aga histi té6tada ainult siis, kui vili
on kuiv. Seega ei saa kombaini 16ikusmasin ja viljapeksumasin
alati vordse edukusega koos tootada. See oligi jaotatud koristus-
viisi kasutuselevotmise pohjuseks.

Jaotatud koristamisel alustatakse vilja niitmist vahakiipsuse
perioodil, s. 0. 5—7 pédeva varem kui komplekssel koristamisel.
Siberi ja Uraali tingimustes voib aga koristustdid alustada isegi
8—-10 pdeva varem. Vilja jaotatud koristamisel kombainiga on
terade saak hektarilt 25 tsentneri vorra suurem kui komplekssel
koristamisel. ,

Kombainitoostus Noukogude Liidus. 1941. aastaks oli NSV Lii-
dus 182000 teraviljakombaini. See kombainipark koosnes pohiliselt
jargmistest kolme marki masinatest: «<Kommunar», C3K ja C-1.
Esimese kahe kombaini 16ikusmasina haardelaius oli 4,6 m, kol-
mandal aga 6,1 m. Koik kolm kombaini olid haakemasinad. .

1947. a. hakkas meie t60stus tootma haakekombaini C-6 ja ise-
liikkuvat kombaini C-4. Haakekombaini l6ikusmasina haardelaius
on 4,9 m ja iseliikkuval — 4 m. Kombaini C-4 on hiljem mérgata-
valt tdiustatud ja 1955. a. hakati seda tootma margi C-4M all.
1957. a. hakati tootma kahte haakekomibaini PCM-8 ja ITK-2. Esi-
mese loikusmasina haardelaius on 6 m ja teisel — 2,1 m.

1958. a. alustati iseliikuva kombaini CK-3 tootmist.

Meie pollumajanduses t66tab palju ribasloikusmasinaid (JKP-4,9,
KH-4, )KB-4,6 jt.) ja viljakogujaid (I1T-2, T1C-2, TTHY-2 jt.).

Masinate markide seletus. Kombainid «Kommunar» ja C3K kan-
navad neid tootvate tehaste nimetust. Margid C-1 ja C-6 deSifree-
ritakse jargmiselt: C — kombaini nimetus («Stalinets»), numbrid
| ja 6 tdhendavad mudelite jarjekorra numbreid. C-4 tihendab: ise-
liilkuv kombain, haardelaiusega 4 m. PCM-8 — Rostovi masina-
ehitustehas, kaheksas mudel. Margis ITK-2 tihendab ITIK — otse-
voolukombain, arv 2 — peksumasina tootlikkus 2 kg vilja sekundis.
CK-3 — iseliikuv kombain, tootlikkusega 3 kg vilja sekundis.

Mark JKP-4,9 tihendab: ribasloikusmasin, haardelaiusega 4,9 m.
JXKH-4 — ripploikusmasin, haardelaiusega 4 m; )Xb-4,6 — lafetita
16ikusmasin, haardelaiusega 4,6 m.
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Viljakogujate markides tdhendavad numbrid haardelaiust meet-
rites. Tdhed TIIT tdhendavad L-kujulise kombaini viljakogujat;
[1C — iseliikuva kombaini viljakogujat; IIHY — universaalset

rippviljakogujat.
e
c

gabe J

Joon. 132, Teraviljakombainide tiiiibid:
A — L-kujuline (I6ikusmasin asub peksumasina kiiljel; niidetud vili liigub 16ikus-
masinas risti kombaini liikumissuunale, peksumasinas aga kombaini liikumissuunaga
paralleelselt); B — T-kujuline (l6ikusmasin asub frontaalselt peksumasina ees; niide-
tud vili liigub esialgu ristsuunas loikusmasina mdlemalt kiiljelt keskele ja sealt edasi
kombaini liikumisele vastusuunas peksumasinasse); C ja D — otsevoolukombainid; nii-_
detud wvili liigub nendes kombainides otse — kombaini liikumisele vastusuunas.
Skeemil C viljakiht kitseneb edasiliikumisel passiivselt (l1dikusmasina jagajate ja
‘ddriste mojul), skeemil D aga Kkitseneb aktiivselt (tigude survel); I — l6ikusmasi-
nad; 2 — mootor; 3 — peksumasinad; 4 — podhukogujad; 5 — viljakihi Kkitsendaja
tigu otsevoolukombainides.

Kombainide klassifikatsioon. Veojou jargi jagunevad kombainid
kolme rithma: haake-, iseliikuvad ja rippmasinad. Haakemasinad
tootavad voi liiguvad traktori joul. Iseliikuv kombain kéitatakse
temale asetatud mootorilt. Rippkombain monteeritakse iseliikuvale
Sassiile.

Haakekombainid on kas mootoriga voi mootorita. Loigatud vilja
liikumissuuna jdrgi on kombainid kolme tiiiipi:

1. L-kujulised. Nagu nidhtub jooniselt 132 (skeem A) sarnaneb
nende kombainide kuju L-tdhega. Sellesse tiiiipi kuuluvad: «Kom-
munar», C3K, C-1, C-6 ja PCM-8. ‘_

2. T-kujulised. Need kombainid sarnanevad T-tdhega (joon. 132,
skeem B). Sellesse tiiiipi kuuluvad C-4, C-4M ja CK-3.

3. Otsevoolukombainid. Sellesse tiilipi kuulub ITK-2, mille juures
etteantav viljakiht surutakse enne peksumasinasse sattumist liihi-
keste tigude 5 abil koomale.

TERAVILJAKOMBAINIDE POHILISED TOOSEADMED.

Kombaini osad. Mootorkombain koosneb viiest pohiosast: 16ikus-
masinast, peksumasinast, kdiguosast, pohukogujast ja mootorist.
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Loikusmasina pohilised tooseadmed. Loikusmasina iilesandeks
on vilja niitmine ja etteandmine peksumasinale. Selleks on 16ikus-
masinal haspel, l6ikeaparaat ja transportéoérid. Poorlev haspel
painutab oma labadega vilja l6ikeaparaadi ette ja liikkab niide-
tud korred transportoorile. Viimased kannavad vilja peksumasi-
nasse. Kogu t66 toimub 16ikusmasina pideval edasiliikumisel.

Hasplid ja loikeaparaadid on koikidel kombainidel pohiliselt
ithesuguse ehitusega ja todtavad iihesuguselt. Transport6oride
konstruktsioonid aga on erinevad. Kombainidel C-6; PCM-8 ja
[1K-2 kasutatakse kangastransportoore. Kombainidel C-4, C-4M
ja CK-3 aga on metallist tigutransportéorid.

Tigutransportéoril on rida eeliseid kangastransportoori” ees:
ta on niiskuskindel ja vastupidavam kui kangastransportoor.

Viljapeksumasina pdhilised tééseadmed. Viljapeksumasinal on
jargmised pohilised tooseadmed: sootekamber, viljapeksuaparaat.
pohupuistaja, puhastid ja transportoorid. :

Séotekambri todorganite iilesandeks on vilja tihtlane etteand-
mine viljapeksuaparaadile.

Kombaini C-6 viljapeksuaparaat koosneb tihvttrumlist ja ava-
deta tihvtpeksukorvist.

Kombainide C-4, C-4M, CK-3 ja PCM-8 trumlitel ja peksukorvil
tihvte ei ole. Nende asemel on trumlile kinnitatud soonelised latid.
Nende masinate peksukorv on restikujuline. Varreldes latt-trumliga
on tihvttrummel vordse pikkuse juures suurema tootlikkusega. Ta
haarab ka paremini vilja. Kuid tihvttrummel purustab tugevasti
pohku ja rikub palju teri. Latt-trummel sobib suurema arvu kul-
tuuride peksmiseks kui tihvttrummel ehk teiste sonadega: latt-
trummel on tunduvalt universaalsem.

Restikujuline peksukorv laseb ldbi suurema osa pekstava vilja
teradest. See kergendab edaspidi pohupuistaja t66d. Avadeta
peksukorvi juures algab terade eraldamine peamiselt pahma valju-
mise jdrel peksuaparaadist. Seetottu torjuvad restikujulise peksu-
korviga ja latt-trumlitega viljapeksuaparaadid tihvttrumliga pek-
suaparaadid vélja. :

Peksukorvist valjuv vilja mass — pahmas-— koosneb peamiselt
jargmistest osadest: teradest, pohust, aganatest ja kolgastest.
Pahma peenosa (terad, aganad ja kolkad) nimetatakse teraseguks.
Pchupuistaja iilesandeks on — eraldada terad pahmast, juhtida
need puhastisse ja kanda pohk peksumasinast vélja.

Kombaini C-6 pohupuistaja koosneb reast poorlevatest seadistest
(biitritest ja pikritest), transportooridest ja ventilaatorist. Sellist
pohupuistajat nimetatakse rootorpohupuistajaks.

Kombainidele C-4, C-4M, PCM-8, CK-3 ja I1K-2 on asetatud
klahvpohupuistajad. Viimased on lihtsamad kui rootorpohupuis-
tajad ning eraldavad paremini terad pohust. ;

Kombainil C-6-on kaks puhastit — esimene ja teine. Esimesel
puhastil on iiks soel ja ventilaator, teisel puhastil aga kaks soela
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ja ventilaator. Kombainidel C-4, C-4M, PCM-8, CK-3 ja ITK-2 on
ainult tiks puhasti, mis koosneb kahest soelast ja ventilaatorisi.

Terade ja viljapeade transportimiseks on peksumasinal teod ja
elevaatorid. Puhastatud terad kogutakse terapunkrisse, kuna pohk
ja aganad paisatakse pohukogujasse.

Iseliikuvate kombainide eelised. Vorreldes haakekombainiga on
iseliikuval kombainil rida eeliseid. Iseliikuv kombain téctab ise-
seisvalt traktorita. Kombaini teenindamiseks vajatakse vihem ini-
mesi kui haakekombaini juures. Jaotatud koristamisel téotab ise-
litkuv kombain haakekombainist paremini. Iseliikuv kombain vajab
vahem kiitust kui mootoriga haakekombain, kuna viimasel on kaks
mootorit: kombaini mootor ja traktori mootor. Iseliikuval kombai-
nil on parem mandoverdamisvoime ja ta liigub kiiresti tiihikdiku-
del. e S

Iseliikuv Sassii. Kombainil, ka iseliikuval, on see puudus, et teda
kasutatakse koigest 20—30 pdeva aastas, kuna iilejadnud aja ta
seisab toota. Seoses sellega on konstrueeritud iseliikuv $assii,
millele voib kiilge panna mitmesuguseid kombaine (teravilja-,
maisi-, silokombaine jt.) ja muid pollutéémasinaid (atru, kiillvima-
sinaid, kultivaatoreid, ribasloikusmasinaid jne.). Sassiile voib
samuti paigutada ka jédrelvankri koormate veoks. Jarelikult saab
niisugust masina kédiguosa koos raami ja mootoriga kasutada
marksa pikemat aega aastas kui koristusmasinaid.

HAAKEKOMBAINI C-6 ULDEHITUS JA TOOTAMINE.

Kombaini C-6 16ikusmasin. Kombaini C-6 {ildvaade on toodud
joonisel 133. Kasutades seda joonist tutvume loikusmasina iildehi-
tuse ja tootamisega. Kombain liigub pollul edasi traktori joul.
Poorleva haspli labad laskuvad seejuures viljasse ja litkkavad
vikati ette kitsaste ribadena viljakorsi. Loikeaparaadi sormed jao-
tavad korreriba veelgi vdiksemateks osadeks, mis loigatakse vikati
poolt labi.

Mahaloigatud korred langevad peatransportdcrile 38, mis kan-
nab need so6tekambrisse 26. Transportéori vasakpoolne osa lii-
gub kaldpinda modda, sest sootekamber asub peatransportoorist
tunduvalt korgemal.

Kaldosas on peatransportoori kohale asetatud abitransportéor.

Réidkides edaspidi kombaini vasakpoolsest voi parempoolsest
kiiljest, eesmisest voi tagumisest osast, votame leppeliselt olu-
korra, kus kombain liigub edasi, meie vaatleme teda aga tagant.

Loikusmasina raami aluseks on peatala 43. Viimase vasakpool-
ses otsas olev konks on asetatud peksumasina raamile kinnitatud
korva kiilge. See on tala vasakpoolne tugi. Parempoolseks toeks
on polluratas 40. Loikusmasina kogu raskus on keskendatud pea-
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tala ette. Selleks et 16ikusmasinat peatala suhtes tasakaalustada,
on paigaldatud balanssiirprussid 53 ja raskused 54.

Loikusmasina raami eesmisele vasakpoolsele osale on kinnita-
tud tostenurkraud, mis on ithendatud tostelatiga 22. Tostelati iile-
misel otsal asub rida auke. Roolivolli hammasratas hambub toste-
latiga. Rooliratta pooramise teel tostetakse ja langetatakse latti
ja koos sellega ka I6ikusmasinat. Sel viisil muudetakse vilja 15ike-
korgust. . _

Roolivollile on kinnitatud porkseadis koos lingi ja vedruga. See
fikseerib seatud loikekorguse. Laikekorgust -muudetakse jargmi-
selt: vajutatakse jalaga pedaalile 25 ja eemaldatakse link pork-
seadise avast; pooratakse rooli vajalikus suunas; vabastatakse
pedaal 25 ja kinnitatakse seega roolivéll tarvilikku asendisse.

Loikusmasina ja peksumasina raamide vahele asetatakse dis-
tantstoru 49. Selle vasakpoolne konks asetatakse vabalt peksu-
masina korva, parempoolne konks aga — samasugusesse korva
I6ikusmasina peatalal. Distantstoru tagab piisiva suurusega nurga
l6ikusmasina ja peksumasina vahel horisontaaltasapinnas. See ei
takista aga loikusmasina asendi muutmist peksumasina suhtes
vertikaaltasapinnas.  Nagu nieme, on l6ikusmasin $arniirselt
tihendatud peksumasinaga. Nad vbivad ainult veidi muuta oma
asendit iiksteise suhtes. See aga on vajalik, sest p6llu pind ei ole
kunagi iihtlaselt tasane.

Kombaini C-6 viljapeksumasin ja pdhukoguja. Loikusmasina
transportoorid kannavad vilja pideva vooluna sdotekambrisse, kus
see satub transport6érile 27. Transportéori liistud liiguvad vilja-
peksuaparaadi suunas ja kannavad iihes viljamassi. Sootebiitri 20
tilesandeks on vilja vastuvétmine ja teatava surve all etteandmine
viljapeksuaparaadile.

Peksukorv koosneb kolmest avadeta sektsioonist. Eesmine ja
tagumine sektsioon on varustatud tihvtidega, keskmine sektsioon
aga on tihvtideta. Trumli tihvtid peksavad vilja, haaravad selle
kaasa ja tombavad ldbi peksukorvi.jdikade tihvtide vahelt. Selle
tagajirjel pekstakse terad peadest vilja. :

Pekstud mass (pahmas) satub pahmatransportosrile 9, mille
kohal péorlevad biitrid /3 ja 12. Nende biitrite iilesandeks on
pahma soputamine, mille tagajéarjel sellest eraldub terasegu, mis
koguneb pahmatransportééri koppadesse.

Trummel ja osaliselt ka biitrid 72 ja 13 paiskavad terad suure
kiirusega tagasi. Terade kinnipiiiidmiseks on paigaldatud polled 10.

Pahmatransportéérist alates liiguvad terasegu ja pohk eraldi:
terasegu ldheb esimesse puhastisse, pohk aga pohupuistajale.

Tutvume terasegu puhastist labimisega. Terasegu satub rappu-
vale libaslauale 48, mille allosas asub kamm. Esimese puhasti soe-
lakast pannakse 66tsuma eesmiste ripatsite abil. Samad ripatsid
panevad ka rappuva libaslaua iihtlaselt 66tsuma. Selle tagajirjel
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suunatakse terasegu iihtlaselt esimese puhasti 2 soelale. Séela alla
suunatakse ventilaatorist 47 tugev 6huvool.

Aganad ja muud peened lisandid puhutakse peksumasinast vilja.
Viljapead, peened rasked osakesed ja iiksikud terad, mis ei vilju-
nud soela avade kaudu, satuvad viljapeade kammile 55. Sealt nad
langevad libaslauale, mis neid syunab viljapeateosse 52, kust nad
kantakse viljapeaelevaatori poolt tagasi teistkordseks peksuks.

Kolkad liiguvad {ile puhasti sbela elevaatorisse, mis kannab
need pohukogujasse.

Soela avasid ldbinud terad ja rasked peenlisandid satuvad libas-
lauale ning sealt terateosse 50. Liabinud terateo, langeb terasegu
elevaatorile 76, mis transpordib selle jaotusteo 15 juurde. Selle teo
iilesandeks on jaotada terad teise puhasti {ilemisele soelale -kogu
selle laiuselt.

Teise puhasti soelte alla suunatakse ventilaatorist /7 samuti
ohuvool. Teine puhasti puhastab terad tédielikult. Puhtad terad viib
tigu /4 elevaatorisse 18, mis kannab need terapunkrfisse 27. Vii-
mane tithjendatakse toru 79 kaudu:

Vaatleme niiiid, kuidas: toodeldakse pohku. Pahmatransport6ori
taha on asetatud pikrid 7 ja 8. Need haaravad pohu ja annavad
selle edasi vaiksele pohutransportoorile 5, kusjuures terad eraldu-
vad pohust. Jargnevalt soputab pohku kahevarvaline biiter 4 ja
annab selle edasi pohubiitrile 8. Pohubiiter muudab pohu liikumise
suuna 'ja paiskab pohu suurele pohutransportoorile /. Pohutrans-
portéori / ja biitrite 8 ja 4 vaheruum puhutakse ventilaatori 6 ohu-
vooluga 1dbi. See aitab kaasa terade eraldamisele pohust ja hoiab
dra pohutransportééri ummistumise. .

Biitrite, pikrite, pohutransportééri ja ventilaatori koosto6 tule-
musena eraldatakse pohust koik terad, mis samuti satuvad esi-
messe puhastisse. Pohk aga kantakse vilja pohukogujasse.

Pohukoguja kujutab endast kahele metallrattale asetatud haake-
vankrit. Pohukoguja molemal kiiljel asuvad platvormid pohuvotja-
tele. Nende iilesandeks on jaotada pohk iile kogu kambri ja tiih-
jendada kamber selle taitumisel.

Kombaini raam on asetatud kolmele metallrattale, mllledest
kaks vn kdigurattad ja iiks — eelikuratas. Ménikord haagitakse
voimsatele traktoritele (C-80 voi C-100) kaks kombaini C-6. Sel
juhul kasutatakse ka haakeseadist.

ISELIIKUVA KOMBAINI CK-3 ULDEHITUS JA TOOTAMINE.

Kombaini CK-3 isedrasused. Kombain CK-3 on koige tdieliku-
maks koristusmasinaks. Temal on kopeeriv 16ikusmasin, mehhani-
seeritud pohukojuga ja paiju hiidraulilisi seadmeid, mis kergen-
davad kombaineri t66d. Nende seadmete abil saab kombaini liiku-
misel reguleerida: haspli péorete arvu; haspli asetust loikeaparaadi
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Joon. 133. Pohukogujata haakekombaini C-6 iildvaade:

1 — suur pdhutransportéér; 2 — esimene puhasti; 3 — pohubiiter (viimane); 4 — raam-
biiter; 5 — viike pohutransportédr; 6 — pohupuistaja ventilaator; 7 — teine pikker;
8 — esimene pikker; 9 — pahmatransportoor; 10 — poll; 11 = teine puhasti; 12 —
teine biiter; 13 — esimene biiter; 14 — teise puhasti teratigu; 15 — jaotustigu; 16 —
esimese puhasti elevaator; 17 — teise puhasti ventilaator; 18 — teise puhasti elevaator,
19 — viljalaadimistoru; 20 — sddtebiiter; 21 — punker; 22 — 1dikusmasina tostelatt;
25 — rool: 24 — juhiplatvorm; 25 — roolivdlli porkseadise lingiga iihendatud pedaal;
26 — sodtekamber; 27 — sdotekambri transporttdr; 28 — mootor; 29 — ldikusmasina
abitransportdor; 30 — eelikuratas; 31 — haspli ristmik; 32 — haspli pingutusvarb;
33 — haspli laba; 34 — haspli hoidja; 35 — haspli kodar; 36 — ldikeaparaat; 37 — pol-
lujagaja; 38 — loikusmasina peatransportédr; 39 — haspli téstmise ja langetamise
regulaator; 40 — viliratas; 41 — tuulekilbi varb; 42 — tuulekilp; 43 — 16ikusmasina
peatala; 44 — trummel; 45 — peksukorv; 46 — terapiilidja; 47 — esimene puhasti ven-
tilaator; 48 — rappuv libaslaud; 49 — distantstoru; 50 — esimene puhasti teratigu; 51 —
tuulekilp; 52 — viljapeatigu; 53 — balanssiirlatid; 54 — balanssiirraskused; 55 — vilja-
peade kamm, X
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Joon. 134. Iseliikuva kombaini CK-3 pikildige (l6ikusmasina eesniine osa ja pohu-
koguja tagumine osa on niitamata):

1 — 1dikusmasina tigu; 2 — haspli hoidja; 3 — kaldtransportédri veetav voll; 4 —
kaldtransportddr; 5 —- kaldtransporttdri vedav voll; 6 — soéotebiiter; 7 — trummel;
8§ — punker; 9 — viljalaadimisteo liilitushoob; 10 — Kkiituse - etteandmise hoob; 11 —
mootori siduri hoob; 12 — liilituskilp; 13 — teraelevaator; 14 — pdhubiiter; 15 — pOhu-
biitri varbrest; 16 — mootori rihmaratas; 17 — akupatarei; 18 — kiitusepaak; 19 — sirm;
20 — pohutihendaja kamm; 21 — pohutihendaja reha; 22 — aganatihendaja reha; 23 —
juhtratas; 24 — siiber; 25 — roolivarras; 26 — iilemise sdela pikend; 27 — suur .vilja-
peatigu; 28 — klahv; 29 — sdrmrest; 30 — alumine sdel; 31 — iilemine sbel; 32 — tera- .
tigu; 33 — libaslaud; 34 — keps; 35 — ventilaator; 36 — G60tsevoll; 37 — veoratas; 38 —
peksukorvi varbrest; 39 — peksukorv; 40 — ldikusmasina hiidrauliline tostesilinder;
41 — iileminekukilp; 42 — king.
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‘suhtes; 16ikusmasina asendit pollupinna suhtes; kombaini liikumis-
 kilrust. Roolimehhanismis on hiidrotugevdaja, mis kergendab kom-
' baini pooramist. Heli- ja valgussignalisatsioon voimaldab o6ige-
I aegselt avastada rikked koguja, tigude ja elevaatorite to0s.
. Loikusmasin iihendatakse peksumasinaga tsentraalSarniiri ja
tasakaalustavate vedrude abil. Loikusmasin voib kingadega kopee-
rida pollupinda nii piki- kui ka ristsuundades. Seejuures hoitakse
seatud loikekorgus automaatselt alal.

Pohukoguja on varustatud mehhanismidega, mis asendavad
pohuvotjaid. : ,

Kombaini CK-3 Idikusmasin. Jaotatud koristamisel asetatakse
I6ikusmasinale viljakoguja. See tostab- vaaludest vilja ja sutinab
selle teosse 1. Teo parem- ja vasakpoolsel osal on -keermed, mis
kannavad vilja keskele. Keskosas on teosse asetatud kogujamehha-
nism. Selle mehhanismi sormed haaravad viljamassi ja annavad
selle kaldtransportéorile 4. Kaldtransportdor koosneb kahest vollist
(vedavast vollist 5 ja veetavast vollist 3) ja kett-liisttransportoo-
rist. Veetav voll koos trumliga on paigutatud ujuvalt, mis voimal-
dab temal tousta ja langeda. Seega kohandub transportéor vasta-
valt viljakihi paksusele. Kui loikusmasinale asetatakse koguja,
siis voetakse eelnevalt maha haspel ja lillitatakse vélja loikeapa-
raat. Komplekssel koristamisel tootavad need mehhanismid aga

samuti nagu kombainis C-6. e 5

Kombaini CK-3 viljapeksumasin. Kaldtransportt6or annab vilja*
ette sootebiitrile 6, mis suunab selle viljapeksuaparaati. Viimane
koosneb trumlist 7 ja peksukorvist 39. Pekstud vilja pohiline osa —
terasegu (terad koos aganate, kolgaste ja teiste lisanditega) vil-
jub peksukorvi avade kaudu ja satub libaslauale 33. Pohk ja selle
hulka sattunud terad suunab pohubiiter 74 pohupuistajale. Vii-
mase vintvollidel ootsuvad klahvid puistavad pohu 1édbi, eralda-
des sellest koik terad, mis langevad samuti libaslauale 33. Pohk

. aga suunatakse pohukogujasse.

Libaslaud juhib terasegu sormrestile 29. Terasegu jamedad osad

piisivad monda aega resti pinnal, mis soodustab nende ldbipuhu-

mist ventilaatori 85 6huvooluga. See parandab soelte tootamistin-
gimusi. Libaslaud, sérmrest, tilemine séel 3/ ja selle soela pikend
26 moodustavad iildise solme, mida nimetatakse sarjaks. Alumine
soel 30 asub soelakastis. Sari ja soelakast 0otsuvad vastupidistes
suundades. Puhastatud terad satuvad terateosse 32, mis viib need
elevaatorisse 13. Elevaator kannab terad punkrisse 8.

Viljapead ja muud lisandid l4dbivad pikendi 26 avasid ja satuvad
suurde viljapeateosse 27. Tigu suunab viljapead elevaatorile 13,
mis kannab nad iiles teistkordseks peksuks.

Nagu iilaltoodud kirjeldusest selgub, on kombaini CK-3 vilja-
peksumasin lihtsam kombaini C-6 viljapeksumasinast. Kombaini
CK-3 viljapeksumasinas on ainult {iks puhasti, iikks ventilaator ja
kaks elevaatorit, kombainil C-6 aga — kaks puhastit, kolm venti-
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laatorit ja kolm elevaatorit. Klahvpohupuistaja on lihtsamalt ehi-
tatud kui rootorpohupuistaja ja tema t66 on kvaliteetsem. L-kuju-
lises kombainis C-6 on vilja etteandmine trumlile veidi ithepoolne.
T-kujulises kombainis seda puudust ei ole. Kaldtransportdorile lii-
gub vili Ioikusmasina molemalt kiiljelt ja sootebiiter annab selle
iihtlaselt kogu trumli pikkuselt ette.

ANDMED KOMBAINIDE C-4M, PCM-8 JA NMK-2 KOHTA.

Kombain C-4M. Kombainidel C-4M ja CK-3 on palju iihist:
kopeeriv 16ikusmasin, mehhaniseeritud pohukoguja jne. Siiski jaéb
kombain C-4M kombainist CK-3 koiges suhtes maha: ta on viik-
sema tootlikkusega; tal puudub haspli ja kdiguosa variaator, rooli
hiidrotugevdaja, signalisatsioonisiisteem jne.; tema tooseadmete
(haspli, trumli) reguleerimine votab palju aega; kombainil C-4M
on loikusmasina tostmiseks ainult iiks hiidrauliline silinder.

Kombain PCM-8. Selle kombaini loikusmasin on ehitatud ja
téotab samuti nagu kombaini C-6 16ikusmasin. Kombainide PCM-8
ja C-6 loikusmasinad erinevad iiksteisest ainult mootmetelt ja
osalt ka iiksikute solmede konstruktsiooni poolest. Kombainide
PCM-8 ja C-6 sootekamber, kdiguosa ja pohukoguja on samuti
pohiliselt ithesuguse ehitusega. Viljapeksuaparaadil, puhastil ja
pohupuistajal on aga palju ithist kombaini C-4M vastavate sead-
metega. Kombainil PCM-8 puudub hiidrauliline siisteem.

Kombain IK-2. Selle kombaini peatidhtsus seisab pikakorreliste
ja niiskete viljade koristamises meie maa pohja- ja looderajooni-
des. Kombainil ITK-2 puudub mootor. Loikusmasinal on kaks laia
kummeeritud presendist transportoori ja {iks king mullapinna ko-
peerimiseks. Viljapeksumasinal on palju iihist Kombaini C-4M
peksumasinaga. Kombainil on mehhaniseeritud ripp-pohukoguja.
Hiidrauliline siisteem koosneb pumbast, jaotajast ja kolmest hiid-
raulilisest silindrist. Uks silinder tostab ja langetab loikusmasi-
nat, teisega reguleeritakse haspli asetust, kolmas aga tiihjendab
pohukogujat. Hiidraulilise siisteemi jaotaja asub kombaineri istme
juures. Kombaini I[TK-2 seadmete komplekti kuulub ka koguja v11]a
vaalude koristamiseks.

HASPEL.

Kombaini C-6 haspel. Koikide kombainide juures saab haspli
asendit muuta nii horisontaal- kui ka vertikaalsuunas. Haspli
reguleerimine on vajalik selleks, et seda kohandada koristatava
kultuuri seisukorrale. Kombainide C-6 juures kinnitatakse volli
laagrid tugedele 25 (joon. 135) mitmesuguses asendis. See on hori-:
sontaalne reguleerimine. Regulaatori 5 péoramisega muudetakse
haspli vertikaalasendit.
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Joon. 135. Kombaini C-6
loikusmasina vasakpoolne
osa: i

1 — tuulekilbi jatk; 2 —
tuulekilp; 3 — haspli kontr-
ajami vadike ketiratas; 4 —
kontrajam; 5 — haspli tos-
te~- ja langetusregulaator:
6 — pingutusketiratta 21
vedru; 7 — hasplile poorle-
mist t{ilekandev Kketiratas;
8 — kaigukast; 9 — 1dikus-
masina transportdoride vil-
jaliilitamise hoob; 10 — 156i-
kusmasina peatala; 11 —
viljapeksumasina raamile
kinnitamise konks; 12 —
Sarniirtilekanne peksumasi-
nalt léikusmasinale; 13 —
1oikusmasina peatranspor-
to0ri vedav Kketiratas; 14 —
liugur; 15 — ldikusmasina
abitransportéor; 16 — 16i-
kusmasina kaldosa eesmise
kiilje védljaulatuv nurkraud;
17 — ldikusmasina peatrans-

portéor; 18 — abitranspor-
toori vedav ketiratas; 19 —
juhtketiratas; 20 — trans-

portodridele liikumist le-
kandev ketiratas; 21 — pin-
gutusketiratas; 22 — kontr-
ajami kaitsesidur; 23 —
kontrajami suur ketiratas;
24 — haspli ketiratas; 25 —
haspli hoidja; 26 — haspli
voll,



Haspli laba viélimine serv peab normaalselt puudutama vilja-
korsi nende raskuskeskpunktis voi sellest veidi korgemal. Kui laba
puudutab korsi allpool nende raskuskeskpunkti, siis langevad kor-
red iile laba, kasvava vilja poole. Vilja haaramine liiga korgelt
halvendab korte juhtimist vikati ette ja transportdérile. Arvesta-
takse nii, et korre raskuspunkt asub normaalselt korre ladvast 14
pikkuse vorra allpool. Liihikese korrega vilja puhul aga ei saa seda
reeglit kasutada. Sel puhul kinnitatakse haspli labadele kummeeri-
Bud rihma abil ribad ja lastakse haspel kdoige madalamasse asen-

isse. \

Korge piistvilja koristamisel asetatakse haspli telg umbes 60—
70 mm loikusmasina sormlatist ettepoole. Kui vili on madal, ase-
tatakse haspli telg sormlatile ldhemale. Selleks et loikusmasin
saaks korralikult todtada, peab haspli labade ringkiirus olema
umbes 1,2—2 korda suurem kombaini edasiliikumise kiirusest. Kui
kombain liigub kiiresti, on haspli ringkiirus tavaliselt 1,2—1,6 korda
suurem kombaini liikumiskiirusest. Kombaini aeglasel edasiliiku-
misel peab aga haspli ringkiirus },6—2 korda iiletama kombaini
kiiruse. See on seletatav jargmiselt. Kui. kombain liigub kiiresti
edasi, siis langeb vili isegi hasti loikusmasina transportoorile.
Kombaini aeglasel liikumisel aga peab selleks haspel kaasa
aitama. ? X

Haspli kiiruse valikul tuleb arvesse votta jargmist: mida kiirem
on haspli pédrlemine, seda suurem on terade kadu haspli labade
160kide tagajérjel korte pihta, eriti kergeste varisevate kultuuride
koristamisel.

Peksu- ja i6ikusmasinatele on ette ndhtud vahetatavad ketirat-
- tad haspli poorlemiskiiruse reguleerimiseks.

Joonisel 135 on toodud normaalse piistvilja koristamiseks ette-
ndhtud haspel. Lamandunud vilja koristamisel kasutatakse aga
ekstsentrilist hasplit, milles on labad asendatud vetruvate sorme-
dega. Ekstsentrilise haspli mehhanism voimaldab asetada vetru-
vaid sormi teatava nurga all. Sormed piisivad kogu haspli toota-
mise ajal sellises kindlas asendis, liikudes ainult paralleelselt
edasi. Seetdottu nad tdidavad hésti jargmisi iilesandeid: laskuvad
lamandunud - vilja, tostavad selle iiles ja suunavad vikati alla;
paiskavad ldbiloigatud korred transportéorile ja puhastavad l1oike-
aparaati; vdljuvad viljast lamandunud korsi kaasa viimata.

Kombaini C-4M haspel. Kombainile C-4M on asetatud ekstsent-
riline universaalhaspel. Sellega saab koristada mitte ainult laman-
dunud, vaid ka pikakorrelist piistvilja. Viimasel juhul kinnitatakse
sormedele mahavoetavad 1abad. Lamandunud vilja koristamisel
voetakse labad maha.

Madala vilja puhul ei saa ekstsentrilist hasplit kasutada, kuna
sel hasplil on ainult neli laba, millest ei piisa vilja etteandmiseks.
Sel puhul asetatakse kombainile tavaliselt kuuelabaline haspel.
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Kombaini C-4M hasplil on samasugused reguleerimisseadmed
nagu kombainil C-6. Kombaini C-4M juures kasutatakse samuti
vahetatavaid ketirattaid haspli poorete reguleerimiseks.

Kombaini ITK-2 haspel. Kombainide C-6, C-4M ja PCM-8 hasp-
lid on vertikaalselt ja horisontaalselt reguleeritavad. Molemad
reguleerimised tehakse kisitsi. Reguleerimise ajaks tuleb masin
seisata.

Kombaini TTK-2 juures toimuvad molemad reguleerimised {ihe-
aegselt iildise blokeeritud mehhanismi abil, mis kéitatakse hiid-
raulilise silindri kaudu. Reguleerimist juhib kombainer platvormilt
masina kdigu ajal. :

Haspel kaitatakse kombaini kdigurattalt. Seetottu muutub haspli
liikumiskiirus vastavalt kombaini liikumiskiirusele.

Kombaini CK-3 haspel. Kombainil CK-3 on samuti blokeeritud
mehhanism haspli asendi iiheaegseks reguleerimiseks horisontaal-
ja vertikaalsuunas. See mehhanism kéitatakse kahe hiidraulilise
silindri kaudu, mida juhib kombainer platvormilt. Kombainil
CK-3 on veel variaator (joon. 136), mis voimaldab kombaineril
juhiplatvormilt kdigu ajal muuta haspli poorete arvu. Variaator
koosneb vedavast ja veetavast rihmarattast, mis on kiilrihmaga
omavahel {ihendatud. Variaator téotab jargmiselt, Molemaid
rihmarattaid saab hiidraulilisel teel kdigu ajal iiksteisele ldhen-
dada voi iiksteisest eemaldada. Selle tulemuseks on, et iihe rihma-
ratta toosoone laius suureneb (voi vdheneb) sama suuruse vorra,
mille vorra vidheneb (voi suureneb) teise rihmaratta toéosoone
laius. Selle tagajarjel muutuvad veetava rihmaratta péorded.

LOIKEAPARAAT.

Koikide kombainide loikeaparaat tootab tavaliste kddride pohi-
mottel. Seejuures etendab sorme vastuloikav plaat 8 (joon. 137)
kdaride liikumatu tera osa. Vikatiterade (segmentide) ja plaatide
vahelised pilud ei ole suured. Vikatiterad liiguvad plaatide suhtes
suure kiirusega. Liikumisel suruvad terad korrekimbukesed vastu-
loikavate plaatide servade vastu ja loikavad korred labi.

Joonisel 137 on toodud kombainide C-6 ja PCM-8 l6ikeaparaadi
detailid. iLoikeaparaat koosneb sormlatist, vikatist, selle teradest,
survekippadest ja vikatipeast koos suunajatega. Sormlatt on ehi-
tatud kolmest nurkrauast 2, 3 ja 4. Nurkraudade horisontaalsed
tahud moodustavad kaks juhtteed, mida m6dda liigub loikusmasina
peatransportoori eesmine ddr. Sormlatile on kinnitatud sorme-
sektsioonid, survekédpad 7 ja kaks pollujagajat — vélimine ja sise-
mine. Vasakpoolne sektsioon 5 koos pikendatud sormega tdidab
sisemise pollujagaja iilesannet.

Pollujagaja iilesandeks on loigatavate korte eraldamine viljast.
Aidrmine parempoolne sorm A on painutatud {ilespoole ja asetatud
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jagaja kesta. Kui sorm oleks kestata, koguneksid selle iimber kor-
red, mis takistaksid vikati normaalset to6tamist. Sisemine jagaja
on teenditajaks traktori juhtimisel. Peale selle juhib ta 15ikeapa-
raati liksikud korred, mis asuvad vasakul kiiljel viljaspool 16ikus-
masina haardelaiust. :
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Joon. 136. Kombaini CK-3 viljakoguja voi haspli pooéretevariaatori tédtamise
skegm:

a — variaator on seatud viljakoguja voi haspli minimaalpdoretele; b — variaator on

seatud viljakoguja voi haspli maksimaalpdoretele; 1 — veetava rihmaratta vedru; 2 ja

10 — veetava rihmaratta kettad; 3 — kiilrihm; 4 — hiidraulilise pumba &lijuhtimise

toru; 5 — hiidrauliline silinder; 6 — kolb; 7 ja 9 — vedava rihmaratta kettad; 8 —
tihvt; 11 — po6odrlemist hasplile iilekandev Kketiratas.

Sormesektsioonid ja survekdpad ei tohi olla kiivas ega paindu-
nud. Nad p~avad olema rihitud ja tugevasti kinni. Sormi saab
korrastada speisiaalvotmega voi kergete vasaralookidega, kuna
nad on valmistatud sepistatavast malmist. Survekédppi ja sorme-
sektsioone voib monteerimisel veidi nihutada, kuna kinnituskruvide
1abimoot on vdiksem kinnitusaukude 1dbimoodust. Oigesti kokku-
monteeritud sormlatis voib vikatit vabalt kdega edasi-tagasi liigu-
tada. Seejuures peab terade ja sormlati vaheline pilu olema ees
mitte {ile 0,5 mm ja taga kuni 1 mm. Liiga vidiksed pilud pohjus-
tavad koostootavate detailide liigset kulumist. Suurte pilude
puhul halveneb téokvaliteet eriti siis, kui korred on niisked. Riku-
tud vikatiterad tuleb asendada uutega. Neetima peab terade poolt,
sest siis on liitekoht tugevam.
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Sormi ja terasid tuleb regulaarselt puhastada porist. Ohtul
parast t66 lopetamist valatakse l6ikeaparaat veega iile ja hommi-
kul puhastatakse kaabitsaga.

Joon. 137. Kombainide C-6 ja PCM-8 lgikeaparaat:

i — survekdpp; 2, 3 ja 4 — sdrmlatti moodustavad nurkrauad; 5!—|44rmine vasak-

poolne sektsioon, mis on iihtlasi seesmiseks jaotajaks: 6 — tavaline sormede sektsioon;

7 — ddrmine parempoolne sektsioon; 8 — sdrme vastuldikeplaat; 9 — vikatiroog; 10 —
vikatitera; 11 — vikatipea; 12 — keps; 13 — vént; 14 — vikatipea suunaja.

KOMBAINIDE C-6 JA PCM-8 LOIKUSMASINATE
TRANSPORTOORID.

Joonisel 138 on toodud kombainide C-6 ja PCM-8 ldikusmasi-
nate transportocride ehituse ja téotamise skeem.

Loikusmasina peatransportéér 2 on asetatud rullidele / ja 8.
Mahaniidetud vili langeb transportdéri horisontaalsele osale.
Algul (A) on transporditav viljakiht ohuke, kuid transportdéri
edasiliikumisel platvormi vasaku otsa poole muutub paksemaks.
Juhtlatid 8 ja rullid 4 suunavad transportdéri iiles. Transportdori
kaldosa kohale on asetatud abitransportéor /0. Viimane on aseta-
tud vollidele 5 ja 9. Sisenemisava B transportéoride vahel on ava-
ram kui védljumisava C. Seetottu haaratakse paks ja kohev vilja-
kiht transportééride poolt kergesti. Transportooride vahelt 1ibi-
misel tiheneb viljakiht, mis kergendab selle etteandmist soote-
kambrisse ja trumlile. Transportéori kangas on varustatud liis-
tudega 7. Liistud soodustavad vilja kaasahaaramist ja edasivii-
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Joon. 138. Kombai:iide C-6 ja PCM-8 loikusmasinate transportodride skeem:

1 — peatransportodri veetav voll; 2 — peatransportdor; 3 — peatransportédri iilemise
haru juhtliist; 4 — peatransportdori alumise haru juhtrull; 5 — abitransportdori vee-
tav voll; 6 — lindi seib; 7 — liist; 8 ja 9 — vedavad vollid; 10 — abitransportdor.
mist. Transportcori kaldosa on Sarniirselt ithendatud I6ikusmasina
platvormiga telje 712 (joon. 139) abil, millel podrlevad iihtlasi juht-

rullid 1.

Latid 8 kannavad abitransportéori iilemist haru, kuna alumine
haru liigub vabalt. Peatransportoori tilemine haru liigub. nurkrau-
dadel 4, alumine haru aga nurkraudadel 2 ja latil 5.
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Joon. -139. Kombaini C-6 16ikusmasina kaldosa:

1 — peatransportdéri alumise haru juhtrullid; 2 ja 4 — peatransportééri juhtnurk-
rauad; 3 — abitransportdori tugiliist; 5§ — peatransportéori tugilatt; 6 —'liugvr; 7 —
nurkraud, mis takistab transportéori kaldosa viljalibisemist sodtekambrist; 8 — 16i-
kusmasina tostelatt; 9 — 1dikusmasina tdstenurkraud; 10 — nurkraud, millele toetub
transportdéodri kaldosa; 11 — vinda kaitseking; 12 — peatransportdori juhtrullide telg.
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Joon. 140. Kombaini C-6 Idikusmasina peatransportdori kohaleasetamine ja pin-
gutamine:

1 — puhastusnoa kinnituskdrv; 2 ja I1 tagumine ja eesmine aaspolt, milledega regu-

leeritakse transportoori pmgust 3, 4 ja 6 — liistud; 5 ja 9 — rihmade ddrmised vabad

otsad; 7 — rihma keskmine vaba ots 8 — aarlstatud silmad; 10 — pandlaga rihmaots,
A — tagumine pmgutusseade B — eesmine pmgutussea.de

Transportdori kaldosa toetub liuguri 6 kaudu vabalt s66tekambri
ddrele. Kui lasta loikusmasin téielikult alla, voib transport6ori
kaldosa sootekambrist valja libiseda. Selle véltimiseks on nurk-
raud 7, mis hoiab kohal transport6ori kaldosa.

Kombaini PCM-8 peatransportoori kaldosa erinevused on jarg-
mised. Abitransportoori veetav voll saab, soltuvalt viljakihi pak-
susest, veidi muuta oma asendit vertikaalsuunas. Peale selle on
transportéori kaldosa algusesse asetatud jaotusbiiter.

Transportéore tuleb sagedasti maha votta ja kohale asetada.
Mahavoetud transportéor keeratakse rulli, nii et liistud jddksid
viljapoole ja pannaldega ots keskele.

Peatransportoor asetatakse kohale jargmiselt. Keeratakse aas-
poldid 2 ja 1/ (joon. 140) lahti, kuni veetav voll votab darmise
vasakpoolse asendi. Asetatakse transportoér korrepollule veetava
volli lahedusse ja rullitakse lahti. Pannaldeta ots juhitakse alu-

11 Pollumajandusmasinad 1 6 1



mistele juhtteedele ja tommatakse kuni sootekambrini. Asetanud
transportodrilindi vedava volli {imber, jdtkatakse pealetombamist
iilemisi teid moéda kuni veetava vollini. Sellel kohal pingutatakse
transportoér ddrmiste rihmadega ja tommatakse pandlad kinni.
See on esialgne pingutamine. Loplik pingutamine toimub aaspol-
tidega. Keskmine rihm tommatakse pingutuseta kinni. Rihmade
vabad otsad asetatakse ldhema liistu 4 alla. Transportoorilindi
lahtises otsas,on metalliga déristatud silmad. Nende kaudu kinni-
tatakse transportéori ots liistu 3 kiilge toornahast rihmadega.
Transportoore tuleb kaitsta niiskuse eest. Selleks voetakse nad
00seks maha voi kaetakse paksult pohuga. Odseks masinale jée-
tud transportoorid tuleb tingimata 16dvendada.

Kui tootamise ajal satub peatransportiorile korvaline ese, peab
kombainer voi selle abi vdltima eseme sattumist trumlisse. Selleks
tuleb tommata hoovale 9. (joon. 135) kinnitatud ndéorist. Seejarel
lakkab ketiratas 20 poorlemast ja transportoorid jddvad seisma.
Samal ajal peatab ka traktorist traktori. Sel viisil on voimalik
avariid valtida.

Kui peatransportéor on vélja veninud sel méaral, et teda ei saa
enam pingutada, korvaldatakse iiks liist otsalt, kus puuduvad
pandlad. Joonisel 140 on mainitud liist mérgitud numbriga 6.

RIBASLOIKUSMASINAD JA VILJAKOGUJAD.

Lafetiga ribasloikusmasin. Joonisel 141 on toodud lafetiga ribas-
16ikusmasin JKP-4,9. See koosneb kahest osast: kdiguosast ja
I6ikusmasinast. Kédiguosa nimetatakse lafetiks. Kui majand muret-
seb ainult lafeti, voib ta sellega ithendada haakekombaini C-6 voi
PCM-8 loikusmasina. Loikusmasin ithendatakse lafetiga umbes
samal viisil nagu viljapeksumasinagagi. Loikusmasina toosead-
med kaitatakse traktorilt. Lafetile on asetatud tilekandekarp 4.
mis kéditatakse traktorilt kardaanvolli 70 kaudu. Ulekanne on nii
ehitatud, et traktor voib ribasloikusmasina suhtes suure nurga
vorra poorduda Ulekandekarbist 4 kantakse lukumme iile loikus-
masina tavalisse iilekandekarpi 7.

Loikusmasina kaldosale on kinnitatud sirm 2. Selle iilesandeks
on suunata loigatud vili libaslauale 3 ja takistada vilja laialipuhu-
mist tuule poolt.

Libaslaualt langeb vili korrapdraste vaaludena korrepollule.
Libaslaua asendit saab muuta. Loikusmasin asetatakse poorangu-
tel ja tiithikdikudel horisontaalasendisse.

Ribasloikusmasina masinisti jaoks on iste / ja astmelaud 9.
Masinist reguleerib 16ikekorgust rooli ja pedaali abil. Loikus-
masina tooseadmeid reguleeritakse samuti nagu siis; kui loikus-
masin on kombainiga iihendatud.
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Joon. 141. Lafetiga ribasloikusmasin YKP-4,9:

1 — iste; 2 — sirm; 3 — libaslaud; 4 — lafeti koonushammasrataste karp; 5 — lafett;
6 — distantstoru; 7 — 1dikusmasina koonushammasrataste karp; 8 — balanssiirprus-
sid; 9 — astmelaud; 10 — voll liikumise iilekandmiseks Idikusmasina tdéseadmetele.

‘Paljudes majandites votavad eesrindlikud mehhanisaatorid
kasitsi juhtimisseadmed l6ikusmasinalt maha ja asendavad need
hiidraulilise silindriga. Seetottu kaob ka vajadus masinisti jirele,
sest loikusmasinat ja traktorit juhib sel puhul traktorist.

Tootamine ribasloikusmasinaga )JXP-4,9. Joonisel 142 on too-
dud ribasloikusmasina té6tamisskeem. Loikusmasin asetab vaalu
niidetava vilja darest 3 m vasakule. Seetottu tuleb ribasldikus-
masinaga tootamiseks polluddred lahti niita.

Lafetita ribasloikusmasinad. Meie t66stus toodab suurel arvul
lafetita ribasloikusmasinaid )KB-4,6 ja )KPB-4,9. Esimest neist on
juba eespool mainitud. Teise masina deSifreeritud mark on: lafe-
tita ribasloikusmasin haardelaiusega 4,9 m. Lafetita l6ikusmasi-
nad kaaluvad marksa vdahem kui lafetiga masinad. Niiteks )KB:4,6
kaalub 1080 kG, )KPb5-4,9 — 995 kG, lafetiga )KP-4,9 aga 1760 kG.
Peale selle on lafetita loikusmasinad varustatud hiidrauliliste
seadmetega. Joonisel 143 on toodud loikusmasina )KB-4,6 toota-
misskeem. Vaal / asetatakse l6ikusmasina haardelaiuse piiridesse,
mitte aga sellest vdljapoole, nagu see on ldikusmasinate JKP-4,9

13"
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Joon. 142. Lafetiga lGikusmzisina JKP-49 téotamisskeem.
1 — vaal.

juures. Samuti téotab ka JKPB-4,9. Seetottu voib lafetita 16ikus-

masinatega to6tamiseks dédred ja vahed kitsamalt lahti niita kui

lafetiga loikusmasinate korral.

_ Ripploikusmasin )XH-4. Loikusmasin riputatakse frontaalselt
traktorile «Belaruss». Seetottu kasutatakse seda loikusmasinat

mitte ainult jaotatud koristamisel vilja vaaludesse niitmiseks, vaid

ka polludirte lahtiniitmiseks.

Ripploikusmasin koosneb kahest peaosast: jdigalt traktorile kin-
nitatud raamist ja Sarniirselt selle raamiga iihendatud 16ikus:
masinast. Loikusmasinal on kopeerivad kingad, millede abil regu-
leeritakse masina loikekorgust. ‘

Loikusmasinat tostetakse ja langetatakse téoasendisse traktori
hiidraulilise seadmega. Traktorilt kditatakse ka koik 16ikusmasina
téoorganid. :

Viljakogujad. Kombaini CK-3 viljakoguja on kasutatav ainult
sellel kombainil. Samuti on ka kombain IIK-2 varustatud spet-
siaalse viljakogujaga. Teistele kombainidele on kohandatud vilja-
kogujad I1T-2, TIC-2 ja [THY-2. Kaks esimest viljakogujat on ehi-
tatud iihesuguselt, nad erinevad ainult kinnitusdetailide ja iile-
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Joon, 143. Lafetita 16ikusmasina JXb-4,6 to6tamisskeem.
1 — vaal.

kande poolest. TTHY-2 on aga tdiustatud. Seda voib kasutada nii
haake- kui ka iseliikuva kombainiga.

Viljakoguja peamehhanismiks on poorlev rehaaparaat. See koos-
neb kahest kettast, vollist ja neljast vetruvate sormedega torust.
Rehaaparaat asub rongasrullis, kusjuures aparaadi sormed liigu-
vad rongaste vahedes.

Torude vasakpoolsetele otstele on asetatud rullidega vidndad.
Rullid veerevad kinnisel figuursel juhtteel. Seetottu asetsevad
torud ja sormed liikumisel alati sellises asendis, mis on koige
soodsam vilja iilestostmiseks ja 16ikusmasina transportéorile suu-
namiseks. Sormed haaravad vaalu alt ja tostavad selle mooda
rongaste kumerat pinda iiles. Rongad vildivad rehaaparaadi
ummistumist.

VILJAPEKSUAPARAAT.
Kombaini C-6 sootekamber ja viljapeksuaparaat. Joonisel 144

on niidatud kombaini C-6 sootekamber ja peksuaparaat. Soote-
kambri transportéor koosneb kahest ketist ja nende kiilge needi-
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tud liistudest. Transportdéri volli koos veetavate rullidega saab
nihutada. Sel teel reguleeritakse kettide pingust. Pingus on &ige,
kuit keskmist liistu saab iihe kdega lauast 6—8 cm eemale tom-
mata.

On viga téhtis, et transportoor oleks korras. Kui té6tamise ajal
kett puruneb, satub ta peksuaparaati, kutsub esile murded ja kom-
baini seisaku. Seetottu tuleb kettide seisukorda ja nende liistude
kinnitust siistemaatiliselt kontrollida. :

Madalate umbrohtunud kultuuride koristamisel esinevad jérg-
mised puudused: peenmass voi umbrohi kantakse liistude poolt
laua alla, mille tagajirjel voivad ketid rebeneda voi liistud mur-
duda. Selle puuduse korvaldamiseks kaetakse transportéor kan-
gaga, nagu see on ndidatud joonisel 144 pos. 9. Niisugune ette-
panek on tehtud eesrindlike kombainerite poolt.

Tuleb tdpselt kinni pidada jargmisest reeglist: on keelatud
midagi teha s66tekambris enne, kui ei ole seisatud kombaini moo-
tor ja iilekanderihm trumlilt maha voetud.

Peksukorvi koik kolm sektsiooni on asetatud ripatsite 2 soon-
tesse. Tagant on ripatsid Sarniirselt kinnitatud torudega poltidele
20, eest aga toetuvad nad véntadele /6. Kui poérata volli- 15 pork-
seadise 17 poolselt kiiljelt pédripdeva, touseb peksukorv, kusjuures
peksukorvi ja trumli vaheline pilu vdheneb. Kui aga volli poorata
vastupdeva, suureneb pilu (peksukorv laskub alla). See on peksu-
aparaadi pohiline reguleerimine. Peksukorv hoitakse vajalikus
asendis porkseadmega /7 ja selle lingiga 18.

Kuna hommikuti vili on tavaliselt niiske, tostetakse peksukorv
iiles trumlile ldhemale. Vilja kuivamise jédrel lastakse peksukorv
jdlle madalamale. Ohtul, kui vili on niiskem, tostetakse peksukorv
uuesti iiles.

Véga kuiva vilja koristamisel voib pohk liiga puruneda. Seile
tagajarjel halveneb puhasti ja pohupuistaja t66. Sel puhul vdhen-
datakse peksukorvi tihvtide arvu.

Peksukorvi sektsioonide viljavotmiseks tuleb maha votta soote-
kambri kiinnis /3; tosla peksukorv iiles kuni tokkeni ja asetada
eesmise sektsiooni tihvtide taha voti, neksutada trumlit tagurpidi,
nii et trumli tihvtid 166ksid' votme pihta ja toukaksid sektsiooni
vilja; seejdrel asetada voti tagumisele sektsioonile ja tougata see
vilja koos kinnise sektsiooniga. i

Kombaini C-4M viljapeksuaparaat. Ulal ndgime, et kombaini
C-6 peksukorvil on jdik konstruktsioon. Peksukorvi tagumine ripu-
tuspunkt on jdik, eespool aga muudetav. Peale selle hakkab tera-
segu eralduma pahmast alles pédrast viljumist peksuaparaadist.
Hoopis teisiti on ehitatatud iseliikuva kombaini C-4M peksukorv.
See koosneb kolmest iseseisvast restsektsioonist. Iga sektsiooni
reguleeritakse iseseisvalt, kusjuures sektsioonid asetatakse nii, et
iga sektsiooni ddrmiste lattide ja trumli vahele jddvad erineva
suurusega pilud; pilude vahe on 8 mm; sektsioonide sisenemis-
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Joon. 144. Kombaini C-6 sodtekamber ja viljapeksuaparaat:

1 — trumlilatt; 2 — ripatsid; 3 — rest; 4 — sbotetransportéori kaitsesidur; '5 — Kkait-

sekoonus; 6 — viljalaadimisteo ltlituskahvel; 7 — vialjalaadimisteo lilitushoob; 8 —

sootekambri ristloige; 9 — stdtekambri transportdorikangas; 10 — transportoori liist;

11 — sbotebiiter; 12 — transportoodri keti lahtivoetav iihendus; 13 — stdtekambri kiin-

nis; 14 — trumli ketiratas, mille kaudu kantakse liikumine tile koikidele teistele kom-

baini tooseadmetele; 15 — ripatsite voll; 16 — vént; 17 — porkseadis; 18 — vastukaa-
luga porklink; 19 — kivi; 20 — ripatsi polt.

]

pilu on 8 mm vorra suurem viljumispilust; selline vahekord piisib
sektsioonide igas asendis.

Sektsioonide astmekujuline asetus parandab peksuprotsessi
Eesmised kaks sektsiooni on vedrustatud, kuna tagumine on jéi-
galt kinnitatud.

Vedrustatud sektsioone reguleeritakse jargmiselt. Pilude suu-
rendamiseks keeratakse polti 8 (joon. 145) sissepoole, vihendami-
seks viljapoole. Tagumist sektsiooni reguleeritakse samuti pol-
diga 3, kuid enne reguleerimist keeratakse mutter 5 lahti. Pérast
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Joon. 145. Iseliikuva kombaini C-4M viljapeksuaparaat:
1 — trumlilatt; 2 — varbrest; 3 — reguleerimispolt; 4 — toru; 5 ja 9 — kinnitusmut-
rid; 6 — reguleerimismuhv; 7 — hammasratas; 8 — vedru; 10 — niitaja; 11 — skaala;
12 — hammaslatt,

sektsioonide seadmist vajalikku asendisse keeratakse mutter &
uuesti torule 4.

Mutri 9 iilesandeks on vedrude pinguse reguleerimine. Kui esi-
neb sektsioonide kinnikiilumine allalaskumisel, tuleb vedru tuge-
vamini pingutada.

Trumli vollile on kinnitatud reguleeritavate ketastega rihma-
ratas. Samasugune, kuid suurem rihmaratas on asetatud mootori
reduktori vollile. Vajaduse korral voib rihmarattaid omavahel
vahetada. Niisuguste kiilrihmarataste isedrasuseks on, et nende
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Joon. 146. Kombaini PCM-8 viljapeksuaparaat:

1 — trumlilatt; 2 — pdrkratas; 3 — eesmiste ripatsite voll; 4 — pdrklingi vastukaal;
§ — peksukorv; 6 — reguleerimismutter; 7 — tagumiste ripatsite voll.

ketaste vahekaugust saab suurendada voi viahendada, s.t. muuta
nende 1abimootu. See voimaldab reguleerida trumli poordeid.

Rihmarataste reguleerimisel nihutatakse ithe rihmaratta kettad
teineteisest kaugemale sama suuruse vorra, mille vorra teise
rihmaratta kettad ldhendatakse teineteisele. Seejuures rihma pin-
gus ei muutu. \

Mirkida voib, et kombainil IIK-2 on ligikaudu samasugune
peksukorv nagu kombainil C-4M ja et kombainidel CK-3 ja I1K-2
on umbes samasugused rihmarattad trumli pdorete reguleerimi-
seks nagu kombainil C-4M.
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Kombaini PCM-8 viljapeksuaparaat. Kombaini PCM-8 peksu-
korv on samuti restikujuline nagu kombainil C-4M, kuid iihe-
sektsiooniline. Peksukorvi asendit trumli suhtes reguleeritakse nii
sisenemis- kui ka véljumispilu suuruse muutmise teel (joon. 146).
Sisenemispilu suurust reguleeritakse samuti nagu kombaini C-6
juures — volli 8 pooramise teel; voll kinnitatakse molemalt kiil-
jelt porkratta 2 ja vastukaaludega linkide 4 abil noutud asendisse.
Kui péorata volli 3 porkratta ithe hamba vorra, muutub sisenemis-
pilu trumli tihvtide ja peksukorvi esimese lati vahel umbes 4 mm
vorra.

Sisenemispilusid reguleeritakse kahepoolsete mutritega 6.

Selleks et vahendada trumli ja peksukorvi vahelist sisenemis-
pilu suurust, tuleb mutri 6 abil lithendada varrast. Et suurendada
pilu, tuleb suurendada varda pikkust.

Kombaini CK-3 viljapeksuaparaat. Kombainil CK-3 on iihesekt-
siooniline peksukorv. Sellel on kaks reguleerimist: pohiline
(jdme-) ja lisa- (peen-) reguleerimine. Esimest reguleerimist, mis
nouab rohkem tood, teostatakse siis, kui kombain on seisatud,

teist reguleerimist aga tehakse kombaini kédigu ajal juhiplatvor-
milt. ' :

KOMBAINI C-6 PUHASTI.

Kombaini C-6 esimene puhasti. Esimese puhasti soelakast
(joon. 147) on kinnitatud neljale ripatsile. Eesmised ripatsid 13
panevad soelakasti ja rappuva libaslaua 17 oo6tsuma. Tagumiste
ripatsitega 3 reguleeritakse puhasti kallet.

Eesmised ripatsid on kinnitatud 66tsevollile. Oo6tsuva liikumise
vollile annab keps 16. Soelakasti 60tsumist reguleeritakse jarg-
miselt. Muhvi 74 saab polve /5 moodda iiles voi alla paigutada.
Mida korgemale on muhv kinnitatud polvele, seda suurem on
puhasti 6otsumine. Mida madalamal aga on muhv, seda norgem
on o6tsumine. Eesmistel ripatsitel on figuursed nukid. Need nukid
raputavad libaslauda /7. Tagumised ripatsid kinnitatakse iihele
sektori 4 kolmest sormest 5. Sektoritel on kaks auku 6 kummaski
otsas, mille tottu saab sektorid kahes asendis kinnitada peksu-
masina kiilgedele. Jarelikult saab soelakasti tagumist otsa ripu-
tada kuude asendisse.

Esimeses puhastis kasutatakse iiht punutud soela kas avadega
22X22 mm voi 32X32 mm.

Ventilaatori ohuvoolu saab muuta siibritega ja tuulekilbiga.
Kilbi asendit reguleeritakse hoovaga /2. Kui paigutada hoob A
suunas, suundub ohuvool soela keskkohta. Kui aga paigutada
hoob B suunas — suundub 6huvool soela eesmise osa alla. Mida
rohkem avada ventilaatori siibrit, seda tugevam on chuvool.
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Joon. 147. Kombaini C-6 esimene puhasti:

1 — libaslaua 17 kamm; 2 — sbel; 3 — tagumine ripats, 4 — sektor; 5 — sektori tapp;

6 — sektori kinnitusaugud; 7 — kamm; 8 — juhtkilp; 9 — viljapeatigu; 10 — viljapea-

elevaator; 11 — teratigu; 12 — Shuvoolu reguleerimise hoob; 13 — eesmine ripats; 14 —
muhv; 15 — 560tsevolli polv; 16 — Kkeps; 17 — libaslaud.

Vaatleme ldhemalt, millal ja kuidas tuleb reguleerida esimest
. puhastit.

l. Mida mahukam ja raskem on soelal liikuv terasegu, seda
suurem peab olema puhasti 66tsumine. Kui koristatakse madalat
terakehva vilja, peab puhasti 66tsumine olema minimaalne.

2. Kui ripatsid 8 kinnitatakse sektorite eesmistele sormedele,
touseb puhasti tagumine ots ja hakkab vertikaalsuunas tugevasti
ootsuma. Kui aga ripatsid kinnitatakse sektori tagumistele sorme-
dele, langeb see puhasti osa madalamale ja vertikaalootse vihe-
neb. Ainult pohurikka ja tugevasti umbrohtunud vilja koristamisel
kinnitatakse ripatsid eesmistele sormedele. Tavaliselt kasutatakse
aga keskmisi sormi. Madala vilja koristamisel kinnitatakse ripat-
sid tagumistele sormedele. Sektorid kinnitatakse tavaliselt tagu-
misse asendisse.

3. Mida mahukam on puhastisse liikuv terasegu, seda tugevam
peab olema ventilaatori ohuvool. Seetottu tuleb raske ja niiske
terasegu puhul ventilaatori siibrid tédielikult avada.
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Joon. 148. Kombaini C-6 teine puhasti:

¥ — muhv; 2 — puhasti kalde reguleerimise hoob; 3 — alumine sdel; 4 — kinnitusliist;

& — kontramutter; 6 — polt; 7 — esimese puhasti teraelevaator; 8§ — pingutuspolt; ‘9 —

eesmine ripats; 10 — teo Kkesta kaldserv; 11 — jaotustigu; 12 — teise puhasti ventilaa-
tori klapi reguleerimise hoob; 13 — Gdtsevdlli pdlv.

4. Kui koristatakse kuiva madalakorrelist vilja, suunatakse
ohuvool soela eesmise osa alla. Raske ja niiske vilja koristamisel
aga juhitakse Ohuvool soela keskkohta. Sel juhul raske terasegu
raputatakse ja puhutakse rohkem I&bi.

5. Porkekilp hoiab dra terade kao puhastist. Kui ohuvool ei
kanna teri vélja, lastakse kilp alla; sel juhul aganad ja muud
kerged lisandid puhutakse ohuvooluga vadlja. Kui aga esineb
terade kadu, tostetakse kilp iiles. ¥

6. Kaera ja odra, samuti ka teiste saagirikaste ja niiskete kul-
tuuride koristamisel kasutatakse soela 32X32 mm, nisu ja kesk-
mise saagikusega rukki puhul aga soela 2222 mm.

Kombaini C-6 teine puhasti. Teisel puhastil on kaks séela, mil-
ledest iilemine on Zalusiisoel. See on universaalsoel, mida kasu-
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Joon. 149. Zalusiisdela reguleerimine:

1 — hoob; 2 — liikuv liist; 3 — jdigad posed; 4 — segmentide pdlvteljed; 5 — segmen-
did (Zalusiid).

tatakse enamiku kultuuride koristamisel. Seetottu voetakse see
harva maha. Alumiseks soelaks on punutud sdel avadega
6,5>6,5 mm. Seda soela tuleb sageli vahetada. Kombainil on
jargmised vahetatavad soelad: 1) iimmarguste avadega 1dbimoo-
duga 6 ja 7 mm; 2) punutud sbel avadega 12,5X12,5 mm; punu-
tud soel avadega 19X 19 mm. Esimest vahetatavat sdela kasuta-
takse alumise soelana keskmise saagikusega nisu koristamisel.
Teist soela kasutatakse samuti alumise soelana odra ja korge saa-
gikusega nisu koristamisel. Kolmandat séela kasutatakse Zalusii- -
soela asemel odra ja kaera koristamisel.

Soelad on soelakasti soontest kergesti viljavoetavad. Selleks
tuleb Iodvendada kontramutter 5 (joon. 148), keerata lahti pol-
did 6 ja asetada horisontaalasendisse surveliistud 4.

Zalusiisoela reguleerimismehhanism on toodud joonisel 149.
Segmendid 5 on keevitatud polviktelgedele 4. Need teljed libivad
lilkumatuid poski 3 ja ulatuvad liikuvasse liistu 2. Kui hoova /1
abil nihutatakse liistu 2, péorab ta veidi telgi 4 poskedes 3. See-
juures segmendid tousevad voi langevad. Kui paigutada hooba A
suunas, avanevad segmendid ja soela avad suurenevad. Kui aga
nihutada hooba B suunas, vihenevad soela avad.

Teise puhasti soelakast on samuti kinnitatud neljale ripatsile,
kusjuures soelakasti 66tsutavad ainult eesmised ripatsid. Et 66t-
sumist suurendada, tuleb muhv / (joon. 148) paigutada C suunas.
Kui aga paigutada muhv D suunas, viheneb 66tsumine.

Soelakasti kallet reguleeritakse kdepidemega 2.

Terasegu liigub iile esimese puhasti soela ddre teise puhastisse.
Kuid teise puhasti normaalseks to6tamiseks peab terasegu jao-
tuma iihtlaselt iile selte. See saavutatakse jaotusteo 1/ ja selle
kesta kaldloikega ddre /0 abil. Kui liiga palju teri satub soela
vasakpoolsesse ossa, tuleb kesta vasakpoolne kaldloikega dér
iiles tosta. Kui aga soela parempoolne osa koormatakse teradega
iile, tuleb kesta vasakpoolne dér alla lasta.
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KOMBAINIDE C-4M, CK-3, MK-2 JA PCM-8 PUHASTID.

Iseliikuva kombaini CK-3 puhasti on toodud joonisel 134. Selle
kombaini latt-trummel purustab vdhem pohku kui tihvttrummel ja
tema klahvpohupuistaja laseb puhastisse vihem kolkaid kui roo-
torpohupuistaja. T#&hendatud eeliste tottu on kombainil CK-3
ainult iiks kahe soelaga puhasti. Selle reguleerimine on palju
lihtsam kui kombaini C-6 juures. Kombaini CK-3 p?astis on ette
nahtud kaks pohilist reguleerimist. Tuleb reguleerida ventilaatori
poolt antavat ohuhulka ja Zalusiisoelte segmentide avasid. Mida
suurem ja raskem on puhastisse sattuva terasegu kogus, seda roh-
kem ohku peab andma ventilaator. Kui vili on niiske v6i umbroh-
tunud ja etteandmine intensiivne, tuleb segmendid rohkem avada.
Kuivade kultuuride koristamisel aga avatakse segmendid vahem.

Soela pikendil 26 on suur tdhtsus terade kao vihendamisel. See-
tottn tuleb pikendi kalle ja liistude avamisaste oigesti reguleerida.
Kui pikend on liiga korgele tostetud, koormavad aganad ja kol-
kad viljapeateo iile. Sama ndhe esineb ka siis, kui liistud on liiga
palju avatud. ;

Too algul tuleb soelad hdsti puhastada ohtetest. Seda tuleb
teha pdeva jooksul mitu korda. Ummistunud soelad ei lase teri
14abi, mis suurendab terade kadu. :

Teiste kombainide (C-4M, I1K-2 ja PCM-8) juures on puhasti
ehitatud ja tootab pohiliselt nagu kombainil CK-3.

POHUPUISTAJA.

Kombaini C-6 pohupuistaja on toodud joonisel 133 (lisalehel).
Pahmatransportooril ja mélemal pohupuistajal on pingutussead-
med. Pikakorrelise ja niiske vilja koristamisel voivad biitrid ja
pikrid ummistuda. Selle tagajérjel ei ole need té6seadmed voimeli-
sed pahmast hésti 14bi soputama ja sellest teri eraldama. Neil juh-
tudel tuleb kombain seisata ja téoseadmed puhastada.

Kombainide C-4M ja CK-3 pohupuistajatel on neli klahvi, kom-
bainidel C-4M ja CK-3 aga kuus. Klahvpohupuistajatel puudu-
vad reguleerimisseadmed. Kui klahvid on oigesti asetatud véant-
vollidele ja hédsti hooldatakse, téotavad nad takistuseta mitu hoo-
aega jargemoOoda ilma remondita. Klahvide eest tuleb hésti hoolit
seda — puhastada neid siistemaatiliselt ohtetest ja pahma teistest
peenlisanditest.

TERAPUNKRI TUHJENDAMINE.

Terapunkrit tithjendatakse kas kombaini seisu voi kdigu ajal.
Tiihjendamisel kdigu ajal on suur téhtsus, sest see suurendab
tunduvalt kombaini tootlikkust. Koige kasulikum on teri vélja
laadida autode veokastidesse. Terapunkri tiithjendamisel kdigu
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Joon. 150. Kombaini C-6 péhukoguja skeem:
1 — tagumine klapp; 2 — tagumise klapi riivid; 3 — pohi; 4 ja 10 — tagu-
mise Kklapi' riivide vardad; 5 ja 9 — pedaalid pdhuvdtjate platvormidel; 6 —
pohja riiv; 7 — pohja riivi varras; 8 — heitevoll,

ajal to6tab kombain pidevalt ega vihenda oma kiirust viljalaadi-
mise ajal. Punkri tditumisel soidab veoauto kombaini juurde nii,
et auto veokasti keskkoht satub vastu viljalaadimistoru voolikut
ja liigub edasi samasugusel kiirusel nagu kombaingi. Uks kom-
bainiagregaadi to6tajatest liilitab sisse viljalaadimisteo ja avab
seejarel siibri. Auto veokastis peab olema iiks to6line. See jaotab
terad iihtlaselt iile kogu veokasti. Vooliku otsa ei tohi té6tamisel
sulgeda, kuna selle tagajirjel vdivad viljalaadimisteo keermed
murduda. Kui veokast on taitunud teradega voi koik terad punk-
rist vélja laaditud, suletakse siiber. Méne sekundi viltel parast
siibri sulgemist kannab tigu torust ka sinna jainud terad vilja
Seejarel liilitatakse tigu valja.

POHUKOGUIJA.

Mehhaniseerimata haakepohukoguja. Joonisel 150 on toodud
kombaini C-6 haakepohukoguja skeem. Umbes samuti on ehitatud
ka kombainide C-4 ja PCM-8 haakepohukogujad.

Kombaini C-6 péhukoguja mahutab kuni 15 m?® pohku ja aga-
naid. Pohukoguja pohi 3 on kallutatav suure nurga vorra taha-
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poole. Pohi on lukustatud riiviga 6, tagumine klapp aga kahe rii-
viga 2. Kui pohukoguja on téditunud, vajutab pohuvotja iihele
pedaalidest (5 voi 9). Selle tagajarjel poordub voll 8 teatava
nurga vorra ja eemaldab hoobade ning varraste 4, 7 ja 10 abil
riivid tagumiselt klapilt ning pohjalt. Kogujas olev pohk ja aga-
nad kallutavad oma raskuse mojul pohja tahapoole (nagu néi-
datud joonisel). Samal ajal surub pohk tagumise klapi tahapoole
ja viljub kdrrepollule. Niipea kui pohk on valjunud kogujast, ldheb
pohi raskusjou toimel tagasi oma endisse asendisse, sest pohja
eesmine osa on tagumisest raskem. Pohja joudmisel algasendisse
lukustab riiv 6 pohja. Tagumine klapp laskub samuti algasendisse
ja lukustatakse riividega 2. Kirjeldatud pdhukoguja puuduseks
on, et tema teenindamiseks vajatakse kaht pohuvotjat.

T2
L%
/ //// I\\\ 6

\/

Wy
:\’y g 3 X \, }‘
RSN

/1 NATS
1

Joon. 151. Kombaini C-4M ripp-pohu-
koguja pohutihendaja:
1 — pdhupuistaja klahv; 2 — reha; 3 —
sirm; 4 — figuurne rest; 5 — kamm; 6 —
Kkuliss.

Kombaini C-4M mehhaniseeritud ripp-pohukoguja. Ulalkirjel-
datud kombaini C-6 pohukogujaga vorreldes on kombaini C-4M
pohukogujal suured eelised: tema teenindamiseks ei vajata pohu-
votjaid. Selle asemel on kombainil mehaanilised pohu- ja agana-
tihendajad. Esimese iilesandeks on pohu vastuvétmine ja tihenda-
mine kogujas, Aganatihendaja votab vastu aganad ja suunab need
kogujasse. Et tiihjendada pohukogujat, tuleb vajutada peksu-
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masina katusel olevale pedaalile. Koguja tiithjendamine on kom-
baineri abi {ilesandeks.

Joonisel 151 on nédidatud pohutihendaja. See koosneb kahest
ootsuvast rehast 2 koos kulissidega, figuursest restist 4 ja pol-
lest 3. Rehad pannakse liikuma véntvolli abil. Rest ja sirm moo-
dustavad tihendamiskambri.

Pohutihendaja tootab jargmiselt. Pohk liigub pohupuistaja
klahvi / moéoda ja satub tihendamiskambrisse. Rehasormed haa-
ravad pohu ja liikkavad selle tahapoole. Tihendamiskamber on
eest avaram ja kitseneb jark-jargult tahapoole — pohu viljumise
suunas. Selle tagajédrjel surutakse pohk tihendamiskambri lédbi-
misel moningal méiaral kokku. Tihendamiskambrist vdljunud pohk
ei saa ise liikuda tahapoole, sest viljumisava on kitsas ja vélju-
nud pohk esialgu veidi paisub; pohu iga annust liikkab ja nihutab
tahapoole temale jargnev uus annus. Seejirel kui koguja on téi-
tunud pohuga, algab selle kokkupressimine. Rehad paiskavad jér-
jest tugevneva jouga kogujasse uusi pohuannuseid. Seejuures
tugevneb jirjest ka pohupressimine. See voib tousta isegi méa-
rani, mil ajamirihm hakkab libisema. Seetottu tuleb koguja oige-
aegselt tiihjendada.

Kombaini CK-3 mehhaniseeritud ripp-pohukoguja. Kombaini
CK-3 pohukoguja tédtab pohiliselt samuti nagu kombaini C-4M
pohukoguja, kuid temal on palju tdiendusi. Niiteks on tiihjendus-
pedaal paigutatud juhiplatvormile, mistottu kombaineri abi koht
on iilearune. Kombaini CK-3 pohukoguja on varustatud automaa-
diga; kui kombainer on unustanud vajutada oigeaegselt tiihjen-
duspedaalile, tiihjendab automaat pohukoguja. Pohukoguja on
varustatud valgus- ja helisignalisaatoritega.

KOMBAINI C-4M HUDRAULILINE SUSTEEM,

Joonisel 152 on niidatud, mil viisil on kopeeriv l6ikusmasin
ithendatud kombaini C-4M peksumasinaga.

Kaldkamber /8 on 3$arniirselt ithendatud peksumasina korpu-
sega. Tostevollil 4 on kolm hooba. Adrmised hoovad on iihenda-
tud tosteraamiga 9, keskmine hoob aga hiidraulilise silindri kolvi-
varrega /. Tosteraam on iihendatud 16ikusmasina korpusega iihe
tsentraalse sfdirilise Sarniiri abil. Loikusmasina korpus on peale
selle kinnitatud kaldkambrile molemal kiiljel asuvate hoobadega
12 ja vedrudega 17. Selline ithendus voimaldab l6ikusmasina kor-
pusel vabalt liikuda kaldkambri suhtes nii rist- kui ka pikisuunas.
Seejuures loikusmasin kopeerib oma kingadega pollupinda.

Loikusmasinat voib iimber seadistada ka mittekopeerivaks. Kui
l6ikusmasin toetub kingadega korrepollule, on hoobade /2 ja krons-
teinide 13 vahel 40—50 mm pilud. Kui aga kaldkambri korpust
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Joon. 152. Kopeeriva loikusmasina lihendamine kombaini C-4M peksumasinaga:

1 — hiidraulilise silindri kolvivars; 2 — kaitsetugi; 3 — keskmine hoob; 4 — tostevoll;

5 — parempoolne hoob; 6 — kuulliigendi pea; 7 — sfdérilise Sarniiri polt; 8 — 1dikus-

masina korpuse riputuskronstein; 9 — tdsteraam; 10 — rull; 11 — tugi; 12 — hoob;

13 — tugikronstein; 14 — tihenduskilp; 15 — vedru; 16 — $arniiri rongas; 17 — tasa-

kaalustusvedru; ‘18 — kaldkamber; 19 — Kkaldtransportdéri vedava volli laagri kerc;
20 — peksumasina korpuse piisttugi.

koos kronsteinidega /3 hakatakse tostma hiidraulilise silindriga,
vahenevad jark-jargult need pilud, kuna loikusmasin jddb liiku-
matuks. Ainult seejirel, kui pilud on kadunud ja kronsteinid /5
toetunud hoobadele /2, algab 16ikusmasina korpuse tostmine. Sel-
lest momendist on l6ikusmasin kinnitatud peksumasinale mitte
enam Sarniirselt, vaid jdigalt. Selles asendis reguleeritakse loike-
korgust hiidraulilise siisteemi abil.

Jconisel 153 on toodud kombaini C-4M hiidraulilise siisteemi
tootamisskeem. Ulemisel joonisel on nédidatud pumba té6tamine
tiihjalt ja kolvi liikumatu asend hiidraulilises silindris. Pumba
hammasrattad imevad toGtamisel ava 8 kaudu o6li ja suruvad selle
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koostod skeem:

pumba 6li sisselaskeava; 9 — siiber;
10 — 0li vidljumisava pumba #idrikus;
11 — silindri t66kamber; 12 — Kkolb;

na laskumine.

ava 3 kaudu siibrikambrisse 9. Sealt vGib 6li véljuda kas pare-
male voi vasakule poole (kui vaadata joonisele). Antud momendil
on védljumisava suletud kuulikesega 6. Vasakpoolne viljumisava
10 on aga avatud. Jérelikult t66tab pump tithjalt. Samal ajal on
kolb 72 silindris liikumatu. Kolb jaotab silindri kaheks mahult
muutuvaks kambriks — té6kambriks 71 ja mittetédtavaks ruumiks
13. Molemad kambrid on tédidetud oliga. Loikusmasin surub oma
raskusega kolvivarrele /4, piiiides vilja suruda 6li kambrist 11.

Joon. 153. Kombaini C-4M hiidrau-
lilise seadme pumba ja silindri

1 — kaitseklapp; 2 — kahe &laga hoob;
3 — 0li vdljumine 6lipumbast; 4 — vii-
ke vedru; 5 — suur vedru; 6 — t66-
klapi kuulike; 7 — siibri saba; 8 —

13 — silindri tiihikdigukamber; 14 —
silindri kolvivars; A — neutraalasend,
pump tootab tiihjalt, 16ikusmasin on
liikumatu; B — pump ja silinder tds-
tavad ldoikusmasinat; C — 16ikusmasi-
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Oli voolakski vilja kambrist, kui seda ei tokestaks kuulike 6. Kuid
kuulike on vedru ja 6li surve mojul surutud tihedalt vastu pesa.
Kombaini téétamise ajal on silinder tavaliselt sellises asendis.
Ulemisel joonisel ndidatud siibriasendit nimetatakse neutraalseks.
Tahendatud asendi puhul on ava 10 avatud mitte alla 8 mm ja
siibri nuki 7 ja kuulikese 6 vahel on 1—2 mm suurune pilu. Siiber
hoitakse neutraalses asendis kahe 6laga hoova ja vedrude 4 ja 5
abil.

Kui loikusmasinat on tarvis tosta, paigutatakse kahe olaga
hoova abil siiber vasakule. Siiber suleb ava 70. Jérelikult on oli
viljumine siibrikambrist vasakule suletud (nagu see on niidatud
keskmisel joonisel). Kuid pump jatkab oli surumist. - Olisurve
siibrikambris touseb sel maéaral, et ta eemaldab kuulikese 6, tun-
gib vooliku kaudu silindri t66ruumi — kambrisse //. Kambris
surub 6li kolvile ja paigutab selle edasi, mille tagajarjel loikus-
masin hakkab tousma. See kestab seni, kuni siiber avab jille
ava 10.

Kui loikusmasinat on tarvis langetada, paigutatakse siiber
paremale. Siibri nukk 7 surub kuulikesele 6 ja eemaldab selle
pesast. Loikusmasin oma raskusega surub 6li kambrist 77 vooli-
kut mooda tagasi siibrikambrisse.

Pumbal on kaitseklapp /. Kaitseklapp avaneb, kui surve siibri-
kambris touseb liiga korgele.

KOMBAINI CK-3 HUDRAULILINE SUSTEEM.

Kombaini CK-3 hiidrauliline siisteem koosneb kahest iseseis-
vast siisteemist. Uks, siisteem pumbaga 23 (joon. 154) teenindab
ainult juhtrattaid, teine pumbaga 25 aga koiki teisi kombaini t60-
seadmeid. Peale pumpade ja torustiku kuuluvad hiidraulilisse siis-
teemi veel jargmised osad: olipaak 24; kraan 7 kdiguosa variaa-
tori juhtimiseks; jaotuskraan &; rooli hiidrotugevdaja siiber 19;
hiidraulilised silindrid; reduktsiooniklapid. Kraan 7 ja jaotus-
kraan 8 on jarjestikku liilitatud hiidraulilisse siisteemi. Seetottu
ei saa neid kasutada iiheaegselt.

Pumpade pideva tootamise mojul tekib hiidraulilises siisteemis
olisurve 40 kG cm? (at). Kasutades joonist 154, selgitame hiidrau-
lilise siisteemi tootamist. ;

Joon. 154. Kombaini CK-3 hiidrauliline siisteem:

1 — haspli variaatori vedav rihmaratas koos hiidraulilise silindriga; 2 — haspli variaa-
tori veetav rihmaratas; 3 ja 31 — haspli asendi hiidraulilised reguleerimissilindrid;
4 — ki#iguosa variaatori kraani kiepide; 5, 6, 11 ja 21 — torud; 7 — kdiguosa variaa-
tori kraan; 8 — jaotuskraan; 9 — trafarett; 10 — jaotuskraani kédepide; 12 ja 15 — rih-
mad; 13 — kidiguosa variaatori hiidrauliline silinder; 14 — mootori rihmaratas; 16 —
variaatoriplokk; 17 — variaatoriploki kronstein; 18 — juhtrataste vardad; 19 — juht-
rataste hiidrotugevdaja siiber; 20 — juhtrataste hiidrauliline silinder; 22 ja 26 —
reduktsiooniklapid; 23 ja 25 — pumbad; 24 — oOlipaak filtriga; 27 — kéiguosa rihma-
ratas; 28 ja 30 — ldikusmasina tdstmise ja langetamise hiidraulilised silindrid; 29 —
lukustusventiil.
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Pump 25 imeb 06li paagist 24 ja surub selle toru § kaudu kiigu-
rataste variaatori kraani 7. Kraanist 7 liigub 6li toru 6 kaudu
jaotuskraani 8; jaotuskraanist toru // kaudu — paaki 24. Torud 5
ja 11 voivad omavahel iihenduda reduktsiooniklapi 26 kaudu.
Kui surve hiidraulilises siisteemis iiletab 40 at, avaneb redukt-
siooniklapp ja 6li surutakse pumbaga vahetult paaki.

Kédiguosa variaatori hiidrauliline silinder /3 on kahe toru abil
ithendatud kraaniga 7. Kdepidemega 4 muudetakse kraani asen-
dit. Seejuures liigub o6li silindri ithte kambrisse, mis pohjustab
kolvi liikumise tihes voi teises suunas. Kolb nihutab varre abil
kronsteini /7 koos variaatoriga ja muudab seega kdiguosa ajami-
rihmaratta podrete arvu.

/el

I

el
73 K ‘ ’
Joon. 155. Kombaini CK-3 kdiguosa vari-
aatoriblokk:

1 — kronstein; 2 — keskmine (liikuv) ketas;
3 ja 4 — aarmised kettad.

Jaotuskraan 8 on torude abil iihendatud kolme tarbijaga:
1) haspli poorete variaatori vedava rihmaseibi / hiidraulilise
silindriga; 2) haspli asendi reguleerimise hiidrauliliste silindri-
tega 3 ja 31; 3) loikusmasina tostmise ja langetamise hiidrauli-
liste silindritega 28 ja 30. Koik kolm tarbijat vajavad: sisseliilita-
mist survemagistraali; seadmist neutraalasendisse; sisseliilitamist
aravoolumagistraali. Jarelikult saab kraani 8 asetada iihte iihek-
sast voimalikust asendist. Kéepideme 70 poéramisega horison-
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taalsuunas liilitatakse kraan i{imber iihelt tarbijalt teisele. Kae-
pideme podramisega aga vertikaalsuunas liilitatakse tarbija iimber
ithelt magistraalilt teisele vo0i asetatakse ta neutraalasendisse.
Kéepidet paigutatakse {imber kulissi 9 pesades.

Hiidraulilised silindrid /3 ja 20 on kaksiktoimega: neis voib
oli suruda kolvile nii {ihelt kui ka teiselt kiiljelt. Nende silindri-
tega on iihendatud kaks toru. Ulejdanud silindrid on iihepoolse
toimega: nendes silindrites voib 6li suruda kolvile ainult {ihelt
kiiljelt. Uhepoolse toimega silindritel on ainult {iks toru, mille
kaudu o6li surutakse silindrisse ja sealt vilja. Seejuures toimub
oli viljavool silindrist tarbijate vastusurve mojul, kui silindrid on
iihendatud dravoolumagistraaliga. Nii nditeks surutakse 6li vilja
silindritest 3 ja 3/ haspli raskuse ja silindritest 28 ja 30 — 16ikus-
masina raskuse ‘mojul.

Rooli hiidrotugevdaja tootab jargmiselt. Roolimehhanismi var-
ras 18 on jdigalt ithendatud siibri /9 korpusega. Siiber aga on
ithendatud hoova abil juhtrataste péordemehhanismiga. Korpus ja
siiber voivad 2 mm vorra iiksteise suhtes edasi-tagasi liikuda.
Pump 23 surub pidevalt 6li siibrikorpusesse. Kui siiber on korpuse
suhtes neutraalasendis, voolab pumba poolt antud 6li paaki 24.
Kui aga rooliratta ja varda /8 abil paigutatakse siibrikorpust ette-
voi tahapoole, suunatakse seega 6livool pumbast silindri 20 iihte
voi teise kambrisse. Selle tulemusena poorab silindri kolb juht-
rattad oma varre abil vajalikus suunas. Seega kergeneb kombaini
juhtimine tunduvalt, kuna rooliratta pééramine vajab vihe joudu.

ISELIIKUVA KOMBAINI KAIGUOSA.

Iseliikuv kombain C-4M. Iseliikuva kombaini C-4M kaiguosa
koosneb veosillast (esisillast), juhtratastest ja roolist. Veosild
koosneb ajami veetavast rihmarattast, sidurist, kdigukastist, re-
duktorist koos piduriga, diferentsiaalist ja pooltelgedest koos
kidiguratastega. Poorlemine kantakse rihma abil mootori vedavalt
rihmarattalt iile veetavale rihmarattale.

Siduri iilesandeks on lahutada veetav rihmaratas kdiguosa teis-
test seadmetest, et vahetada kédiku voi iimber liilitada reduktorit.
Kiiguosa tuleb sisse liilitada jark-jargult, et kombain saaks suju-
valt hakata kohalt liikuma. Sidur tuleb lahutada jéarsult, kuid
sisse liilitada sujuvalt.

Kaigukast voimaldab: suurendada vo6i vidhendada veorataste
(kdigurataste) veojoudu kombaini liikumiskiiruse muutmise teel,
liilitada kombaini iimber tagurpidikdigule, peatada kombaini moo-
torit to6tama jattes.

Kui on vaja vahetada kiiku, liilitatakse sidur vélja ja véhen-
datakse mootori poorete arvu. Asetatakse kidigukang sujuvalt
vajalikule kdigule. Kui kdigu vahetusel hammasrattad ei hambu,
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ei tohi jouga suruda kidigukangile, vaid asetada see neutraal-
asendisse, liilitada sidur sisse ja kohe jille vdlja. Pérast seda aga
lillitada sisse vajalik kéik.

Tagurpidikdiku voib sisse liilitada ainult kombaini seismisel.
Kui aga kombain liigub jnertsi mojul edasi, tuleb ta esialgu pidur-
dada ja alles kombaini tdieliku peatumise jérel liilitada sisse
tagurpidikaik.

Reduktori iilesandeks on vdhendada voi suurendada (kahekor-
distada) kombaini kdigurataste p&orete arvu vastavalt sisseliili-
tatud kdigule. Kombainil on neli edasikidiku ja iiks tagurpidikaik.
Eeiuktori abil aga saadakse kaheksa edasi- ja kaks tagurpidi-
aiku.

Diferentsiaali {ilesandeks on voimaldada veoratastel poorelda
poorangutel ja ebatasasel teel liikumisel erineva kiirusega.

Vedava ratta kummid on spetsiaaltiiiipi. Kummide mootmed tol-
lides on 14—24. Esimene arv tdhendab kummi laiust ja teine arv
ratta pdia labimootu, s.t. kummi siseldbimootu.

Kombaini liikumissuunda muudetakse juhtrataste pééramisega.
Ratastraktoritel ja autodel asuvad juhtrattad ees, iseliikuval kom-
bainil — taga.

Tagasild on Sarniirselt ithendatud peksumasina kerega. Seetottu
saavad juhtrattad kohaneda pollupinnaga. ¢

Tuleb jédlgida, et rattakummidele ei satuks naftasaadusi, sest
need rikuvad kumme. Seda tuleb eriti silmas pidada kombaini tan-
kimisel.

Iseliikuv kombain CK-3. Kombaini CK-3 kidiguosa erineb tun-
duvalt kombaini C-4M kédiguosast. Kombaini CK-3 kédiguosal on
jargmised seadmed: kiilgreduktorid, kiiruste variaator ja rooli
hiidrotugevdaja.

Variaatori skeem on toodud joonisel 154. Variaatoriga saab
sujuvalt muuta kombaini liikumiskiirust. Kiiruse muutmiseks
tuleb ainult iimber paigutada variaatori hiidraulilist silindrit juh-
tiva kraani kdepide.

Variaatoril on kaks rihma /2 ja 15 ning blokk /6. Variaatori-
blokk eraldi on nédidatud joonisel 155. Blokil on kaks darmist jai-
galt kinnitatud ketast’3 ja 4 ning darmiste ketaste suhtes vabalt
paigutatav keskmine ketas.

Keskmine ja ddrmised kettad moodustavad kahe soonega rihma-
ratta, kusjuures keskmise ketta paigutamisel ithes voi teises suu-
nas voib kdigu ajal muuta molemate soonte té6labimootu.

Variaatoriblokk on kinnitatud vabalt oma telje {imber poorata-
vale kronsteinile /. Hiidraulilise silindri kolvivars on Sarniirselt
ithendatud kronsteiniga. Hiidraulilise silindri abil saab kronsteini
teatavates piirides iiles ja alla nihutada.

Kui hiidraulilise silindri abil paigutada kronstein 77 (joon. 154)
allapoole, muutub rihmarataste /4 ja 17 tsentrite ja variaatori-
bloki vahekaugus jargmiselt: bloki ja rihmaratta 74 vahekaugus
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suureneb, bloki ja rihmaratta 27 vahekaugus aga véheneb. Seo-
ses sellega tombub rihm /5 pingule, surub keskmise ketta kor-
vale ja ldheb variaatcribloki koige véiksemale téosoonele. Samal
ajal rihm /2 16dveneb, ei takista seega keskmise ketta nihkumist.
vaid ldheb ise iile variaatoribloki koige suurema 1abimooduga t66-
soonele. Selle tagajirjel suurenevad variaatoribloki péorded ja
vedavate rataste kiirus. Kui aga paigutada kronstein iilespoole,
toimib variaator {imberpooérdult ja kdigurataste kiirus vdheneb.

KOMBAINIDE MOOTORID.

Uldandmeid. Andmed kombainide mootorite kohta c;n toodud
tabelis 6.

s : Tabel 6
Kombainide mootorid.
Mootori mark
Niitaja
V-5M ' CM-1 | 3UC-5K 1 3UII-121K cMa
|
Millisele kombainile on
asetatud RS C-6 PCM-8 C-4 C-4M CK-3
Mootori voimsus hj . . 40 i 52 53 60 65
Vantvolli  poorlemiskiirus | t
L e e R < B 1400 1600 1600 1600 1700
Mootori silindrite arv . 4 4 6 i 6 4
Mootorite margid desifreeritakse, jargmiselt: CM-1 — tehas
«Serp i molot», esimene mudel. 3MC-5K — Stalini-nimeline tehas,
viies mudel. kombainimootor. 3MJI-121K — LihhatSovi-nimeline

tehas, mudel 121, kombainimootor. CM/I — tehas «Serp i molot»,
diiselmootor.

Y-6M, CM-1, 3UC-5K ja 3MJI-121K on karburaatormootorid ja
tootavad bensiinil. CMJ1 on diiselmootor. Selline mootor kulutab
umbes 30% vidhem kiitust kui karburaatormootor. Pealegi on
diislikiitus odavam bensiinist. Diiselmootor on ka vdhem tuleoht-
lik kui karburaatormootor.

Neljataktilise karburaatormootori téotamine. Joonisel 156 on
ndidatud iihe silindriga neljataktiline karburaatormootor. Kui
poorata vantvolli 2, liigub kolb 9 silindris 8 {iles ja alla. Kolvi
darmist itlemist ja ddrmist alumist seisu silindris nimetatakse
vastavalt {ilemiseks ja alumiseks surnud seisuks (voi lithidalt
fogssassi 8y,

Mootori kéivitamiseks tuleb podrata vantvolli paripdeva. Kolb
hakkab liikuma silindris 8 allapoole. Viantvoll paneb kahe ham-
masrattaga /6 liikuma jaotusvolli /. Nukk 4 tostab iiles toukuri 5
ja varda 6. Seetottu toukab nookur 70 sisselaskeklapi 72 allapoole.
Klapp eemaldub pesast ja silinder ithendub toruga /4. Kolb imeb
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silindrisse karburaatori /5 poolt valmistatud kiittesegu. Kiittesegu
koosneb aurudest ja ohus iihtlaselt pihustatud bensiinitilgakestest.
Seda kolvikédiku iilalt alla nimetatakse sisselaske- ehk
imemistaktiks.

Jitkame vintvolli pooramist. Kolb hakkab liikuma alt iiles.
Nukk on sel ajal asendis, mille puhul klapp /2 surutakse vedruga
vastu pesa. Kolvipealne ruum on suletud. Kolb surub iilespoole lii-
kumisel kiittesegu kokku. Seda kolvikdiku alt iiles nimetatakse
survetaktiks. :

Momendil, mil kolb ei ole veel tdielikult joudnud iilemisse sur-
nud seisu, 14bib kiiiinla /3 elektroodide vahet elektrisdde, mis siiii-
tab kiittesegu silindris. Kiittesegu poleb kiiresti dra. Silindris
asuvate gaaside temperatuur on kuni 2500°, nende rohk aga kuni
20—25 at.

Gaasid suruvad kolvi alla. Kolb pdorab kepsu abil vantvolli.

Jirelikult toimub mootori silindris soojusenergia muutmine
mehaaniliseks energiaks. Seda kolvi liikumist iilalt alla nimeta-
takse tootaktiks.

Kui kolb téotakti sooritamisel liheneb alumisele surnud seisule,
avab jaotusvolli teine nukk toukuri, varda ja nookuri kaudu vilja-
laskeklapi. Tootanud gaasid hakkavad korge rohu tottu klapi ava
kaudu silindrist vdlja voolama. Gaaside viljavoolamist kiirendab
ka kolb, mis silindris iiles liikudes surub gaasid sealt vélja.
Silindri puhastamist to6tanud gaasidest nimetatakse vidlja -
lasketaktiks. -

Vintvolli jatkuval poérlemisel algab jalle imemistakt, sellele
jargneb survetakt, siis té6takt ja 1opuks viljalasketakt. Koiki neid
nelja silindris regulaarselt korduvat takti nimetatakse mootori
tootsiikliks. Vantvoll teeb iihe takti viltel pool pooret ja iihe t66-
tsiikli véaltel kaks pooret.

Vaadeldud neljast kolvikdigust on ainult iiks tookéik, kuna
{ilejadnud kolm on abikdigud. Véntvolli pdorlemine abikdikude
ajal toimub iihe-silindriga mootoris hooratta inertsi mojul. Mitme
silindriga mootorites podrleb vintvoll iihtlasel kiirusel seetottu, et
tookaigud koikides silindrites ei toimu mitte korraga, vaid jarje-
korras kindlate vaheaegade jirel. Vintvolli poorlemiseks iihtlasel
*kiirusel aitab kaasa ka hooratas. '

Diiselmootori. isedrasused. Diiselmootori téoprotsess toimub
jargmiselt. Survetakti ajal surub kolb ohu kuni 35—40 at kokku.
Selle tagajirjel kuumeneb ohk kuni 600°. Momendil, mil kolb on
joudmas oma iilemisse surnud seisu, pritsitakse pihusti poolt pole-
miskambri kokkusurutud ohu hulka peenelt pihustatud Kkiitus.
Kiitus antakse korge, umbes 120—130 at rohu all. Sissepritsitud
kiitus kuumeneb, siittib ja poleb jark-jargult dra. Kiituse polemine
jatkub veel siis, kui kolb hakkab juba allapoole liikuma. Gaaside
rohk on diisli silindris kuni 60—65 at (tuletame meelde, et karbu-
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raatormootorites on gaaside
rohk koigest 20—25 at). Muus
osas toimub tédprotsess sa-
muti nagu neljataktilises kar-
buraatormootoris.

Karburaatormootori pohimeh-
hanismid. Mootiori normaalsel
tootamisel peavad tema mehha-
hanismid tditma jargmisi ope-
ratsioone.

1. Muutma kolbide f{iles-alla
liikumise todtaktidel véntvolli
poorlevaks liikumiseks.

2. Avama ja sulgema oige-
aegselt sisse- ja valjalaskekla-
pid.

3. Valmistama kiittesegu ja
siiiitama selle vajalikul momen-
dil. :

4. Jahutama tootamise ajal
kuumenenud mootori osasid.

5. Olitama hoorduvaid de-
taile.

Kolbide edasi-tagasiliikumise Joon. 156. Uhesilindrilise neljatak-
muudab  vantvelli podrievaks tilise karburaatormootori téétamis-
5t : 3 ¢ skeem:
litkumiseks vantmehhanism. TR : R
Vintmehhanismi ~ pGhiosadeks  ratas 4 = nukk; 5 — toukur; 6 —
on mootoriplokk koos silindri-  yars: 7 — keps; 8 — silinder; 9 — kolb;

e - % 4 10 — nookur; 11 — Kklapivedru; 12 —
tega (voi hiilssidega), kolvid klapp; 13 —’stititekiiiinal; 14 — sisse-

o o % - lasketoru; 15 — Kkarb tor; 16 —
koos kolvirdngastega ja kolvi- "™, tisnammasratiad.
sormedega, kepsud, vantvoll ja
hooratas.

Klappe avab ja suleb gaasijaotusmehhanism. See koosneb jaotus-
vollist koos hammasrattaga, klappidest, toukuritest, varrastest ja
nookuritest. Mootorites 3MC-5K ja 3MJI-121K majutab toukur
klappi vahetult ilma vahepealsete detailideta — vardata ja nooku-
rita. Viimased detailid on ainult mootorites ¥-5M ja CM-1.

Karburaatormootorite kiittesegu koosneb ohust ja peentest
kiitusetilgakestest, mis on iihtlaselt segunenud tolmust, puhasta-
tud ohuga. Kiittesegu valmistab karburaator. Ohu puhastamiseks
kasutatakse Shupuhastit. Toitesiisteemi kuulub ka tséntrifugaal-
regulaator, mis seguklapi abil automaatselt reguleerib silindri-
tesse mineva kiittesegu hulka.

Kokkusurutud kiittesegu siiiitamiseks vajatakse tugevat elektri-
sddet. Selline sdde saadakse umbes 10000—15000-voldisest kor-
gepingevoolust.
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Siiiiteseadmed on kas magneeto- voi patareisiiiitega. Mag-
neetosiiiite puhul on korgepinge vooluallikaks magneeto, mis val-
mistab ise madalpingevoolu ja muudab selle korgepingevooluks.

Patareisiiiite puhul on madalpinge vooluallikaks akupatarei ja
diinamo. Madalpingevoolu muutmiseks korgepingevooluks kasu-
tatakse siiiitepooli ja katkestit.

Magneetosiiiidet kasutatakse mootoritel ¥-56M ja CM-1, patarei-
siiidet aga mootoritel 3MC-5M ja 3MJI-121K.

Elektrisddeme tekitamiseks kasutatakse molema siiiiteviisi
puhul siiiitekiiiinlaid. '

Diiselmootori toitesiisteem koosneb jargmistest seadmetest:
kiitusepaagist, settekannust, juurdeandmispumbast, peenpuhastus-
filtrist, kiitusepumbast koos regulaatoriga, pihustist, chupuhastist
ja torustikust.

Tootamisel tekib mootori paljude detailide vahel hoordumine.
Hoordetakistuse vihendamiseks tuleb koostogtavad pinnad katta
ohukese olikihiga. Olitussiisteemi kuuluvad olipump ja olifilter.
Mootoritel 3MC-5K, 3MUJ1-121K ja CMJ{ on peale selle veel 6li-
radiaator oli jahutamiseks. !

Kiittesegu polemisel silindris tekivad gaasid, millede tempera-
tuur on viga korge. Polevate gaasidega kokkupuutuvad mootori
detailid kuumenevad. Kui kuumus touseb liiga korgele, poleb 6li
dra ja mootor ei saa tootada. Jahutamiseks kasutatakse vetf, mis
tsirkuleerib mootoriploki ja plokikaane veesérgis.

KOMBAINI C-6 JUHTIMINE.

Juhiplatvorm. Kombaini C-6 teenindab kaks inimest — kombai-
ner ja selle abi. Mélemad peavad piisti t66tama. Teistel kombaini-
del (C-4, C-4M, PCM-8, TIK-2 ja CK-3) on kombaineri jaoks iste.

Platvormilt kisitsetakse:

1) kisiratast (rooliratast) 16ikekdrguse reguleerimiseks;

2) hooba mootori siduri sisse- ja viljaliilitamiseks;

3) siiiiteliilitit mootori kiireks seiskamiseks;

4) karburaatori seguklapi hooba mootori poérete arvu regulee-
rimiseks; :

5) viljapeksumasina parempoolse kdiguratta piduri hooba;

6) hooba viljalaadimisteo sisse- ja véljaliilitamiseks;

7) hooba punkri siibri avamiseks ja sulgemiseks;

8) hoova néori 16ikusmasina transportooride véljaliilitamiseks:

9) mootori viljalasketorule paigutatud signaali trossi.

Juhiplatvormile on asetatud pedaal. Loikekorguse reguleerimi-
seks tuleb esialgu vajutada sellele pedaalile ja alles seejdrel poo-
rata kisiratast. Loikusmasina tostmiseks tuleb kdsiratast podrata
vastupdeva (enda poole), langetamiseks aga péripéeva.

Mootori sidurihoova paigutamisel vasakule liilitub sidur vélja.
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Siduri sisseliilitamiseks tuleb hoob paigutada paremale. Sidur
tuleb sisse liilitada tingimata sujuvalt. Siduri véljaliilitamisel
tuleb sidurihoob iimber paigutada kiiresti ja tdielikult. Mootori
poorete arvu suurendamiseks tuleb sektori hoob témmata enda
poole, péorete arvu vahendamiseks aga litkata enesest eemale.

Pidurihoova paigutamine tahapoole pidurdab ratast.

Viljalaadimisteo sisseliilitamiseks tuleb hoob asetada vasakule
ja valjaliilitamiseks — paremale.

Punkri siibri hoova paigutamisel paremale klapp avaneb, hoova
paigutamisel vasakule — sulgub.

Loikusmasina transportéoride viljaliilitamiseks tuleb tommata
noorist. Niipea kui n66r vabastada, lilituvad transportéérid uuesti
toosse. 3

Mootori kdivitamise ettevalmistamine. Enne kidivitamist kontrol-
litakse, kas ei ole jadnud tooriistu ja muid esemeid 16ikusmasina
transportéoridele ja sootekambrisse. Kontrollitakse kombaini t66-
seadmete korrasolekut. Selleks kéditatakse neid ajamirihma abil.
Kontrollitakse o6li karteris ja oOhupuhastis, vett radiaatoris ja
kiitust kiitusepaagis.

Kombaini kiivitamine. Kontrollitakse kombaini téoseadmete
korrasolekut kdivitamiseks, antakse signaal ja liilitatakse sujuvalt
sidur. Seejdrel kontrollitakse 16ikusmasina, s6otekambri, pahma-
ja pohutransportéoride tootamist ning elevaatorite ja kettide lii-
kumist.

Mootori seiskamine. Vihendatakse gaasi ja samal ajal liilita-
takse sidur vilja. Viiakse mootor iile (viikestele) aeglastele poé-
retele ja seejdrel suletakse bensiinikraan. Kulutanud &ra ujuki-
kambris oleva kiituse, seiskub mootor. Kui on vaja mootor kiirelt
seisata, liilitatakse siifide vélja.

Kombaineri ja tema abi iilesanded. Kombainidel C-6 ja PCM-8
jaotatakse iilesanded kombaineri ja tema abi vahel jargmiselt.
Kombaineri abi juhib kombaini litkumist ja mootori tééd, jalgib
vilja seisukorda ning Ioikusmasina téoseadmete tootamist. Kom-
bainer jilgib kombaini teiste tooseadmete toGtamist, 16ikusmasina,
trumli, pohupuistaja ja puhasti tookvaliteeti. Selleks lahkub ta
aeg-ajalt juhiplatvormilt. Juhiplatvormilt kontrollib kombainer
esimese puhasti tookvaliteeti. Selleks votab ta viljapeaelevaatori
luugi kaudu viljapeateos liikuva massi proovi.

Kombaini liikumiskiirus. Kui kombain jouab koristatava pollu-
osa juurde, peavad koik tema tooseadmed juba téotama mootori
taispooretel. Liikumiskiirust reguleeritakse vastavalt to6tingimus-
tele. Koristataval polluosal voivad esineda kord tugeva, kord kidura
viljaga pollutitkid. Esimesel juhul tuleb kombaini kiirust vihen-
dada, teisel juhul aga suurendada. Mida suurem on kombaini kii-
rus, seda suurema pollutiiki ta suudab dra koristada. Kuid kom-
baini liikumiskiirus on s6ltuv peksumasina libilaskevoimest. Nii-
teks kombainide C-6, C-4 ja C-4M peksumasin suudab normaalselt
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(s. t. minimaalse terade kao puhul) 14dbi lasta 2,5 kG niidetud
vilja sekundis (ehk 90 ts tunnis). Sellist voimsust suudab vilja-
peksumasin arendada ainult siis, kui viljaseis on selline, et pohu
kaal on terade kaalust 1,5 korda suurem. Teiste kombainide peksu-
masinate ldbilaskevoime on jargmine: PCM-8 — 3,75—4 kG/sek.
(134—144 ts tunnis); ITK-2 — 2 kG/sek. (72 ts tunnis); CK-3 —
3 kG/sek. (108 ts tunnis). Tuleb mairkida, et peksumasina 1ébi-
laskevoimet mojutavad koristatava kultuuri seisukord, ilm, regu-
leerimise tdpsus ja kombaini korrasolek. Jarelikult tuleb téotada
sellisel suurimal kiirusel, mille puhul on terade kadu minimaalne.

Kombainide C-6 ja PCM-8 iimberpddramisel vihendatakse trak-
tori kiirust, kombaini mootori poérded aga jdetakse muutmata.
Kitsaste lahtiniidetud sihtide ldbimisel kombaini mootori pddrete
arvu ja traktori kiirust ei muudeta. Teede iiletamisel suure rappu-
mise viltimiseks vdhendatakse traktori kiirust, kombaini mootori
poorded aga jdetakse muutmata. Korgete, tihedalt kasvavate umb-
rohtude esinemisel vihendatakse traktori kiirust, tostetakse l16ikus-
masin Kiiresti {iles ja suurendatakse kombaini mootori pdorete
arvu voimalikkuse piirini.

Kui koristatava kultuuri saagikus on eriti korge, vihendatakse
voimalikkuse piirini kombaini liikumiskiirus, kuid piiiitakse t66-
tada 16ikusmasina tdeliku haardelaiusega. Kui aga kiiruse vidhen-
damine ei ole enam voimalik, kombain . aga ei tule toime oma
tooga, tuleb hakata téotama loikusmasina osalise haardelaiusega.

KOMBAINI C-4M JUHTIMINE.

Juhiplatvorm. Joonisel 157 on niidatud kombaini C-4 juhiplat-
vorm. Juhiistet saab nihutada ette- ja tahapoole, pdorata ette-
poole kuni vastu rooliratast voi poorata iimber.

Istme ette on asetatud roolisammas koos roolirattaga 13 ja

litlituskilp (armatuurilaud). Mootoriga 3MJI-121K varustatud
kombainidel on liilituskilp teisiti ehitatud ja radiaatori kiilge kin-
nitatud. Rooliratta kiiljes on signaalinupp.
. Roolisambast vasakul asub loikusmasina toste- ja langetushoob.
Platvormi laudisei, roolisambast paremal asub kiiviti liiliti. Moo-
toriga 3WUJI-121K varustatud kombainidel on Kaiviti liiliti paigu-
tatud liilituskilbile. ‘

Radiaatori esikiiljele on asetatud karburaatori seguklapi hoob 74
ja ohuklapi varras 15. ;

Platvormi eespoolsesse ossa on asetatud kaks pedaali. Parem-
poolne /1 on kiiguosa piduripedaal ja vasakpoolne 10 — kéigu-
osa siduripedaal.

Platvormi paremal kiiljel asuvad kolm hooba (lugedes eest taha-
poole): 18 — mootori siduri hoob; 2 — hoob kdiguosa reduktori
kiirusediapasoonide iimberliilitamjseks; 1 — kédiguvahetushoob

(kdigukang).
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Joon. 157. Kombaini C-4 juhiplatvorm:
1 — kédiguvahetushoob; 2 — kiiruste diapasooni hoob; 3 — kidiguosa siduri varras; 4 —

olipumba varras; 5 — pidurivarras; 6 — tugikronsteini varda réngas; 7 — éliradiaator;

8 — radiaator; 9 — mootori reduktori lilitushoob; 10 — Kkiiguosa siduripedaal; 11 —

piduripedaal; 12 — loikusmasina toste- ja langetushoob; 13 — rooliratas; 14 — segu-

klapi hoob; 15 — Shuklapi varras; 16 — slilitelukk; 17 — valgustuse timberliiliti; 18 —
mootori siduri hoob.

Radiaatori tagaseinale on asetatud mootori reduktori iimber-

lillitushoob 9. ;
Vaatleme ldhemalt kombaini pohiliste juhtimisseadmete {ilesan-

deid ja kasutamist.
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1. Seguklapi hoob /4: poorete arvu vihendamiseks paigutatakse
hoob A suunas, péorete arvu suurendamiseks aga — B suunas.

2. Ohuklapi varras 15: klapi sulgemiseks litkatakse varrast B
suunas, klapi avamiseks tommatakse A suunas.

3. Hoob 12: ldikusmasina tostmiseks tuleb tommata hooba A
suunas, langetamiseks aga litkata B suunas.

4. Hoob 9: kombaini téoseadmete sisseliilitamiseks tuleb hoob
iimber asetada A suunas, viljaliilitamiseks aga B suunas,

5. Hoob 18: siduri sisseliilitamiseks tuleb hoob iimber paigutada
B suunas, véljaliilitamiseks aga A suunas.

6. Hoob 2: korge diapasooni sisseliilitamiseks tuleb hoob iimber
asetada B suunas, madala diapasooni sisseliilitamiseks aga A
suunas.

Mootori kiivitamine. Algul pooratakse vantvolli késitsi kahe-
kolme poorde vorra. Liilitatakse sisse siiiide ja suletakse 6huklapp.
Avatakse veidi seguklapp. Vajutatakse kiiviti liilitile ja kéivita-
takse mootor. Kui mootor on kiivitatud, avatakse ohuklapp ja
seejarel ka seguklapp. Soojendatakse mootorit vdikestel pooretel
3—4 minutit. Kui kaiviti kaudu ei ldinud korda mootorit kiivitada,
kasutatakse kdivitamiseks iiheaegselt kiivitit ja kdivitusvanta.

Kombaini tooseadmete kdivitamine. Kontrollitakse, kas voib
kombaini té6seadmeid kdima panna, ja antakse signaal. Vahen-
datakse veidi gaasi. Liilitatakse vélja sidur ja liilitatakse ettevaat-
likult sisse mootori reduktor. Liilitatakse sujuvalt sisse mootori
sidur, suurendades samaaegselt mootori poorete arvu.

Kombaini téoseadmete seiskamine. Vihendatakse gaasi, liilita-
takse vilja sidur, liilitatakse vidlja reduktor ja liilitatakse uuesti
sisse mootori sidur.

Kombaini kidiguosa sisseliilitamine. Liilitatakse vilja kdiguosa
sidur. Vihendatakse gaasi. Liilitatakse sisse vajalik kaik. Antakse
signaal. Suurendades po6orete arvu, liilitatakse sujuvalt sisse
kaiguosa sidur ja hakatakse kohalt liikuma.

Kiiruse diapasoonide iimberliilitamine. Liilitatakse vilja kaigu-
osa sidur. Liilitatakse iimber silla reduktor. Antakse signaal. Liili-
tatakse sujuvalt sisse kdiguosa sidur.

Mootori seiskamine. Mootor seisatakse siiiite véljaliilitamisega.
Mootori seiskamiseks too lopul lastakse esialgu mootoril 2—3
minutit tootada viikestel pooretel; liilitatakse vilja siiiide; sule-
takse bensiinikraan.

KOMBAINI PCM-8 JUHTIMINE.
Juhiplatvorm, Kombaini PCM-8 juhiplatvorm on toodud jooni-
sel 158. Juhiiste on umbes samasugune nagu kombainil C-4.

Loikekorguse muutmiseks tuleb algul vajutada jalaga riivi pe-
daalile 8; see vabastab tostevolli; seejdrel pooratakse rooliratast
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Joon. 158. Kombaini PCM-8 juhiplatvorm:

1 — joogiveepaak; 2 — viljalaadimisteo hoob; 3 — rool; 4 — segu-

klapi hoob; 5 — luuk; 6 — mootori siduri hoob; 7 — léikusmasina

tostelatt; 8 — tostevolli lingi pedaal; 9 — ldikusmasina transportdo-
ride pedaal; 10 — kiilgplatvorm.

3. Rooliratta pooramisel pdripdeva touseb loikusmasin fiiles, p66:
ramisel vastupdeva aga laskub alla.

Istmest paremale on asetatud loikusmasina transportooride
viljaliilitamispedaal. Viljaliilitamiseks tuleb vajutada pedaalile.
Kui vabastada pedaal, liilituvad transportéorid jalle toosse.

Istme ldhedale on paigutatud: seguklapi hoob 4, mootori siduri
hoob 6 ja liilituskilp. Mootori pdorete arvu suurendamiseks tuleb
seguklapi hoob paigutada vasakule; paremale paigutamisel vahe-
neb poorete arv. Mootori siduri véljaliilitamiseks tuleb siduri hoob
paigutada paremale, sisseliilitamiseks aga vasakule.
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Juhiplatvormi taha punkri juurde on asetatud véljalaadimisteo
lillitushoob 2. Viljalaadimisteo sisseliilitamiseks tuleb hoob pai- .
gutada paremale, viljaliilitamiseks aga vasakule.

Platvormi laudises asub luuk 5. Selle luugi kaudu pdaseb soote-
kambrisse. Tuleb mérkida, et so6tekambrit vGib korrastada ainult
siis, kui mootor on seisatud ja rihm rihmaratastelt maha voetud.

Mootori kdivitamine ja seiskamine. Mootori kédivitamine tuleb
ette valmistada nii nagu see on kirjeldatud kombaini C-6 juures.
Liilitatakse sisse kombaini elektriseadmed. Vajutatakse kiiviti
nu;;ule. Mootor seisatakse magneeto lithistaja nupule vajutamise
teel.

'KOMBAINI CK-3 JUHTIMINE,

Juhiplatvorm. Joonisel 159 on toodud kombaini CK-3 juhiplat-
vorm. Vaatleme ldhemalt joonisel ndidatud juhtimisseadmete kasu-
tamist.

1. Hoob 7: trumli ja peksukorvi vaheliste pilude suurendamiseks
paigutatakse hoob ettepoole, pilude vihendamiseks aga tahapoole.

2. Hoob 3: mootori siduri sisseliilitamiseks paigutatakse hoob
.paremale, viljaliilitamiseks aga vasakule.

3. Hoob 4: mootori pdorete arvu suurendamiseks paigutatakse
hoob vasakule, poorete arvu vihendamiseks aga paremale.

4. Kédiguvahetushooba 5 kisitsetakse jargmiselt: teine kdik —
vasakule ja edasi kuni tokkeni; esimene kdik — vasakule ja tagasi
ithe astme vorra; tagasikdik — veel ithe astme vorra tagasi; kol-
mas kdik — paremale ja tagasi kuni tokkeni.

. Roolisambal, vasakul asub kdiguosa variaatori kraani juhtimis-
kdepide. Kombaini liikumiskiiruse suurendamiseks paigutatakse
see kidepide ettepoole, kiiruse vaihendamiseks aga tahapoole.

Kombaineri paremal kdel asub vidljalaadimisteo hoob. Teo sisse-
liilitamiseks paigutatakse hoob paremale, véljaliilitamiseks aga
vasakule.

Joonisel 161 on ndidatud kombaini CK-3 liilituskilp.

Mootori kidivitamine ja seiskamine. Mootoril CM]I on kéivitus-
eelsoojendi ja dekompressor. Neid seadmeid kasutatakse madala
temperatuuri (alla +10°) puhul. Sel juhul kdivitatakse mootor
jargmiselt: liilitatakse sisse dekompressor ja pooratakse vantvolli
kédsitsi 2—3 pooret; liilitatakse dekompressor védlja ja liilitatakse
elektriseadmed sisse, hoob 4 (joon. 159) podratakse vasakule,
lillitatakse sisse eelsoojendi; vajutatakse kdiviti nupule ja kéivita-
takse mootor; liilitatakse eelsoojendi valja.

Mootori viljaliilitamiseks pooratakse hoob 4 paremale kuni

tokkeni.
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Joon. 159. Kombaini CK-3 juhiplatvorm:

1 — trumli ja peksukorvi vaheliste pilude reguleerimishoob; 2 — jao-

tuskraani kidepide; 3 — mootori siduri hoob; 4 — kiitusepumba juh-

timishoob: 5 — kidiguvahetushoob; 6 — pdhukoguja tiihjenduspedaal;
7 — piduripedaal.

VILJAKORISTAMINE KOMBAINIDEGA.

Po6llu ettevalmistamine vilja jaotatud koristamiseks kombainiga.
Pald tuleb koristamiseks ette valmistada: niita pollu déred lahti,
jaotada pold iiksikuteks téoeteks. Niita lahti tooete vahed.

Igale ribasloikusmasinale méératakse individuaalne t66esi. mille
pindala peab olema kiillaldane l6ikusmasina toé6tamiseks iiheks-
kaheks pédevaks.

Pollu dirte ja todete lahtiniitmiseks on koige parem kasutada
ripploikusmasinat JKH-4. Joonisel 160 on ndidatud ripploikusma-
sina tootamine dédrte lahtiniitmisel. Loikusmasin on kahe kdiguga
niitnud iihe kahekordse vaalu 2. Seejérel on veel teinud kaks kdiku
ja niitnud kaks vaalu 7 ja 3.
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Joon. 160. Vahede lahtiniitmine ripploikusmasinaga JKH-4:

1 ja 3 — iihekordsed vaalud; 2 — kahekordsed vaalud; 4 — ripp-
15ikusmasin,

Ete kiiljed niidetakse lahti 16 m ulatuselt. Kui ddred on lahti
niidetud, lastakse kidiku ribasloikusmasin (joon. 161). Loikusmasin
asetab niidetud vilja juba olemasolevatele vaaludele 2 ja 4. Jare-
likult tekivad eelnevalt lahtiniidetud ribal kolm kahekordset vaalu.
Seejarel hakkab ribasloikusmasin juba normaalselt to6tama, niites
ithekordsed vaalud.

Ribasloikusmasina liikumisviisid. To6tamisel ribasloikusmasi-
natega kasutatakse kaht liikumisviisi — eeviisilist ja ringi liiku-
mist.

Eeviisiline liikumine on naidatud joonisel 162. Ribasloikusmasin
I sooritab toéokaike. ainult tocee pikki kiilgi 8 ja 5§ modda, kuna
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Joon. 161. Ribasloikusmasina esimene tookaik:

1 — ribasldikusmasin;® 2 — rippldikusmasinaga niidetud vaal; ribasléikusmabin asetab
sellele uue vaalu, moodustades seega kahekordse vaalu; 3 ja 4 — rippOikusmasinaga
niidetud vaalud.

tooee lithikesi kiilgi 2 ja 4 mooda liigub ta tithikdigul. Eeviisiline
liitkumine on koige rohkem levinud. Eriti kasutatakse seda liiku-
misviisi siis, kui t66eed on kiillaldaselt pikad.

Joonisel 163 on toodud ribasloikusmasina tootamine ringiliiku-
misel. Vaalud asetatakse siin nii tooee pikkadele kui ka liihikestele
kiilgedele. Ringiliikumiseks tuleb kaks polludart algul nurgeti
8—12 m laiuselt lahti niita, nagu see on niidatud joonisel 163, 4.

Eeviisilisel liikumisel voib loikusmasin koristada kas iiht voi
kaht ett korraga (joon. 164). Kahe ee viisi koristamisel hakkab
16ikusmasin teist ett niitma A otsast ja seejdrel esimest ett B
otsast. Seega suureneb jark-jargult kahe ee vahemaa. Kui see va-
hemaa vordub juba molema ee niitmata osade laiusega, jatkatakse
ete niitmist iikshaaval, nagu see on ndidatud joonisel 162. Seejérel
hakatakse niitma kaht jargmist ett. Selline niitmisviis vihendab
peaaegu 30% vorra loikusmasina tiihikéike, vorreldes ete niitmi-
sega iikshaaval (joon. 162).

Tootamine riihmiti. Rithmiti tootamisel tootab iga ribasloikus-
masin voi iga kombain iiksikul to6eel, kuid eed peavad asetsema
iildises massiivis ligistikku. Sellisel riihmiti to6tamisel on jérg-
mised eelised: paraneb masinate varustamine kiitusega ja olidega,
samuti ka tehniline teenindamine vilitookoja poolt ja terade trans-
pordi tingimused; valminud vilja saab lithima aja jooksul koris-
tada; iiksteise ldheduses tootavate kombainerite sotsialistlik voist-
lus on efektiivsem; vilunud kombainerid saavad oma to6kogemusi
edasi anda algajaile kombainereile ja aidata neid; koristustéid on
parem kompleksselt mehhaniseerida.
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Joon. 162. Ribasloikusmasina eeviisil tootamine:
1 — ribasldikusmasin; 2 ja 4 — todee lithikesed kiiljed; 3 ja 5 — todee pikad Kkiiljed.

/, ; 4 : \. B 72
/ ¢ £ 120m

Joon. 163. Ringit66tamine:

1 ja 5 — todee pikad kiiljed; 2 — vaalud; 3 ja 6 — todee lithikesed kiiljed; 4 — nur-
kade lahtiniitmine.
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Joon. 164. Ribasldikusmasina eeviisil to6lamine etevahelise riba jarkjargulise
laiendamisega.

PAEVALILLE JA TEISTE KULTUURIDE KORISTAMINE
KOMBAINIGA.

Ribasloikusmasinate ja viljakogujatega on soodne koristada
seemneheina, hirssi, tatart ja teisi kultuure. Kombainidega saab
histi koristada pédevalille. Iga kultuuri koristamiseks tuleb kom-
bain iimber seadistada ja varustada vastavate spetsiaalsete sead-
metega. Niisuguseid seadmeid toodavad meie toostused.

Pievalille koristamine kombainiga. Koiki kodumaiseid kombaine
on voimalik kohandada péevalille koristamiseks joonisel 165 too-
dud skeemi jargi.

Loikusmasina juures tehakse jargmised tdhtsamad muudatused:
sormlatile kinnitatakse spetsiaalsed varretostjad 5 (joon. 165);
asetatakse viikese 1ibimooduga haspel 2; haspli ette kinnitatakse
kumer kilp 3. Kiip painutab varred ettepoole, kuni l6ikusmasina
vikat korvoisikud (seemnekorvid) maha 16ikab. Haspli labad pais-
kavad korvdisikud 16ikusmasina transportoorile. Varretostjad juhi-
vad need vikati ette ja piiiiavad kinni varisevad seemned. Ulal-
tihendatud seadmete tottu koristab loikusmasin ainult o6isikuid,
kuna varred jadvad pollule. See suurendab kombaini tootlikkust
ja vdhendab kiitusekulu.
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Joon. 165. Kombainide C-6 ja PCM-8 Ioikusmasinate iimberseadistamise skeem
paevalille koristamiseks:

1 — ldikusmasina transportéor; 2 — vidhendatud ldbimooduga haspel; 3 — kilp; 4 —
paevalille vars; 5 — varretdstja; 6 — péevalille mahaldigatud odisikud.

Péevalille koristamiseks tehakse kombaini C-6, peksumasinale
jargmised muudatused: asendatakse sootetransportéort ja pohu-
transportoorid uutega, milledel on rohkem liiste; trumli poorete
~arvu viahendatakse kuni 450—500 pdéordeni minutis (kusjuures

teiste tooseadmete liikumiskiirus jddb endiseks); tihvttrummel
- ehitatakse latt-trumliks, tihvtid voetakse peksukorvist vélja; pu-
hastite soelad vahetatakse iimber; polled 70 (joon. 133) ja pohu-
biiter 3 eemaldatakse; viljapeaelevaatori varrukas suunatakse tei-
sele puhastile.

Teiste kombainide peksumasinad peaaegu ei vaja paéevalille

koristamiseks timberseadistamist. Neis tuleb ainult vdhendada
trumli poorete arvu (samuti kuni 450—500 pé6rdeni minutis).
- Muude kultuuride koristamine kombainidega. Seemneheina, hirsi,
tatra jt. kultuuride koristamiseks tuleb kombainis teha viikesed
muudatused. Nendest on tdhtsamad: trumli poorete arvu muutmine,
samuti ka soelte valimine kombainile C-6 ja ventilaatori t6oreziimi
muutmine.

Trumli péorete arvud peavad olema: seemneheina peksmisel —
1000—1050; hirsi ja sinepi peksmisel — 750—800; tatra, soja, tali-
rapsi peksmisel — 450—500. Tuleb markida, et koikidel neil juh-
tudel vdhendatakse ainult trumli poorete arvu, kuna koikide teiste
tooseadmete liikumiskiirus jddb muutmata.

Hirsi, seemneheina ja teiste kultuuride’ peksmiseks, millede seem-
ned puhub ohuvool peksumasinast kergesti vilja, tuleb vahendada
ventilaatori ohuvoolu tugevust.

Kombainide C-6 ja PCM-8 16ikusmasinad seatakse madalloikele,
soja koristamisel aga kasutatakse spetsiaalseid sormi, mis voimal-
davad vdga madalalt niita. Haspli labadele kmmtatakse kummee-
ritud rihmadest lapid.
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KOMBAINIDE TEHNILINE HOOLDAMINE.

Kombainide tehniline hooldamine seisneb té6seadmete siistemaa-
tilises kontrollimises, avastatud puuduste ja rikete parandamises
ja kombaini olitamises. Tehnilise hooldamise alla kuulub ka t66-
seadmete reguleerimine ja vdiksed remondit66d. Pohilised tehni-
lise hooldamise operatsioonid tehakse varahommikul, mil kaste
tavaliselt takistab koristustoid.

- Viiksem osa tehnilise hooldamise operatsioonidest tehakse paeva
jooksul kombaini lithikeste seisakute ajal. Toopdeva l16pul puhas-
tatakse kombain, tiihjendatakse terapunker ja samuti pohukoguja.

Hommikusel tehnilisel hooldamisel kontrollitakse'loikeaparaati,
hasplit, 1dikusmasina transportoore, sootekambrit, viljapeksuapa-
raati, pohupuistajat, puhastit, tigusid ja elevaatoreid, rihm- ja
kettiilekandeid ning mootorit.

Tangitakse mootor. Reguleeritakse kombaini té6seadmed vasta-
valt koristustoo tingimustele. Olitatakse kombain.

Kombaini laagritele on vastavalt koormusele, tiiiibile ja t6otin-
gimustele ette nihtud mitmesugused olitamise tdhtajad.

Tookdigus kontrollitakse siislemaatiliselt veetaset ja tempera-
tuuri radiaatoris ning olirohku mootoris. Liihikestel seisuaegadel
kontrollitakse loikeaparaadi, haspli, l6ikusmasina transportooride
ja sodtekambri seisukorda ning kettide ja rihmade pingust.

< OHUTUSTEHNIKA.

Ohutustehnika tidhtsus. Ohutusiehnika eesmirgiks on luua sel-
lised tootingimused, millede puhul iildse ei esineks onnetusjuhtu-
meid. Eriti suurt tdhtsust omab ohutustehnika kombaini juures.
Ohutustehnika eeskirjade alahindamine voi nende mittetditmine
toob endaga kaasa ohtlikke tagajirgi tootaja tervisele ja isegi
elule. Seepérast ei tohi lubada masinale iihtki oOpilast, kes ei tea
ohutustehnika eeskirju.

Ohutustehnika liihieeskirjad. Kombainerid, nende abid, trakto-
ristid ja pohuvotjad peavad tootama hoolikalt korrastatud riietes
(tunkedes) ja kandma tolmukaitseprille.

Agregaadil peab olema esmaabipaun.

- Tootamisel lahtiste poorlevate detailide ldheduses tuleb olla
eriti ettevaatlik.

Kui kombaini C-6 mootor to6tab, ei tohi seista kombaini ees
rihmaratta juures. Kombaini C-6 tootamisel ei tohi ajamirihma
peale- ega maha tommata.

On keelatud magada vo6i puhata kombainide té6tamisaladel ja
nende seisukohtadel. Puhkekohad mirgitakse dra kaugele ndhta-
vate tdhistega, 00sel aga valgustatakse laternaga.
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Kombaini vo6ib kéivitada ainult kombainer voi selle abi. Moo-
tori kidivitamisel ei tohi kédivitusvédnta sormede ja poidlaga iimbert
haarata.

Enne mootori siduri sisseliilitamist peavad kombainer voi selle
abi veenduma, et keegi ei toota kombaini juures, siis signaali
andma ja alles seejérel liilitama siduri.

Enne signaali andmist peab traktorist veenduma, et kombaineri
abi seisab rooliratta juures, kombainer asub juhiplatvormil voi
mujal ndhtavas ohutus kohas ja et traktori ja kombaini vahel ei
asu inimesi. Iseliikuvatel kombainidel C-4 ja C-4M ei tohi paran-
dada rikkeid loikusmasina all voi tuulekilbi ja peksumasina vahel,
kui l6ikusmasin ei ole asetatud kaitsekronsteinile. Ulesoitude ja
pikaajaliste seisakute puhul tuleb l6ikusmasin samuti asetada
kaitsekronsteinile.

Kombaini to6tamise ajal ei tohi viibida traktori ees, traktori ja
kombaini vahel, samuti ka 16ikeaparaadi ees. Kdigu ajal ja kom-
baini mootori tootamisel ei tohi puhastada loikeaparaati, trans-
portoore, kette, ketirattaid ja teisi tooseadmeid, olitada laagreid,
parandada rikkeid kombaini mehhanismides. Rikkeid kombainide
C-6 ja PCM-8 stotekambris parandatakse ainult siis, kui mootor
on seisatud ja ajamirihm maha voetud.

Jahtumata mootori radiaatori kaant ei tohi avada kinnasteta ja
kaltsudeta. Kaane avamisel tuleb hoida ndgu avast eemal.

Kombainide C-4M, C-6 ja PCM-8 punkri tiihjendamisel ei tohi
teri kdte ega jalgadega liikata teosse, vaid teri tuleb puitlabidaga
teosuudmele ette anda.

Kombainile minemiseks voi kombainilt mahatulemiseks tuleb
kasutada ainult treppi, mida tuleb siistemaatiliselt puhastada.

Tootamisel kombainidel C-4 ja C-4M tuleb tdita jargmisi ees-
kirju: ei tohi kisitsi poorata nende to6seadmeid, kui mootori reduk-
tor on sisse liilitatud; litkumise ajal ei tohi rooli kédest lahti lasta;
peatamise puhul tuleb kdiguvahetushoob paigutada neutraalasen-
disse, mootori reduktor aga vélja liilitada; nolvalt allaliikumisel
ei tohi kdiku vélja liilitada; ei tohi jédtta siiidet vélja liilitamata;
tootamise ajal ei tohi viibida mehhaniseeritud ripp-pohukoguje
taga.

Téotamisel kombainiga ITK-2 ei tohi viibida pohukoguja vasaku
kiilje juures.

Tuletdrje liihieeskirjad. Ei tchi lubada kiituse ja o6li vdljaimmit-
semist mootorist. :

Tuleb siistemaatiliselt kontrollida sisse- ja véljalaskekollektori
ithendust plokikaanega, samuti ka véljalasketoru tihendust kollek-
toriga. Tuleb jdlgida, kas sddemekustutaja té6tab korralikult ja
kas siifitekiitinalde juhtmed on korras.

Ei tohi suitsetada kombainil ja koristataval pollul.

Tulekaitsevahendid ja labidad tuleb kinnitada nii, et neid oleks
kerge kiiresti maha votta.
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Tankimispunkt ja kombaini seisuplats peavad olema varustatud
tulekaitsevahenditega.

Kombainide ja traktorite seisukoht peab asuma védhemalt 80—
100 m kaugusel tankimispunktist ja elamutest.

Oisel peatuspaigal peab kombainiagregaatide vahekaugus olema
viahemalt 20 m. -

Ajuti mittetootavat kombaini ei tohi jatta pollule.

Ohutuseeskirjad etiileeritud bensiini kasutamisel. Etiileeritud
bensiin on vdga miirgine ja ohtlik tervisele. Seetottu tuleb selle
kasutamisel tdita jargmisi ohutustehnika eeskirju: etiileeritud ben-
siini ei tohi valada katele voi riietele; kui selline bensiin sattus ka-
tele voi monele teisele kehaosale, tuleb seda viivitamata pesta pet-
rooleumiga voi mitteeliileeritud bensiiniga; tankimisel tuleb kasu-
tada kummikindaid. Metallesemed, milledele on sattunud etiileeri-
tud bensiini, puhastatakse «degasaatoriga», mis koosneb kloor-
lubjast ja veest, vahekorras 1 osa kloorlupja kolme kuni viie osa
sooja vee kohta. Kuiva kloorlupja ei saa puhastamiseks kasutada,
sest selle ithinemisel etiiiilvedelikuga segu siittib. Ei tohi kiituse-
torusid suuga 1abi puhuda. Settekannu puhastatakse eririietuses ja
kummikinnastes.

Etiileeritud bensiin on vérvitud oranzpunaseks, mistottu ta on
kergesti eraldatav tavalisest bensiinist.

PRAKTILISED TOOD.

T66 nr. 1. Tutvumine haakekombaini C-6 iildehitusega.

1. Ule vaadata loikusmasina peamised tooseadmed: loikeapa-
raat, transportéorid ja haspel.

2. Ule vaadata seadised, millede abil Idikusmasin kinnitatakse
viljapeksumasina kiilge.

3. Ule vaadata viljapeksumasina pohilised todseadmed: soote-
kamber, viljapeksuaparaat, puhasti ja pohupuistaja.

4. Tutvuda pchukogujaga, iile vaadata pohukoguja tithjendamis-
mehhanism.

5. Ule vaadata mootor, tutvuda ohupuhasti, magneeto, generaa-
tori, karburaatori, regulaatori, radiaatori asetusega.

To66 nr. 2. Tutvumine haakekombaini C-6 juhtimisseadmetega.

Tutvuda juhiplatvormiga ja kombaini C-6 hoobade ning juhti-
misseadmete toGtamisega: rooliga, seguklapi hoovaga; magneeto
lithistajaga; siduri, vdljalaadimisteo, terapunkri klapi, kombaini
piduri ja 16ikusmasina transportéoride valjaliilitamise hoobadega.
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T66 nr. 3. Tutvumine kombaini C-6 mootori ja tooseadmete
kdivitamisega.

1. Kontrollida kiituse taset veepaagis, vee taset radiaatoris ja
oliseisu mootori karteris.

2. Kontrollida, kas ei ole s66tekambrisse ja 16ikusmasina trans-
portooridele jadnud tooriistu.

3. Tankida mootor: valada vett radiaatorisse, oli karterisse ja
ohupuhastisse ning kiitust paaki. !

4. Kditada ajamirihma abil (mootori sidur on vilja liilitatud)
kombaini té6organeid ja kontrollida neid.

5. Poéorata mootori véntvolli kahe-kolme poorde vorra. Kéivi-
tada ja soojendada mootor. Liilitada sisse kombaini t66seadmed.
Seisata mootor.

To6 o6 nr. 4. Tutvumine iseliikuva kombaini C-4M iildehitusega.

1. Ule vaadata kopeeriva loikusmasina totseadmed: l6ikeapa-
raat, ekstsentriline haspel, teratigu ja kaldtransportéor.

2. Ule vaadata kopeeriva l6ikusmasina ithendamine viljapeksu-
masinaga. -

3. Ule vaadata viljapeksumasina pohilised toéseadmed ja vor-
relda neid haakekombaini C-6 vastavate to6seadmetega.

4. Tutvuda mehhaniseeritud ripp-pohukogujaga.

To66 nr. 5. Tutvumine iseliikuva kombaini C-4M juhtimis-
seadmetega.

Tutvuda juhiplatvoriniga ja kombaini C-4M hoobade ja juhti-
misseadmete kasutamisega: roolirattaga ja liilituskilbiga; segu-
klapi hoovaga ja ohuklapi vardaga; mootori siduri, mootori reduk-
torite ja veosillaga ning kdiguvahetushoobadega; piduri ja kdigu-
osa siduri pedaalidega; hiidraulilise siisteemi’ pumba hoovaga;
kaiviti lillitiga. Tutvuda istme reguleerimisega vastavalt kombai-
neri kasvule.

To66 nr. 6. Kombaini C-6 kettide ja ajamirihma mahavotmine
ning pealepanemine,

1. Maha votta ajamirihm.

2. Maha votta koik ketid 1oikusmasinalt ja peksumasinalt, 16d-
vendades selleks esialgu pingutusseadmed. Kinnitada igale ketile
selle number. :

3. Peale tommata koik ketid ja reguleerida nende pingus.

4. Peale tommata ajamirihm.
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T66 nr. 7. Kombaini C-4M kettide ja rihmade mahavotmine
ning pealepanemine.

1. Lodvendada pingutusseade ja votta paremalt poolt maha
pohupuistaja ja terateo ajamirihm. Asetada rihm kohale ja regu-
leerida selle pingus.

2. Maha votta loikusmasina ketid, kinnitada igale neist keti
nimetusega sedel.

3. Asetada ketid kohale ja reguleerida nende pingus.

To66 nr. 8 Kombainide C-6 ja PCM-8 I6ikusmasina vikati
mahavotmine.

1. Vilja votta splint vikatipea 7/ (joon. 137) sormest. Lahti
keerata mutrid /3 ja maha votta vikatipea sormelt keps /2.

2. Lahti keerata mutrid ja maha votta sormlatilt suunaja 74.

3. Vilja tommata vikat sormlatist, asetada pikale lauale ja
kontrollida vikatiterade seisukorda ning kinnitust.

To66 nr. 9. Kombaini C-6 16ikusmasina peatransportoori
mahavotmine.

1. Kiéitada ajamirihma kaudu kombaini t66seadmeid seni, kuni
transportocéri pandlad liiguvad iiles transportééri parempoolse
otsa juurde, nagu ndidatud joonisel 140.

2. Lodvendada transportdori pingust aaspoltide 2 ja /7 kaudu.

3. Lahti paédsta rihmad, milledega on kinnitatud transportéori
pannaldeta ots.

4. Lahti paédsta koigi kolme rihma pandlad ja tommata trans-
portoér pandlaidpidi suunajatest paremale vilja, keerates ta iiht-
lasi rulli. Seejuures peavad liistud jddma véljapoole.

T66 nr. 10. Kombaini C-6 haspli kohaleasetamine.

1. Vabastada haspli volli laagrid molemal hoidjal 25 (joon. 135)
ja kinnitada laagrid sellisesse asendisse, et voll asuks 40 mm
vorra vikatist eespool.

2. Regulaatorite 5 abil asetada haspel selliselt, et laba vahe-
kaugus (tema alumises asendis) loikeaparaadist oleks 200 mm.

3. Kontrollida haspli volli paralleelsust loikeaparaadiga nii
vertikaal- kui ka horisontaaltasapinnas.

T66 nr. 11. Kombaini C-6 sootekambri transportoori
mahavotmine.

1. Keerata transportéori pingutuspoldid 16puni lahti.
2. Maha votta mootori ja trumli rihmaratastelt ajamirihm.
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3. Vilja votta splindid mahavdoetava iihendusliili 72 (joon. 144)
avadest ja lahutada ketid.

4. Tommata transportoor sootekambrist vdlja ja laotada maa
peal laiali. Kontrollida liistude kinnitust kettidele ja iga keti
pikkust.

5. Asendada murdunud liistud uutega.

6. Asetada transportor kohale.

T66 nr. 12. Kembaini C-6 esimese puhasti reguleerimine
kuiva vilja koristamiseks vaaludest saagikuse puhul
15—20 ts teri hektarilt.

1. Kinnitada muhv /4 (joon. 147) ootsevollile 15 koige korge-
masse asendisse.

2. Asetada ripatsid 3 sektorite keskmistele ,sormedele.

3. Tosta porkekilp & veidi iilespoole ja kinnitada sellesse asen-
disse.

4. Avada ventilaatori siibrid peaaegu taielikult.

5. Asetada ohuvoolu juhtimise hoob /2 keskmisse asendisse.

T66 nr. 13. Kombaini C-4M kopeeriva l(')Iikusmasiné vikati
viljavotmine. ;

1. Lahutada keps nookurist.

2. Maha votta vikatipead nookuriga iihendav liili.

3. Ettevaatlikult vilja votta vikat sormlatist, asetada lauale ja
kontrollida vikatiterade seisukorda ning kinnitust.

To6 nr. 14. Kombaini C-4M peksukorvi reguleerimine.

I. Reguleerida tagumist sektsiooni nii, et véljumispilu oleks

6 mm.
2. Reguleerida keskmist sektsiooni nii, et valjumispilu oleks

8 mm.
3. Reguleerida eesmist sektsiooni nii, et vdljumispilu oleks

10 mm.




VII peatiikk.
SPETSIAALSED KORISTUSMASINAD.

MAISIKOMBAINID.

Kombain KY-2A (kaherealine maisikombain, mudel ‘A) on ette
ndhtud maisi koristamiseks piim-vaha- ja téieliku kiipsuse perioo-
dil.

Kombain niidab maisi varred, eraldab tolvikud, puhastab need
osaliselt kattelehtedest ja peenestab varred ning lehed sileerimi-
seks. Kombain tootab traktoriga «Belaruss» voi IT-54.

Uhel kaigul koristab kombain kaks rida maisi, .reavahelaiusel
70 vo6i 90 cm. Masina arvutuslik tootlikkus on 6,5—8,5 ha 10 t66-
tunni kohta. Viiksem tootlikkus vastab reavahelaiusele 70 cm ja
suurem — 90 cm.

Kombaini ehitus ja té6protsess. Kombaini iild-
kuju on toodud joonisel 166. Kombainil on jirgmised peaosad:
kolm pollujagajat / (parempoolne, keskmine ja vasakpoolne), mis
moodustavad kaks t6ospont: 16ikeaparaat; jagajate vahel liikuvad

Joon. 166. Maisikombain KY-2A:

1 — podllujagajad; 2 — ettekandeketid; 3 — juhiplatvorm (kombaineri platvorm); 4 —

peenestatud haljasmassi koguja; 5 — peenestatud haljasmassi vastuvotja platvorm;

6 — peenestatud haljasmassi elevaator; 7 — koguja viljalaadimistransportdor; 8 —
tolvikute elevaator; 9 — tdlvikute punker.
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Joon. 167. Maisikombaini KY-2A tootamise skeem:

1 — haakeseadme tugi; 2 — kallutusmehhanismi kdepide; 3 — Sarniirnina; 4 — pollujagajad; 5 — loikeaparaat; 6 — tugirenn;

7 — rebimisvaltsid; 8 — tdlvikute transportdér; ¢ — tigu; 10 — terapiiidja; 11 — peenestatud haljasmassi elevaator; 12 — luuk;

13 .~ varrepiitidmisvalisid; 14 — tdélvikute elevaator; 15 — tdlvikute punker; 16 — etteandeketid; 17 — 1oiketrummel; 18 — liiku-
matu nuga.



etteandeketid 2; tolvikuid vartest eraldav rebimisaparaat; varte ja
lehtede peenestamise trumlid; tolvikute elevaator 8 ja peenestatud
haljasmassi elevaator 6; iilekandemehhanism; punker 9 ja kdigu-
osa. Koik solmed ja mehhanismid on monteeritud kombaini raa-
mile. Kombainile antakse kaasa kombaini jdrelehaagitav peenes-
tatud haljasmassi koguja 4.

Kombain tootab jargmiselt. Traktorist, kombainist ja peenesta-
tud haljasmassi kogujast koosnev agregaat soidab pollule. 3—5 m
enne pollule joudmist liilitab traktorist sisse jouvotuvolli, arves-
tades seda, et koristamise alustamisel téotaks masin juba nor-
maalsete pooretega.

Masina edasiliikumisel satuvad maisivarred jagajate 4
(joon. 167) poolt moodustatud téGsoontesse. Varsi juhivad soon-
tesse jagajate koonilised Sarniirninad 8. Toosoontes haaratakse
varred tiivepidi etteandekettide kdppade poolt ja hoitakse verti-
kaalasendis.

Lamandunud maisi koristamisel peavad jagajate Sarniirsed
ninad liikuma mullapinda mooda, et tosta iiles kalduvajunud
varsi. Piistise maisi koristamisel asetatakse ninad mullapinnast
3—5 cm korgemale.

Jagajate vahele sattunud varred loikab loikeaparaat 5 juure
ligidalt 14bi. :

Loikeaparaat koosneb vastuloikeplaatidest 2 ja 3 (joon. 168),
vikatist ja ajamist. Vikati pohiosadeks on latikujuline roog 4 ja
sellele kinnitatud lamedad kolmnurksed terad 5. Iga maisirea
koristamiseks on ette ndahtud kaks vastuloikeplaati ja iiks tera.

Vikati paneb edasi-tagasi liikkuma védntmehhanism. To66soon-
tesse sattunud maisivarsi suunavad kronsteinid 7 vikati ette
vastuloikeplaatide 2 ja 3 vahele. Edasi-tagasi liikuvad terad 16i-
kavad maisivarred 14bi.

Maisi 16ikekorgust reguleeritakse veotiislile kinnitatud kallutus-
mehhanismi vdnda 2 (joon. 167) pooramisega. Vinda pooramisel
paripdeva suureneb 16ikekorgus (seejuures touseb kombaini ees-
poolne osa iilespoole), vastupdeva pocramisel aga viheneb.

Uhelt polluosalt teisele soitmiseks seatakse kombain sama meh-
hanismi abil transpordiasendisse. Sel juhul tostetakse ka kom-
baini eesmine osa fiiles.

Kombaini kokkumonteerimisel tehases asetatakse loikeaparaat
reavahelaiusele 70 cm.

90 cm laiuste reavahedega maisipollu koristamiseks vahetatakse
loikeaparaadi vikat ja suurendatakse kummagi vastuloikavate
plaatide paari vahekaugust. Vikat asendatakse teisega, mille
terade vahekaugus on 90 cm. i

Niidetud maisivarred kantakse kettide poolt iiles rebimisvalt-
side 7 alla. Varred liiguvad loikeaparaadist valtsideni siledat.
metallist renni 6 moééda piistasendis.
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Joon. 168. Loikeaparaat:
? — juhtkronsteinid; 2 ja 3 — vastuldikeplaadid; 4 — vikatiroog; 5 — segment.

Keskmisele jagajale on asetatud 4 astet kette 76; &darmistele
jagajatele aga kummalegi ainult kaks tilemist astet. Kdige tdhtsa-
mad on keskmise jagaja kaks alumist astet. Nende astmete ket-
tide kdpad haaravad varsi tiivest. Kahe alumise astme vahel on
neli vetruvat varba. Ketid viivad maisivarsi kdppade abil edasi,
varvad aga suruvad varsi vastu kdppasid.

Kolmanda ja neljanda astme ketid aitavad juhtida ldnguvaju-
nud varsi toosoontesse, samuti toetavad nad ka pikki niidetud
varsi nende edasiliikumisel kombainis. Kettide pingust reguleeri-
takse spetsiaalseadisega.

Madalamate astmete ketid peavad maisivart edasi kandma ver-
tikaalasendis. Selleks tuleb kettide kdpad oigesti kohale asetada.
Esimese ja teise astme iga kaks kdppa peavad asuma iihel verti-
kaaljoonel. ’

Léabinud juhtrenni, satuvad varred tiivepidi rebimisvaltside alla.
Viimaseid on kombainil kaks paari — kummagi t66soone tarvis
kaks valtsi. Valtside eesmisel koonilisel osal asuvad kruvijoone-
lised ribid. Koonilisuse tottu on valtsidevaheline pilu eesmise
otsa-a (joon. 169) juures suurem kui tagumises otsas.

Valtsid poorlevad teineteise suhtes vastassuunaliselt, mille tottu
nad paigutavad maisivarsi eestpoolt tahapoole. Tagaosas on valt-
sid silindrikujulised. Neile on kinnitatud metallist ribid 2. Uhele
valtsile on kinnitatud nogusad, teisele valtsile aga tdisnurkse rist-
l6ikega ribid. Valtside poorlemisel hambuvad tdisnurkse ristl6i-
kega ribid nogusate ribidega, mis tunduvalt soodustab varte haa-
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Joon. 169. Rebimisaparaat:

1 — rebimisvaltsid; 2 — valtside silindrilisele osale kinnitatud liistud; 3 —
tolvikute kett-liistransportoor: 4 — libaslaud; a — vahed valtside koo-
niliste otste vahel.

ramist valtside poolt. Valtsid tombavad varre koos tolvikuga alla-
poole. Seejuures rebitakse tolvikud varte kiiljest lahti. Tolvikud
satuvad libaslauale 4 ja sealt transportoorile 3.

Valtsidevahelist pilu saab muuta. Kui kombain téotab kdrge
saagikusega, jamedate varte ja suurte tolvikutega maisi korista-
misel, tuleb valtsidevahelist pilu suurendada, kui aga koristatakse
peenevarrelist ja véikeste tolvikutega maisi, tuleb pilu vihendada.

Transportoor 3 koosneb kahest haakketist, milledele on kinni-
tatud puitliistud. Ketid liiguvad transportdéori vedava volli keti-
ratastel. 3

Keti liikumisel haaravad puitliistud tolvikud ja kannavad need
metallalust (lauda) méoda teosse 9 (joon. 167).

Tigu suunab tolvikud koppelevaatorisse 74. Et viltida tolvi-
kute ja terade kadu, on elevaatori kogu pikkus kaetud lehtmetal-
list kestaga. Elevaatori haakkettidele on liistude asemel kinni-
tatud metallkraabid, mille t66pind on kaetud kummeeritud rih-
maga, et need ei vigastaks tolvikuid. Elevaatori kestal iileval on
kolm vaateava, mis on kaetud korvalepooratavate kaantega.

Elevaator /4 kannab tolvikud kombaini vasakul kiiljel piisttuge-
dele monteeritud punkrisse /5. Punkril on kaldpohi. Tolvikud laa-
ditakse vélja isevoolu teel kombaini kdigu ajal kaasaliikuva auto

14*
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veokasti. Viljalaadimisava suletakse lukustusmehhanismiga
varustatud vidljalaadimisrenniga. Renni kasutatakse tolvikute juh-
timiseks viljalaadimisel. Punkri tditumist jilgib kombainer vor- -
guga kaetud ava kaudu. Punkri maht on 1 m3.

Transportoorile 8 voib juhuslikult koos tolvikutega sattuda ka
varsi. Sellised varred piiiitakse kinni varrepiiiidjate valtside 13
poolt ja suunatakse luugi 72 kaudu peenestatud haljasmassi ele-
vaatorisse /1. Valtsidega 13 drarebitud tolvikud langevad
teosse 9. Z

Valtse 7 ldbinud varred, milledelt on toélvikud &ra rebitud,
satuvad siloloikeaparaati.

Kombainil on kaks sellist siloldikeaparaati — kummagi valtsi-
paari all {iks.

Siloloikeaparaadil on peenestustrummel /7 ja vastuldikav liiku-
matu nuga I186. alih ]

Trummel koosneb vollist, kolmest vollil asuvast kettast ja nel-
jast latikujulisest noast. Noad on spiraalselt kinnitatud ketastele.
Nugade loikeservad on karastatud, kuna need toéotavad_ suurel
koormusel. Trumli liikumiskiirus on 955 pooret minutis.

Trumli ja liikumatu noa vahelise pilu laius on reguleeritav. Soo-
vitav on, et pilu laius ei iiletaks 2 mm.

Trumli kest juhib maisi peenestatud varred ja lehed koppele-
vaatorisse 7/, mis viib need jarelehaagitud kogujasse 4 (joon. 166).
Koguja toetub kahele ohukummidega rattale. Koguja tagumise
seina ddres asub platvorm toéolisele. Peenestatud haljasmass laa-
ditakse vilja kett-liisttransport6ori 7 abil. Veoautod ja transpordi-
vankrid veavad peenestatud massi agregaadi juurest sileerimis-
kohtadesse.

Kiipse maisi koristamisel varisevad tolvikute lahtirebimise
momendil iiksikud terad pesadest vilja ja satuvad peenestatud
haljasmassi hulka. Elevaatori /1 (joon. 167) iilemine haru liigub
metallsdela mécda, mille immarguste avade 14bimoot on /5 mm.
Peenestatud haljasmassi sattunud terad ldbivad sbelaavasid ja
satuvad vastassuunas liikuva elevaatori alumisele harule, mis kan-
nab need terapiiiidjasse 10. Peenestatud haljasmassi osakesed on
teradest mirksa suuremad ega 1dbi soela. ,

Kombaini raam toetub kahele chukummidega auto-tiiiipi kdigu-
rattale. Kolmandaks toetuspunktiks tootamisel on haakepunki
traktoril.

Traktorist lahtihaakimisel toetatakse kombaini tiisel klapptoele
1. Tugi on valmistatud torust ja omab ava fikseerimispulgale.
Kombaini seadmisel transpordi- voi tooasendisse tostetakse tugi
iiles, nagu néidatud joonisel 167.

Tootamisel liigub kombaini parempoolne ratas reavahet modda
piki koristamata maisivilja. Et ratas ei purustaks koristamata
maisi varsi, monteeritakse masina parempoolsele kiiljele painuta-
tud torust varte-eemaldaja. Viimane ots on kronsteini abil kinni-
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tatud kembainile. Varte-eemaldaja liikkab kombaini ette jddvad
maisivarred masinast eemale. Varte-eemaldaja on reguleeritav.
Kui tolvikud asuvad madalal ja varred kalduvad masina poole,
lastakse varte-eemaldaja alla ja rohkem paremale poole. Kui aga
tolvikud asuvad korgel, tostetakse varte-eemaldaja iilespoole.

Kombaini tooseadmed kiitatakse traktori jouvotuvollilt. Sellelt
vollilt kantakse poorlemine kardaanvolli kaudu kombaini raamil
asuvasse kiigukasti. Kaigukasti ees kardaanvéllil olev ketiratas
on rullketi abil ithendatud l6ikeaparaati kditava vdntmehhanismi
ketirattaga.

Kiigukastist kantakse liikumine vahetult iile etteandekettidele,
rebimisvaltsidele, tolvikute elevaatorile ja kardaaniilekande kaudu
koguja transportoorile. Rebimisvaltsi vedavale vollile asetatud
ketirattalt pannakse poorlema siloloiketrummel, rebimisaparaadi
ajamivolli ketirattalt aga kéitatakse tolvikute transportoor, tolvi-
kute tigu ja varrepiiiidja valtsid. Peenestatud haljasmassi elevaa-
tor kéitatakse tolvikute elevaatori vedavalt vollilt nendevahelise
kardaanvolli kaudu. :

Kombaini iilekoormamisel voivad selle detailid murduda. Et
seda viltida, on kombaini {ilekandemehhanismid varustatud kaitse-
siduritega. Sellised kaitsesidurid on asetatud peakardaanvoéllile,
ettekandekettide ja rebimisvaltside ajamivollidele, tolvikute trans-
portdori, tolvikute ja peenestatud haljasmassi elevaatorite vedava-
tele vollidele, koguja transportoori kardaanvollile. Ulekoormamise
puhul lahutab sidur iihe voi teise tooseadme v6i kogu kombaini
iilekande vélja, véltides seega detailide murdumist.

Agregaadi iimberpéoramisel, samuti ka kombaini iileminekul
ithelt polluosalt teisele, liilitatakse jouvotuvoll vélja. :

Kombaini teenindavad kaks inimest — kombainer ja peenesta-
tud haljasmassi vastuvotja.

Tootamisel asub kombainer platvormil 3 (joon. 166), mis asub
umbes 1,5 m pollupinnast korgemal. Kombainer jalgib kombaini
tootamist ja koristustoo kvaliteeti, samuti reguleerib ta ocigeaeg-
selt masina sdlmi ja mehhanisme. Kombainer avab samuti tolvi-
kute punkri renni punkri tiihjendamisel. Kogujasse saabuvat hal-
jasmassi tasandab téoline hargiga ja liilitab sisse viljalaadimis-
transportoori koguja tithjendamisel. Tooline seisab koguja taga-
seina platvormil.

Koristustoode organiseerimine. Enne koristustéode
algust jaotatakse koristatav pold tooeteks. Ete otstesse jéetakse
30 m laiused poorderibad agregaadi iimberpoéramiseks eeviisi-
lisel tootamisel. Ringiliikumisel jdetakse 20 m laiused pd&orde-
ribad. Tuleb viltida jirske poordeid, sest see voib pohjustada
kombaini haakeseadise, kardaanvolli voi mone teise solme mur-
dumise. Enne pohitdid niidetakse lahti ka pollu d4r 3—3,5 m laiu-
selt kombaini esimese kiigu sooritamiseks ja etevahelised ribad
6—7 m 1laiuselt. Neid lahtiniidetud polluribasid saavad koristus-
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toode algul kasutada ka transpordivahendid, mis veavad kombaini
juurest tolvikuid ja peenestatud haljasmassi.

Tooee laius valitakse mitu korda lithem tema pikkusest: mida
pikem on tooesi, seda kitsam on ta. Tuleb piiiida té6tada voima-
likult pikkadel tooetel, sest siis vaheneb ajakulu agiegaadi tiihi-
kdikudele ning jadb rohkem aega tookaikudeks.

. Koristust tuleb aJustada véikesel kiirusel. Seejuures tuleb hoo-
likalt jdlgida tooseadmete ja mehhanismide to6tamist ja vajaduse
korral reguleerida neid vastavalt konkreetsetele tingimustele.

Kui on selge, et koik solmed ja mehhanismid téotavad héireteta,
voib hakata to6tama normaalkiirusega.

On viéga tihtis, et traktorist juhiks oigesti kombaini. Traktori
parempoolse roomiku kaugus maisireast peab olema vidhemalt
13 cm (90 cm reavahede puhul vdhemalt 28 c¢cm).

Tootamisel tuleb jédlgida, et traktori jouyotuvolli poorded ei
vaheneks, sest selle tagajirjel voivad kombaini t66seadmed ummis-
tuda.

Kombainil KY-2A esineb maisi koristamisel rida puudusi, nagu
suur tolvikute kadu, terade koorimine ja vigastamine. Seetottu
I1opetati 1959. a. KY-2A tootmine. Kuid meie maa poldudel tootab
siiski veel palju neid masinaid.

Kombaini KKX-3 (Hersoni tehase kolmerealine maisikombain)
hakati tootma 1960. aastal. Kombain on ette ndhtud maisi koris-
tamiseks piim-vaha- ja tdieliku kiipsuse perioodil. Masin eraldab
tolvikud vartest ja peenestab haljasmassi. Kombain téotab trak-
torite MT3-5 vo6i I1T-54 joul. Kombaini méhhanismid kiitatakse
traktori jouvotuvollilt kardaaniilekande kaudu. Uhe kéi%uga koris-
tab masin kolm rida maisi reavahelaiusel 70 cm. Kombaini arvu-
tuslik tootlikkus on umbes 10 ha 10 té6tunni kohta.

Kombainil KKX-3 on jargmised pohisolmed: 16ikeaparaat, kett-
etteandemehhanism, rebimisvaltsid, peenestamisseade ja kaks
véljalaadimiselevaatorit — iiks peenestatud haljasmassile ja
teine tolvikutele.  Peenestatud mass laaditakse kombainiga
kaasasliikuva auto veokasti (voi traktorivankrisse), tolvikud
aga — kombaini jédrelvankrisse. Loikekorguse reguleerimiseks ja
kombaini seadmiseks transpordiasendisse on ette ndhtud késihoo-
vaga sisseliilitatav hiidrauliline mehhanism. ; :

Koristusagregaati teenindavad kaks inimest — traktorist ja
kombainer. Juhiplatvorm on kinnitatud raami prussidele.

SILOKOMBAINID.
Sileerimine voimaldab peaaegu tdielikult sdilitada séoda toite-
vadrtust. Kvaliteetse sooda saamise iitheks pohitingimuseks on

voimalikult lithikese ajaga koristada ja sileerida 'silokultuurid.
Seda nouet voimaldavad tdita suure tootlikkusega silokombainid.
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Kombainid koristavad koiki silokultuure, nende hulgas ka kiil-
vatud ja looduslikku heina.

Varematel aegadel koristati silokultuure jaotatud viisil mitme-
suguste masinatega: niideti niidumasinatega, koguti rehadega,
veeti sileerimiskohtadesse veoautodega vo6i muude transpordi-
vahenditega ja peenestati siloloikajatega.

Silokombainid tdidavad suurema osa tdhendatud operatsiooni-
dest: nad niidavad taimi, peenestavad neid ja paigutavad massi
auto veokasti voi jiarelvankrisse. Vorreldes iilaltoodud silokultuu-
ride koristamise viisiga, vdhendavad silokombainid tockulu kolm
kuni viis korda. Kombainid tootavad traktori «Belaruss» (silokul-
tuuride saagikusel 15 t/ha) voi traktori IT-54 (saagikusel iile
15 t/ha) joul. Kombaini tootlikkus on 0,9—1,7 ha tunnis.

Kombainil CK-2,6 (silokombain haardelaiusega 2,6 m) on jirg-
mised peaosad: haspel I (joon. 170), 16ikusmasin 4 koos pollu-
jagajatega ja kett-liisttransportéoriga 5, peenestamisaparaat,
viljalaadimisseade, mis koosneb kahest transportoorist — hori-
sontaal- ja kaldtransportoorist 77, iilekandemehhanismid, raam ja
kdiguosa.

Kombain tootab jargmiselt. Tooeele soitmisel liilitatakse aeg-
sasti sisse jouvotuvoil, et kombain tootaks niitmisel normaalse
kiirusega. Pollujagaja 6 eraldab kombaini poolt niidetavad kor-
red iildmassist.

Selline eraldamine on koristamisel eriti tdhtis. Kui korred on
eraldatud iildmassist halvasti, hakkab kombain sasima. Silokom-
bainile CK-2,6, on asetatud nn. aktiivne jagaja. Sellel on liikumata
nina 3 (joon. 170) ja poodrlev tigu 2. Viimane poorleb loikus-
masina suunas.

Eraldatud taimed haaratakse haspli 7 (joon. 171) poolt ja kal-
lutatakse 16ikusmasina platvormile. Loikeaparaat loikab korred
1dbi ja poorlev haspel liikkab nad platvormile.

Hasplil on kuus vineerlaba, mis on puitkodaratega kinnitatud
toruvallile. Vastavalt koristamise tingimustele (silokultuuri varte
pikkus jm.), saab haspli asendit ja samuti 1dbimootu reguleerida
suurtes piirides. Haspli kodarate pikkus on muudetav, mistottu
1ibimootu saab reguleerida 180—280 cm. Ripatsitele kinnitatud
hasplivolli voib vikati suhtes paigutada kuni 30 cm ette- ja kuni
20 cm tahapoole. Haspli korgust (1,5 m piirides) reguleerib kom-
bainer masina kédigul spetsiaalse mehhanismi abil. Juhul kui
haspli korgusest veel ei piisa, voib pikendada haspli teleskoop-
tugesid. Seega on haspli korgus reguleeritav laiades piirides, mis
voimaldab teda kohandada nii madala- kui ka pikavarreliste kul-
tuuride koristamiseks. Haspli labadele on kinnitatud kummeeri-
- tud riideribad, mis voimaldavad tal paremini korsi haarata.

Loikeaparaat on samasugune nagu paljudel koristusmasinatel
(niidumasinatel). Ta erineb teraviljakombainide loikeaparaatidest
ainult selle poolest, et tema terade loikeservad ei ole hambulised.
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Joon. 170. Silokombain CK-2,6:

1 — haspel; 2 — pollujagaja tigu; 3 — pdllujagaja nina; 4 — 1dikeaparaat; 5 — kett-liisttransportéér; 6 — teine pollujagaja;
7 — kopeerimisking; 8 — tiisel; 9 — kombaineri iste; 10 — hoob; 11 — kaldtransportéor,



Joon. 171. Silokombaini CK-2,6 tooprotsessi skeem:
1 — haspel; 2 — {lilemine vastuvétuvalts; 3 — 16iketrum-

mel; 4 — vastuldikav plaat; 5 -— alumine vastuvétuvalts;
6 — aktiivne pdllujagaja; 7 — kett-liisttransportoor;
8 — ldikeaparaat; 9 — kaldtransportéor.

Loikeaparaati kuuluvad sormed, terad, survekdpad, sormeplaa-
did. Sormed on poltide ja mutritega kinnitatud l6ikusmasina
platvormi eesmisele osale asetatud terasprussile. Vikatiterad suru-
takse vastu sormeplaate itheksa survekédpaga.

Vikat pannakse edasi-tagasi liikuma l6ikusmasina vasakul kiil-
jel asuva vantmehhanismi abil. See mehhanism koosneb ekstsent-

rikust koos sormega, ekstsentriku kepsust, nookurist ja vikati
kepsust.

217



Joon. 172. Kombaini CK-2,6 peenestusaparaat
ja tithjendustransport6orid:
1 — ililemine sootevalts; 2 — alumine sootevalts; 3 — vastuldikav plaat;

4 — loiketrumli ketas; 5 — nuga; 6 — survevedrud 7 —, kald-

transportdori tostetav osa: 8 — Sarniirid; 9 — ka!dtransportoor, 10 —

tagumine poéoratav Kkilp; 11 — honsontaaltransportoor 12 — loike-
trummel; 13 — {ilemine podoératav Kilp;

a — peenestusaparaat.

Ekstsentrik on sormega iihendatud kepsu abil, mis muudab
ekstsentriku ketta poorleva liikumise edasi-tagasiliikumiseks.
Nookur annab teise kepsu abil selle liikumise edasi vikatile. Et
vikat tootaks oigesti, peavad segmentide ja sormede keskjooned
ithtima. See saavutatakse kepsu pikkuse muutmise teel.

Loikusmasina vikati vasakpoolse otsa alla on kinnitatud kopee-
rimisking 7 (joon. 170). Tootamisel toetub king mullapinnale ja
kannab loikusmasina vasakut osa. Kinga asendit korguse suhtes
reguleeritakse kdigu ajal 16ikusmasina platvormil kombaineri ist-
mest paremal asuva hoova 10 abil. Seejuures muutub ka 16ike-
aparaadi korgus mullapinnast, s. t. 16ikekorgus (8—24 cm). Vii-
mane on soltuv koristatavast kultuurist, pollureljeefist ja muudesf
koristustingimustest.

Kopeerimiskinga kohale on kinnitatud vasak pollulaga]a 6.
See on seotud kingaga ja liigub koos sellega vertikaalsuunas.
Téhendatud jagaja iilesandeks on pikkade korte juhtimine 16ikus-
masina transportoorile. Niidetud ja haspli poolt Ioikusmasina plat-
vormile liikatud korred kannab kett-liisttransportéor 7 (joon. 171)
peenestusmehhanismi. Loikusmasina transport6ér koosneb neljast
tihesugusel vahekaugusel iiksteisest asetatud rullketist. Kettidele
on maleviisiliselt kinnitatud metall-liistud. Transportoor kéita-
takse loikusmasina tagumisele osale asetatud vedava volli keti-
ratastega.
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Loikusmasina eesmisse ossa loikeaparaadi juures on transpor-
toori ketid asetatud veetavate vollide (parem ja vasak) keti-
ratastele. Parempoolselt veetavalt vollilt kantakse poéorlemine
iile pollujagaja teole, vasakpoolselt veetavalt vollilt aga loikeapa-
raadi ajami ekstsentrikule.

Kombaini CK-2,6 16ikusmasinal on toste- ja tasakaalustus-
mehhanismid. Tostemehhanism on ette ndhtud kombaini seadmi-
seks transpordiasendisse ja ldikusmasina tostmiseks voi langeta-
miseks l6ikekdrguse reguleerimisel. See koosneb hiidraulilisest
tostesilindrist ja hoobade siisteemist. Loikusmasina tostmist juhib
kombainer spetsiaalse kidepideme abil. Kiepideme iihe edasi-
tagasi paigutamise tagajarjel touseb 16ikusmasin 2;5 cm vorra.
Loikusmasina langetamiseks tuleb kdepidet pdorata vastupaeva.
Loikusmasin laskub oma raskuse mojul.

Tasakaalustusmehhanismi vedrud on asetatud loikusmasina
molemale kiiljele. See mehhanism kergendab l6ikusmasina tost-
mist ja tagab iihtlase 16ikekdrguse kogu haardelaiusel.

Niidetud korred liiguvad, ladvad ees, peenestusaparaati. Apa-
raadil on sddte- ja peenestusosa. Sooteosa koosneb kahest ette-
andevaltsist — iilemisest 2 ja alumisest 5. Ulemine valts kujutab
endast ribidega trumlit, alumine valts aga on valmistatud sileda
pinnaga torust. Labimoodult on iilemine valts alumisest mitu
korda suurem. Alumise valtsi liikumiskiirus on neli korda suurem
kui iilemisel valtsil. Valtsid poorlevad teineteise suhtes vastusuu-
naliselt, haaravad niidetud taimed, tihendavad neid ja annavad
ette 16iketrumlisse.

Ulemine sodtevalts on ujuv: ta muudab korguse suhtes oma asen-
dit vastavalt etteantava kihi paksusele. Valts tihendab massi
mélemale kiiljele asetatud survevedrude 6 (joon. 172) abil. Ved-
rude surve on reguleeritav.

Peenestusseadmel on Ioiketrummel /2 ja vastuloikeplaat 3.
Loiketrummel koosneb vollist, malmketastest ja neile kruvijoone-
liselt kinnitatud 16iketeradest. Trumli laius vordub masina haarde-
laiusega.

Trumlil on neli ithesugust kuue loiketeraga sektsiooni. Loike-
terad 5 on kinnitatud ketastele poltide ja mutrite abil. Loiketerade
vastas asub liikumatult kinnitatud vastuléikeplaat 3. Loiketrumlit
saab nihutada vastuloikeplaadi ja 16iketrumli vahelise pilu suuruse
muutmiseks. Trummel poorleb kiirusega 855 p/min. Trummel on
kaetud kilpidest kestaga. Kilpe 70 ja I3 saab lahti votta.

Loiketrumli poolt peenestatud haljasmass (loikude pikkus 30—
40 mim) ldheb transportéorile /1. Transportoor koosneb kahest rull-
ketist, milledele on kinnitatud puitliistud. Transport6ori iilemine
haru liigub platvormi mééda ja kannab peenestatud massi vasa-
kule kaldtransportoorile 9. Kaldtransportoor on ehitatud samuti
nagu horisontaaltransportoorgi. Kaldtransportéor liigub veidi
suurema kiirusega kui horisontaaltransportoor. Selline konstrukt-
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sioon vdhendab kaldtransport66ri ummistumist. Horisontaal- ja
kaldtransportoori pingust reguleeritakse spetsiaalse seadmega.

Peenestatud haljasmass laaditakse kombainist toru kaudu auto
veokasti voi jdarelvankrile. Tuulise ilma puhul kinnitatakse vilja-
laadimistoru kiilge presentlont, mis hoiab dra massi laialipuhu-
mise. Kaldtransportéor on kombainile kinnitatud trossidest tom-
mitsatega. Et kaldtransportoor voib teedel liiklemist takistada, on
tema iilemine osa 7 ehitatud iilespodratav. Sarniiridel §.

Koik pohilised tooseadmed on asetatud raamile. Raam toetub
kahele ohukummiga kdigurattale. To6tamisel on kolmandaks tugi-
punktiks traktori haakekonks, millele toetub kombaini tiisli haake-
aas. Kombaini seisu ajal asetatakse tiisli otsa alla tungraud.
Kombaini liikumisel asetseb tungraud kronsteinil.

Masina vasakul kiiljel, tiislil asetseb kombamerl iste. Istme
kohale on monteeritud presendist vari.

Silokombaini koik pohilised mehhanismid (peale haspli) kdita-
takse traktori jouvotuvollilt. Jouvotuvoll on masina kardaanvolli
kaudu tihendatud kédigukastiga. Kdigukastist kantakse poorlemine
kiilrihma abil {ile 16iketrumlile ja keti abil jaotusreduktori kaudu
peenestusaparaadi so6tevaltsidele ning l6ikusmasina transportéori
vedavale vollile.

Viljalaadimistransportéorid kéaitatakse kombaini kdigukasti
ldbiva ja elastse siduri abil transportocride vedava volliga iihen-
datud poikvollilt. Loikusmasina parempoolselt veetavalt vollilt
kantakse poorlemine kettiilekande ja reduktori kaudu pollujagaja
teole, vasakpoolselt veetavalt vollilt aga vdntmehhanismi kaudu
loikeaparaadile.

Et viltida detailide murdumist téoseadmete {ilekoormamisel,
asetatakse kardaanvollile, jaotusreduktori juurde, viljalaadimise
transportooride vedavale vollile ja haspli vollile kaitsesidurid.

Haspel kéditatakse keti ja kiilrihma abil kdiguratastelt. Selline
ajam voimaldab haspli poorlemist ja agregaadi edasiliikumist pa-
remini kooskolastada. Masina transportimisel liilitatakse haspel
vélja vastava hoova abil.

Silokombaini teenindab iiks inimene — kombainer. Ta jélgib, et
masin téotaks hdsti ja héireteta, ning hooldab masinat tehniliselt.
Kombainer on koristusagregaadi juhiks. Ta organiseerib teenin-
dava personali, autojuhtide ning tooliste tegevust peenestatud
haljasmassi viljalaadimisel auto veokasti voi jarelvankrisse jt.

Kombain YKCK-2,6 (universaalne maisi-silokombain haarde-
laiusega 2,6 m) on ehitatud kombaini CK-2,6 baasil. Peale kom-
baini CK-2,6 poolt teostatavate toode saab kombalmga YKCK-2,6
koristada ka maisi piim-vaha- ja tdieliku kiipsuse perioodil iihes
tolvikute lahtirebimisega ja maisivarte peenestamisega. Vorreldes
kombainiga CK-2,6 on kombainil YKCK-2,6 jairgmised uued pohi-
lised solmed: rebimisvaltsid, tolvikute horisontaaltransportoor,
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tolvikute “elevaator, korrepiiiidmisvaltsid ja ventilaator. Masinas
on muudetud ka moningaid teisi solmi.

Séoteaparaat annab taimede varred ette rihveldatud rebimis-
valtsidele. Rebimisvaltside kohale ette on asetatud sirm séoteapa-
raadist valtsidesse liikuvate varte juhtimiseks. Valtsid rebivad
varsi ja eraldavad neist tolvikud. Lahtirebitud tolvikud véljuvad
alumise valtsi vastas asuva akna kaudu horisontaaltransport6o-
rile. Transportdéér kannab need masina taga asuvasse tolvikute
elevaatorisse. Elevaator laadib tolvikud vdlja kombaini kiilge haa-
gitud vankrisse. Valtside taga asub 16iketrummel ja vastuldike-
plaat, mis peenestavad haljasmassi. Viimane laaditakse trans-
pordivahenditele nagu kombaini CK-2,6 juureski. Valtsidevahelise
pilu reguleerimiseks muudetakse nende tugede all vahelehtede
arvu. Valtsid surutakse vedrudega teineteise vastu.

Kombain YKCK-2,6 koristab ka silokultuure, nende hulgas ka
maisi, tolvikuid maha rebimata. Selleks seatakse kombain {imber,
suletakse spetsiaalklapiga alumise rebimisvaltsi vastas asuv aken,
mundetskse etteandevaltside-vahelise pilu suurust, vdhendatakse
vedrude survet rebimisvaltsidele. Sel puhul liiguvad varred koos
tolvikutega etteandeaparaadist otse l6iketrumlisse. Rebimisvaltsid
on seejuures lisaetteandeaparaadiks.

Maisi koristamisel tolvikute lahtirebimisega voib kombain neid
peenestada ka eraldi, mitte koos vartega. Selleks on masina vasa-
kule kiiljele horisontaaltransportoori vastu asetatud spetsiaal-
purustaja. Transportéér kannab tolvikud purustajasse, kus nad
peenestatakse ja paisatakse viljalaadimise elevaatorisse. Kiipse
maisi koristamiseks seatakse kombain YKCK-2,6 iimber. Purustaja
asendatakse varrepiiiidja valtsidega, tolvikute elevaatori alla ase-
tatakse ventilaator, mis ohuvooluga puhastab pahma selle vilja-
laadimisel vankrisse.

Koristustoo organiseerimine. Silokombainidega koristataval pol-
lul ei tohi leiduda kive ja muid korvalisi esemeid. Kombainer peab
enne koristustoo algust koristamisele kuuluva pollu iile vaatama.
Kui pold on suur, jaotatakse ta tooeteks. Ete piirid niidetakse
5—5,5 m laiuselt lahti. Kui kombain koristab ruutpesiti kiilvatud
kultuure, tuleb ee pikisuund valida nii, et see oleks paralleelne
viimase reavahe harimise suunaga. See viahendab méarksa masina
rappumist koristamisel.

Silokoristuskombainid tootavad nii eeviisilisel kui ka ringiliiku-
misel. Eeviisiliselt koristatakse pikad ja kitsad maa-alad. Kom-
bain poordub iimber ee otstes varem ettevalmistatud poorderibadel.
Ringiliikumisel nduab koristamine vdhem aega, sest agregaadi
tithikdigud poorderibadel jddvad éara.

Eeviisilisel tootamisel peab poorderibade laius olema umbes
30 m. Ringitéotamisel tuleb polluddred enne téode algust 5—6 m
laiuselt lahti niita. Ete nurgad niidetakse enne koristamist lahti
selliselt, et kombaini.rattad ei rikuks kasvavaid taimi.
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Silokoristuskombainid  laadivad  peenestatud haljasmassi
(YKCK-2,6 ka tolvikud) vilja kdigul — tooajal. Seetottu on viga
tdhtis, et transpordivahendid antaks oigeaegselt kombainile ette.
Vastasel korral langeb tooviljakus ja tekivad seisakud.

- KARTULIVOTMISMASINAD.

Kartulivotmismasin. Kartulite koristamiseks kasutatakse kar-
tulivotmismasinat KTH-2 (kaherealine traktori-rippkartulivotmis-
masin). KTH-2 to6tab traktori «Belaruss» voi, kergetes tingimus-
tes, traktori IT-24 joul. Masin kiinnab korraga iiles kaks rida kar-
tuleid, puhastab mugulad osaliselt mullast ja pealsetest ning ase-
tab need pollule.

Kartulivotmismasinal on jargmised peasolmed: sahad [
(joon. 173), kahest kangast koosnev elevaator 2, kaskaadelevaa-
tor 6, kilbid 7, siigavusregulaator 4 ja iilekandemehhanismid.

Sahad 1 kiinnavad lahti kaks rida kartuleid, mis koos mullaga
ldhevad peaelevaatorile, mis koosneb parem- ja vasakpoolsest osast.

Peaelevaatori varbadest lint liigub juhtrullidel ja kandeketi-
ratastel. Et kiinniviil kiiremini puruneks ja muld paremini ldbiks
varbade vahesid, raputatakse elevaatori iilemist haru. Selleks on
elevaatoril pikergused tdhtrattad — raputid. Raputid - istuvad
vabalt elevaatori molemal kiiljel asuvatel telgedel ja hambuvad
elevaatori iilemise haruga. Elevaatori lindi liikumisel podrlevad
raputid ja tostavad ning langetavad iga poolpddrde jirel jarsult
transportoori. »

Mugulad, jérelejddnud muld ja pealsed liiguvad peaelevaatorilt
kaskaadelevaatorile 6. Kaskaadelevaatori varblindi laius vordub
kartulivotmismasina haardelaiusega. Kaskaadelevaatoril vabane-
vad kartulid suurest osast jdarelejddnud mullast. Kaskaagelevaato-
rilt langevad mugulad pollupinnale, kusjuures kilp 7 vildib nende
laialivalgumist. Kartulivotmismasina t66seadmed kéitatakse trak-
tori jouvotuvollilt. Poérlemine kantakse jouvollilt kardaanvolli
kaudu iile ilekandekasti, kus see jaotatakse masina mehhanismide
vahel.

Traktorile riputamiseks on kartulivotmismasinal spetsiaalne
seade. See koosneb masina eesmise osa pohiraamile kinnitatud
oonsast kvadraatprussist, vertikaaltugedest 5 ja vahetugedest 3.
Vertikaaltugedega on seotud sahkade kdigusiigavuse regulaator 4.
Regulaator on varustatud késirattaga. Traktori hiidraulilise ripp-
stisteemiga ithendatakse siigavuse regulaatori varras ja seadme
vahetoed. Kartulivotmismasinat KTH-2 juhib koristamisel trakto-
rist oma istmelt. -

Kartulivotmismasin koristab kartuleid, mis on maha pandud
kartulipanemismasinaga, kultivaatori alla voi vakku reavahelaiu-
sel 70 cm. Koristamisel kartulivotmismasinaga jddb normaalse-
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Joon. 173. Rippkartulivimismasin KTH-2:

1 — sahk; 2 — peaelevaator; 3 — vaheliistud; 4 — sﬁgavusreéulaator;
5 — vertikaaltugi; 6 — kaskaadelevaator; 7 — kilp.

tel tingimustel 5—10% mugulatest mulda. Pold destatakse 1ibi
kaks korda ja korjatakse dra mullapinnale kerkinud mugulad. See-
jarel kiintakse pold iimber ja korjatakse jédlle dra mullapinnale
kerkinud kartulid.

Kartulikoristamiseks kasutatakse veel iiherealisi kartulivotmis-
masinaid KKIII-1 ja KIIH-1. =

Elevaatoriga kartulivotmismasin KKIII-1 kinnitatakse iseliiku-
vale Sassiile JIBCHI-18. Rootoriga kartulivotmismasin KIIIH-1 t66-
tab traktori /IT-14 joul. Need koristusmasinad on ette nahtud t66-
tamiseks viikestel poldudel. <

Pollumajanduses kasutatakse veel jarelehaagitavaid kartulivot-
mismasinaid KTII-2, millede tootmine I6petati moni aasta tagasi.
Need masinad tootavad pohiliselt samuti nagu KTH-2, ainult selle
masina teenindamiseks on vaja ka haakijat.

Kartulikombainid. Kartuli koristamiseks toodeti kaherealist
kombaini KKP-2 (kaherealine, tehases «Rjazselma$» konstrueeri-
tud kartulikombain).

Joonisel 174 on nédidatud kombaini KKP-2 tdotamise skeem.
Koristusagregaadi edasiliikumisel kiinnavad sahad 7 lahti kaks
rida kartuleid. Kiinniviilud koos mugulatega ldhevad peaelevaato-
rile 3. Elevaatori varbadest lindil purustatakse viil ja osa mulda
langeb varbade vahelt alla. Elevaatori lindi iilemist haru raputa-
vad perioodiliselt raputid. Suured mullapangad, mis pohielevaato-
ril ei purunenud, peenestatakse metallsilindri 4 poolt. Jarelejddnud
mass liigub kaskaadelevaatorisse 5, kus eraldatakse silindri 4 poolt
peenestatud muld. Elevaatori 16pul asub kummiballoon, mis pee-
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nestab jirelejddnud mulla-
tiikid mugulaid vigastamata.
Mulla eraldamine jatkub
ka tosteelevaatoril 7. Selle
elevaatori varblinti raputa-
takse samuti spetsiaalsete
raputite poolt. Tosteelevaato-
rilt liigub mass kahele kum-
miballoonile 9. Balloonid
poorlevad teineteise suhtes
vastassuunas ja juhivad
massi rappuvale kaldsarjale
10. Pealsed eemalduvad sar-
jalt ja surutakse silindri /6
ning iilemise kangaspuhasti
8 alumise volli vahele, kus
rebitakse kartulijuurtelt lahti
neile veel jdanud mugulad.
Et vdhem vigastada mugu-
laid, on iilemine kangaspu-
hasti kaetud kummiriidega ja
silinder /6 kummikihiga.
Pealsed paisatakse masina
alla pollule. Vabad mugulad
langevad varbade vahele, sa-
tuvad sealt transportdorile
11 ja edasi alumisele kangas-
puhastile 72, mis poorleb
kartulitevoolule  vastassuu-
nas. Mugulad veerevad kan-
gaspuhastilt alla sorteerimis-
transportodrile. Pealsete jaa-
nused koos teiste lisanditega
kantakse iiles ja paisatakse
pollule. Et lisandid ei libi-
seks tagasi, on kangaspu-
hasti kummiriie varustatud
kidadega. :

Joon. 174,
Kombaini KKP-2 téotamisskeem:

'l — sahk; 2 — Kkombaineri iste;

3 — peaelevaator; 4 — terassilinder;
5 — Kkaskaadelevaator; 6 — kummi-
balloon; 7 — tdsteelevaator; 8 — {ile-
mine kangaspuhasti; 9 — kummibal-
loonid; 10 — O06tsuv sari; 11 — sarja
transportddr; 12 — alumine kangas-
puhasti; 13 — sorteerija; 14 — mugu-
late punker; 15 — toolise iste; peal-
se-eemaldaja silinder.



Sorteerimistransportéril 13 soelutakse muld 16plikult vilja.
Transportéorilt eemaldatakse kivid ja muud kartuliga sarnanevad
lisandid, mis seetottu on ldbinud koik kombaini puhastusseadmed.
Transportoori molemal kiiljel asuvad toélised, kes nopivad vilja
lisandid ja asetavad need eripunkrisse. See punker tithjendatakse
pollu édérele. Transportoori liikumiskiirus on reguleeritud nii, et
todlised suudaksid eemaldada transportoorilt koik lisandid.

Puhtad mugulad kannab sorteerimistransportéér punkrisse /4.
Punkril on lahtitommatav pohi. Punkri alla spetsiaalsele heitesead-
mele asetatakse korv, kuhu punkrist juhitakse kartul. Kui korv on
tditunud, suleb to6line istmelt 75 pedaali abil punkri pohja ja la-
seb korvi péllule. Seejirel paneb tédline alla tithja korvi ja avab
uuesti punkri pohja. Tiihjad korvid asuvad kombainil korvihoidja-
res.

Kombaini teenindavad: kombainer, kelle iste 2 asetseb masina
eesmises osas, korve vahetav tooline ja kaks sorteerijat, kes eemal-
davad sorteerimistransportoorilt korvalisi esemeid ja lisandeid.

Pdrast kombainiga koristamist jaab pollule umbes 10% mugu-
laid. Need tuleb kisitsi iiles korjata. Kombainidega KKP-2 koris-
tatud kartulimugulad on osaliselt rikutud, mille tottu nad siilivad
halvasti. Peale selle to6tavad kartulikombainid niiskel pollul eba
rahuldavalt. Pohilistes kartulikasvatusrajoonides aga on koristus-
perioodil harva kuiv ilm. Seetottu on kombaini KKP-2 tootmine
lopetatud. Moned sellised kombainid toé6tavad siiski veel kolhoo-
side ja sovhooside poldudel.

Kiesoleval ajal on viljatéotamisel uued kartulikombainide
konstruktsioonid.

PEEDIKOMBAIN CKEM-3.

Koristamine on koige toomahukam protsess suhkrupeedi kasva-
tamisel. Kaua aega kasutati peedi koristamisel lihtsat suhkrupeedi-
koristamismasinat, mis mehhaniseeris ainult juurikate iileskiind-
mise. Koik muud operatsioonid tehti késitsi. Sdérane peedivotja
kujutab endast traktori joul téétavat kaevamiskippadega varusta-
tud rippraami.

1951. aastal hakkas meie maa suhkrupeedipéldudel to6tama
noukogude konstruktorite poolt loodud suhkrupeedikombain
CKEM-3 (Korenkovi, Jeremejevi ja Melnikovi konstruktsiooniga
kolmerealine peedikombain). Suhkrupeedikombain mehhaniseerib
enamiku koristusoperatsioonidest. Ta kiinnab juurikad {iles, tom-
bab nad mullast vilja, 16ikab pealsed maha, puhastab juurikad
osaliselt mullast ja asetab juurikad ning pealsed eraldi hunnikusse.
Vorreldes peedikoristusmasinaga on peedikombaini t66joudlus
kaks-kolm korda suurem. Koige paremaid tulemusi annab peedi-
kombain normaalse seisuga suhkrupeedi poldudel taimetihedusega
70000-—-75000 taime ja saagikusega 150 kuni 400 tsentnerit juu-
rikaid ithe ha kohta.
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Peedikombain toctab vaheltharimise roomiktraktori T-38 j6ul.
Kombaini pdevane tootlikkus on 3—4 hektarit. Paljud eesrindliku«l
mehhanisaatorid aga, juhtides oskuslikult masinat, koristavad pée-
vas 6 ha ja rohkem.

Ehitus ja téoprotsess. Joonisel 175 on ndidatud peedikombain
tool. Kombaini pohilised téoseadmed on- asetatud liikuvale raa-
mile /4. Té6seadmeid voib korraga koristatavate ridade arvu jargi
jaotada kolme iithesugusesse rithma. Iga peedirea tarvis on ette
néhtud kaks koonilist pealsetostjat / (parem ja vasak), kaevamis-
kdpad 3, kitkumisaparaat 2, iihtlustajad 5 ja loikeaparaat 9.

Peale selle on kombainil rool, {ilekandemehhanismid poorlemise
tilekandmiseks masina téoseadmetele, juurikate elevaator 8, juuri-
kate punker 6, pealsete punker 7/ ja kdiguosa. Tdhendatud sol-
med on monteeritud pohiraamile 17.

Liikuv raam tugineb keskelt kalgurataste 4 pooltelgedele ja
eest kopeerratastele 15.

Koristamisel kopeerivad- rattad /5 pollupinda. Liikuv raam
poordub pooltelgedel, kohandudes mullapinna ebatasasustele. See
voimaldab hoida pealsetostjaid ja kltkumlsaparaatlde vastuvotu-
osa mullapinna suhtes ithesugusel korgusel.

Kombain t66tab jargmiselt. Traktorist ja kombainist koosnev
agregaat liheneb temale ettendhtud toceele. Kombain on trans-
pordiasendis — tema liikuv raam on pdooratud pooltelgedel ja
raami eesmine osa on tostetud iiles nii korgele, et sellel asuvad
kaevamiskdpad ei puuduta maapinda. Kombain seatakse trans-
pordiasendisse vasakule kiigurattale asetatud automaadi abil.
Aut%m.laat on pohiliselt samuti ehitatud nagu eespool kirjeldatud
atrade
- Mo6ni meeter enne pollule sissesditmist lastakse liikuv raam alla.

Koos raamiga laskuvad ka pealsetostjad, kitkumisaparaatide
vastuvotuosa ja kaevamiskipad 3. Kidpad tungivad kombaini
edasiliikumisel mulda. Kdppade to0siigavus on 25—27 cm. Vasta-
valt koristustingimustele voib to6osiigavust muuta, paigutades kae-
vamiskidppi raami kaldsoont modda iiles voi alla. Raam iihendab
kaevamiskdpad liikuva raami pikilattidega. Pérast reguleerimist
tuleb kaevamiskdpad uuesti kinnitada poltide ja mutritega.

Koigi kolme peedirea koristamisprotsess on ithesugune. Seetottu .
on allpool kirjeldatud ainult suhkrupeedi ithe rea koristamise
kdiku.

Kombaini edasiliikumisel liiguvad pealsetostjad / peedirea mo-
lemat kiilge m6oda, tostavad pealsed {iles ja koondavad need ver-

Joon. 175. Peedikombain CKEM-3:

1 — pealsetdstja; 2 — kitkumiskidpad; 3 — kaevamiskidpad; 4 — poOhilised kdigurattad;

5 — lihtlustaja; 6 — juurikate punker; 7 —juhiplatvorm (kombaineri -platvorm); 8 —

juurikate elevaator; 9 — ldikeaparaat; 10 — pealseheitja; 11 — pealsete punker; 12 —

juhiiste; 13 — rool; 14 — liikuv raam; 15 — kopeerimisratas; 16 — kardaanvoll, 17 —
pohiraam; 18 — haakeseadme tiisel.
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Joon. 176. Peedikombaini kitkumisapa-

raat:
1 — kitkumiskdpad; 2 — Kkitkumisrihm;
3 — kitkumisketi {lilemise volli Kketiratas;
4 — pingutusvedru; 5 — kitkumiskidpa 5
kooniline saba; 6 — kitkumiskdppade /

avajad, paremal all — kitkumiskdppade
avamine pealsete haaramise eel.

tikaalsesse kimpu. Pealsetostjate t66 parandamiseks on nende t66-
pind keermekujuline ja lihvitud. Pealsete kimp satub kitkumis-
aparaadi 2 oieliaetud kdppade vahele ja surutakse nende poolt
kinni. Kédppade toopinnal on nukid, et pealseid paremini kinni
hoida. Kitkumisaparaadil on 36 paari stantsitud keti 2 liilidele
kinnitatud teraskitkumiskdppa / (joon. 176). See kett kditatakse
iilemisel vedaval vollil asuva ketirattaga 3. Keti liikumissuund on
joonisel tdhendatud nooltega.

Kitkumiskdpad avanevad ja sulguvad jargmiselt. Iga kitkumis-
kdppadepaar on vedru 4 abil kokku tommatud, nii et normaalses
asendis on kédpad suletud. Pealsete haaramise eel satuvad kép-
pade sabad 5 iiksteise suhtes kaldu asetatud koonuste 6 kaldpin-
dadele. Libides koonuste vahet ja libisedes nende pindu mdédda,
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Joon. 177. Loikeaparaat ja iihtlustajad:

1 — tugikoonus; 2 — iihtlustaja ketta sdormed; 3 — mutter; 4 — ketasnuga; 5 —
reguleerimisseibid; 6 — biiter; 7 — juhtkahvlid; 8 — ilihtlustaja ketas.

liginevad képpade sabad teineteisele, vedru 4 seejuures venib
ning kitkumiskdpad avanevad.

Kui kdpad on tdiesti avatud, suunavad pealsetostjad nende
vahele kimbu pealseid. Niipea kui kdppade sabad on kitkumisketi
edasiliikumisel koonuste vahe ldbinud, tombab vedru kdpad kokku
ja pealsed jddvad kdppade vahele. Samal ajal kaevamiskdpp 3
(joon. 175) kobestab juurikate iimber mulda ja kergitab neid veidi
iiles. Kobestatud mullast tombavad kitkumiskdpad juurika peal-
seidpidi kergesti vilja.

Suhkrupeedid asuvad mullas erineval siigavusel. Kitkumisapa-
raat on aga seatud kindlale korgusele maapinnast. Seetottu haa-
rab kitkumisaparaat peete pealsetest kord juurika juurest, kord
keskelt voi latvadest. Seoses sellega tuleb suhkrupeetide asend
enne pealsete 1oikamist iithtlustada. Selleks juhib kitkumisaparaat
juurikad {ihtlustajasse 5. See koosneb podrlevast kettast, mis on
varustatud 36 ringjooneliselt asetatud kiilukujulise sormega ja
pealseid vastu ketast suruva juhtkahvliga. Juhtkahvel (joon. 177)
on valmistatud kahest koverjoonelisest metallplaadist, mis {ihelt
kiiljelt {imbritsevad sormketast.

Uhtlustaja tootab jargmiselt. Pealsed antakse iihtlustajasse
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juhtkahvli 7 ja ketta 8 vahele surutult. Ketta s6rmed tungivad
pealsetesse. Oletame, et kitkumiskdpad haarasid pealsed liiga kor-
gelt. Sel juhul kitkumisaparaat, jédtkates liikumist ja hoides peal-
seid kdppadega, tombab juurikat jérele, kuni selle {ilemine ots
porkab vastu sormeotsi. Kui aga peet on kitkumisaparaadi kdppa-
dega haaratud just juurika iilemise otsa juurest, siis paigutavad
ithtlustaja ketta sormed oma kaldservadega juurika veidi tagasi
allapoole normaalasendisse.

Seejirel avanevad kitkumiskipad ning pealsed vabanevad.
Képpade avamis- ja sulgemisseade on {ilemisel vollil pohiliselt
samasugune nagu all kitkumisaparaadi vastuvotuosa juures.

Uhtlasse asendisse seatud juurikad juhib po6drlev sormketas
loikeaparaati. Loikeaparaadi té6seadmeks on lame ketasnuga 4.
Pooreldes suurel kiirusel 16ikab nuga pealsed maha. Koos pealse-
tega l1oigatakse tavaliselt ka juurika iilemisest”otsast maha Ghuke
viil. On védga téhtis, et kadu juurika otsa l6ikamisel oleks mini-
maalne. Selleks tuleb loikeaparaat oigesti reguleerida. Ketasnuga
saab vertikaalsuunas iimber paigutada, muutes seega pilu a suu-
rust. Kui juurikate 14bimoot on 40—80 mm, peab pilu olema 8—
10 mm, juurikate 1dbimoodul 81—120 mm aga 11—14 mm.

Ketasnoa reguleerimiseks keeratakse lahti mutter 3, suurenda-
takse voi vdhendatakse kahvlikujuliste seibide 5 arvu ja keera-
takse mutter 3 uuesti kinni. Mutter tuleb tingimata splintida.

Viltuloigete véltimiseks toetub juurikas pealsete 16ikamisel
ithtlustaja ketta all asuvale koonusele 1.

Pealsetest eraldatud juurikad langevad varbelevaatorisse &
(joon. 175), mis kannab nad kombaini kiilge haagitud punkrisse
6. Elevaatoris puhastatakse juurikad osaliselt mullast, kusjuures
muld eemaldub varbade vahede kaudu.

Mahaloigatud pealsed haarab kahelabaline biiter /0 ja paiskab
masina jédrele haagitud punkrisse /7. Biiter poorleb samasuguse
kiirusega nagu ketasnuga. Juurikate ja pealsete punkrid tiihjen-
datakse tditumise jdrel pollule. Punkrite tagumised seinad tehakse
varbadest, et viltida mulla kogunemist punkritesse. Viljalaadi-
mise jdrel suletakse pealsete punker kisitsi, juurikate punker aga
kdigurattalt kditatava spetsiaalse automaadiga. Juurikate punker
on Sarniirselt ithendatud masina pohiraamiga. Seetdttu saab ta
kombaini kdiguratastest soltumata kohaneda mullapinna reljee-
figa. Juurikate punkrisse mahub 1,5—2 ts juurikaid, pealsete
punkrisse — 0,6 m® pealseid.

Kombaini té6seadmed ja mehhanismid kiitatakse traktori jou-
votuvollilt iilekandemehhanismide kaudu.

Ulekandemehhanismi kuuluvad kardaanvoll 16, peareduktor,
elevaatori, iihtlustaja ja l6ikeaparaatide reduktorid, iilekandeketid
ja ketirattad. Kombaini kardaanvoll kéitatakse vahetult jouvotu-
vollilt. Kardaanvoll kannab poorlemise iile peareduktorile. Pea-

230



reduktorilt kantakse péorlemine iihe ketiga iile juurikate elevaato-
rile ja teise ketiga — kitkumisaparaate kditavale iilemisele vol-
lile. Ulemiselt vollilt kantakse poorlemine {ile iihtlustajatele ja
16ikeaparaatidele.

Poorlev kardaanvoll ja osa tilekandekette on paigutatud plekk-
kestadesse. See véldib onnetusjuhtumeid ja {ilekannete ummistu-
misi.

Ulemise volli parempoolsele otsale on asetatud kaitsesidur, mis
lahutab reduktori t66seadmetest nende iilekoormamisel.

Kombaini teenindab kaks inimest: kombainer ja tiiiirimees.
Kombaineri jaoks on platvorm 7 koos istmega. Kombainer jélgib
korlstusmasma tookvaliteeti, mehhanismide tootamist ja regulee-
rimist, tithjendab juurikate ja pealsete punkreid, annab signaali
t66 alustamiseks ja masina peatamiseks. Juurikad laadib kombai-
ner vélja nii, et suhkrupeedihunnikvd asuksid vaalukujuliselt {ihel
sirgjoonel. Kombainer on koristusagregaadi juht. Tiiiirimehe jaoks
on ette ndhtud iste /2. Tiilirimees juhib rooli /3 abil kombaini ja
tostab selle pollu lopul — péoérangutel ja iilesoitudel transpordi-
asendisse.

Peedikombaini modérniseerimine. Kombaini CKEM-3 tootev
tehas konstrueeris hiidraulilise seadme, mis koristamisel auto-
maatselt juhib kitkumisaparaate suhkrupeetide ridadel. Sellise
seadmega varustatud kombaini juhib ainult {iks inimene — kom-
bainer. Hiidrauliline seade asetatakse pohiraami eesmisele osale.
Koik rooliseadme detailid voetakse seejuures kombainiit maha.
Uue solme pohilisteks  seadmeteks on: kopeerija, hiidrauliline
pump, jousilinder koos kolviga, hiidrojaotaja ja olijuhtmed. Kesk-
mise sektsiooni teljele asetatud kopeerija paigutab ridade kaldu-
misel poiksuunas timber hiidrojaotaja siibri. Pumba survel juhi-
takse toovedelik hiidrojaotaja poolt jousilindri vastavasse kamb-
risse. Selle tagajarjel liigub kolb ja pO6rab haakeseadme tiislit
ning seega {iihtlasi ka kitkumisaparaate. Hiidrauliline seade hoiab
kokku joukulu ja tostab suhkrupeedi koristamise kvaliteeti. Hiid-
raulilise seadmega kombaini mark on CKEM-3T.

Koristust6o organiseerimine. Koristamiseks kombainiga CKEM-3
tuleb valida tasased maa-alad. Enne téode algust vaadatakse
maa-ala iile ja korvaldatakse sellelt korvalised esemed (puitvaiad,
suured kivid jne.), mis voivad sattuda kombam1 ja tekitada meh-
hanismide vigastusi.

Voitluseks suhkrupeedi kahjurite vastu piiratakse tavaliselt
suhkrupeedipold kraavidega. Hiljem aetakse need kraavid kinni.

Enne to6de algust tdhistatakse pollul kombaini tédesi. Tooee
otstesse jdetakse 15—16 m laiused podrderibad. Koristatakse pea-
miselt eeviisiliselt.

Suhkrupeeti kiilvatakse kiilvimasinatega, millede seemendid on
seatud 44,5 cm laiustele reavahedele. Kiilvimasina kahe naaber-
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kédigu reavahelaius on 50 cm. Sellist reavahet nimetatakse puu-
tereavaheks. Tuleb jédlgida, et suhkrupeedi koristamise kombaini
esimesel kdigul liiguks traktori roomik voi ratas puutereavahet
mooda. Kui see reavahe satub kombaini keskkoha alla, tekivad
suured kaod, kuna masina kaevamiskdpad ja traktori kéiguosa
rikuvad sel juhul rohkesti juurikaid.

Proovikiikude jérel reguleeritakse kombaini solmed ja mehha-
nismid 1oplikult: médératakse kindlaks kaevamiskidppade toosiiga-
vus vastavalt juurikate pikkusele, reguleeritakse kitkumiskdppade
avanemist ja pealsete 16ikekorgust.

Kombaini poolt koristatud juurikate hulgas on 15—20% puhas-
tamata voi halvasti puhastatud juurikaid. Peale selle jiatab kom-
bain mulda 3—5Y% suhkrupeete. Juurikate jdrelpuhastamine ja
mulda jddnud suhkrupeetide koristamine toimub késitsi.

Koristustoode oOigesti organiseerimisel on suur tdhtsus. Kom-
baini CKEM-3 poolt koristatud suhkrupeedid tuleb veel samal
pdeval iile puhastada ja vedada tehasesse. Kui aga jétta juurikad
pollule, hakkavad nad pdikese kiirte mojul ndrbuma ja muutu-
vad kergemaks.

Pérast tilepuhastamist asetatakse juurikad uuesti pollule vaalu-
desse. Vaaludest laaditakse suhkrupeet veoautodesse ja veetakse
suhkrutehasesse. Pealelaadimiseks kasutatakse laadijaid CHT-2,1
ja COT-40 A. Molemad tootavad traktori «Belaruss» joul.

CKEM-3 baasil on vélja téotatud otsevoolukombain CIIT-3, mis
laadib suhkrupeete transpordivahenditele kombaini kadigu ajal.
Pealsed kogub kombain CIIT-3 suuremahulisse ]arelehaagltdvasse
punkrisse, mis tilhjendatakse pGllu &éres.

Niisutatavates ja liigniisketes rajoonides kiilvatakse suhkru-
peeti reavahelaiusel 60 cm. Sellise suhkrupeedi koristamiseks too-
detakse spetsiaalseid kaherealisi kombaine CKII-2. Suurem osa
selle masina téoseadmetest ja mehhanismidest on pohiliselt sama-
sugused nagu CKEM-3. Kombain CKII-2 tootab traktorite T-38
ja «Belaruss» joul.

LINAKORISTUSMASINAD.

Kill(xlina kasvatatakse selleks, et saada linakiudu kangaste kudu-
miseks.

Kiulina koristamine koosneb reast operatsioonidest. Lina kitku-
takse, seotakse peodesse ja asetatakse napradesse pollule kui-
vama. Seejidrel raatsitakse kuivanud lina linapeksumasinates, kus
eraldatakse kuprad vartest. Pérast peksmist toodeldakse lina-
varsi puhta kiu saamiseks.

Linakitkumismasin JIT-7 kitkub lina koos juurtega ja laotab
linavarred lindina pollule. Masin tootab traktorite KJ/I-35 voi
«Belaruss» joul. Masina tootlikkus on 12 ha kiimnetunnilise vahe-

232



Joon. 178. Linakitkumismasin JIT-7:

1 — juhtvarvad; 2 — vertikaaltransportéor; 3 — kallutusmehhanism; 4 — laotuskilp;
5 — kardaanvdll; 6 — tiisel; 7 — kitkumisaparaat; 8 — jaotaja.

tuse kohta. Linakitkumismasinal en jarg-
mised pohiosad: varbadest jagajatega &
kitkumisaparaat 7 (joon. 178), piidega
varustatud vertikaaltransportoor 2, laotus-
kilp 4, iilekandemehhanismid, kdiguosa ja
raam tiisliga 6.

Masin tootab jargmiselt. Traktorist ja
linakitkumismasinast koosnev agregaat
soidab tooeele aegsasti sisseliilitatud jou-
votuvolliga. Agregaadi  edasiliikumisel
eraldab pollujagaja iildmassiivist 2,66 m
laiuse linariba.. Kitkumisaparaadi ette
kinnitatud jagajad eraldavad linast 38 cm
laiused ribakesed ja juhivad need kitku-
misaparaadi kitkumissoontesse. Kitkumis-
aparaadis on seitse sellist kitkumissoont
—- - seitse sektsiooni. Iga sektsioon koos-
neb tugi- ja survepoolsektsioonist. Igal
poolsektsioonil on kummirihm ja kaks
rihmaratast — vedav 4 (joon. 179) -ning

Rt

Joon. 179. Kitkumisapa-
raadi skeem:

1 — veetavad rattad; 2 —
puidust tugirullid; 3 — rih-
mad; 4 — vedavad rattad;
5 — vedru; 6 — surverullid.
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Joon. 180. Linakitkumismasina téotamise skeem:

1 — kitkumisrihm; 2 — pdllujagaja; 3 — vertikaaltranspor-
toori rihmarattad; 4 — vertikaallaud.

3 S A
; S/ 4

veetav /. Rihm liigub iile rihmarataste ja rullide. Tugipoolsektsi-
ooni rullide 2 teljed on liikumatud, survepoolsektsioonil aga voi-
vad nad liikuda 20 mm piirides. Tugirullide vastas asuvaid surve-
rulle 6 suruvad vedrud  tugirullide vastu.

Kitkumisaparaat asub horisontaalpinna suhtes 35° nurga all.
Kokkupuutuvate kitkumisrihmade harud liiguvad kitkumissoontes
eest tahapoole, s.t. masina liikumise suhtes vastassuunas. Kitku-
missoontesse sattunud linavarred pigistatakse rihmade vahele ja
viimaste tahapoole iilesliikumisel kitkutakse linavarred mullast
vélja (joon. 180).

Surverullide vedrude toimel on kitkumisrihmad alati vastamisi
surutud, selleks et kitkumisel linavarred vahelt dra ei libiseks.
Vedrude surve on reguleeritav pingutusmutrite abil. Igas poolsekt-
sioonis on rullide vahekaugus téosoone allosas vdiksem kui iila-
osas. See on tingitud sellest, et kitkumine toimub to6soone all-
osas, kuna iilaosa ainult paigutab kitkutud varred edasi. Kui kit-
kumissoonde satuvad korvalised esemed (juured, umbrohi jne.),
eemalduvad veetavad rihmarattad iiksteisest, lasevad need ldbi ja
lihevad seejirel uuesti kokku. Surverullid ei takista samuti kor-
valiste esemete ldbimist, kuna nad liiguvad tagasi, iiletades
vedru vastupanu. Kuna surve- ja tugirullide kasutamisel ei tar-
vitse rihma 16puni pingutada, vdheneb ka rihmade kulumine. Kit-
kumissektsioonid on kaetud plekk-kestadega.

Kitkumiskorgust reguleeritakse kallutusmehhanismi abil. Nor-
maalsetes koristustingimustes on kitkumiskorgus (kaugus mulla-
pinnast kuni rihma iilemise ddreni) 25—30 cm.
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Kitkumisaparaat annab kit-
kutud lina vertikaaltransport6o-
rile. Transportéor koosneb kol-
mest rihmast 2 (joon. 181), mil-
ledest igaiiks on asetatud veda-
vale 5 ja veetavale rihmarattale
ning tugirullile. Rihmad on ase-
tatud kolmes astmes. Rihmad
on kogu pikkuses varustatud
metallpiidega 3. Transportooril
on kaks lauda — horisontaalne
ja vertikaalne. Vertikaallaua
moodustavad vertikaaltranspor-
toori ette serviti iiksteise koha-
le asetatud kolm puitlauda 4.
Laudade vahele on kogu trans-
portoori ulatuses jdetud pilud,
milledes liiguvad laudade va-
helt vdljaulatuvad piid. Kitku-
misaparaadist ett?antuq- lina- Joon. 181. Vertikaaltransport6éri vasak-
varred surutakse inertsjoudude poolne osa:
ja juhtvarbade I (joon. 178). ;_ metankiibid; 2 — rihm; 3 — pit; 4 —
Salthel. vasiil' . vertikaaliahga,  verMhaaus TN . oy
Ulemiste varbade otsad peavad . -
asuma vertikaaltransportoori
iilemise rihma piide kohal, alu-
miste varbade otsad aga keskmise rihma piide kohal.

Laua piludes liikuvad rihmade piid haaravad linavarred kaasa
ja kannavad need vertikaalasendis edasi paremalt vasakule lao-
tuskilbile 6 (joon. 181). Horisontaallaud asub vertikaallaua alu-
mise serva juures ja on vartele toeks.

Peamisteks linavarte edasiviijateks on kahe {ilemise astme rih-
mad. Alumine rihm puhastab horisontaallauda priigist. Rihmade
liigse ldbirippe véltimiseks kinnitatakse vertikaallaua sisekiiljele
spetsiaalsed ddrikutega kanderullid. Adrikud ei lase rihmu taha-
poole kalduda. Liikumisel toetub rihma alumine serv rullidele.
Rihmade pingust saab reguleerida. Laua vasakule kiiljele on kin-
nitatud plekist kumer kilp /. Vertikaaltransportéori 1opul tomba-
vad piid aegamisi kilbi piludesse. See loob soodsad tingimused
linavarte sujuvaks iileminekuks vertikaallaualt laotuskilbile. Var-
red libisevad laotuskilpi médda, langevad vertikaalasendist hori-
sontaalasendisse ja védliuvad pideva lindina pollule.

Masina téoseadmed kditatakse traktori jouvotuvollilt. Jouvotu-
voll kannab poorlemise kardaanvolli kaudu i{ile masina tiislile
asetatud kédigukasti. Kiigukastist kantakse poorlemine volli, koo-
niliste ja silindriliste ketirataste siisteemi kaudu iile kitkumis-
sektsioonide ja vertikaaltransportéori vedavatele rihmaratastele.
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Joon. 182. Linakombain JIK-7:

1 — kitkumisaparaat; 2 — raatsimiskamber; 3 — sidumisaparaat; 4 — kombaineri abi
platvorm; 5 — kotihoidja; 6 — pahma punker; 7 — tiisel; 8 — kardaanvdll.

Linakitkumismasina tiislile on asetatud juhi iste. Linakitkumis-
masinale antakse kaasa spetsiaalne transportimisseade.
Linakombain JIK-7 (joon. 182). Linakombain teostab iiheaegselt
jargmisi operatsioone: kitkub lina, raatsib, kogub kuprad kotti,
seob varred peodesse ja asetab need pollule. Linakombain koos-
neb kolmest peaosast: kitkumisaparaadist I koos vertikaaltrans-
portodriga, raatsimisseadmest 2 ja sidumisaparaadist 3. Kom-
baini kitkumisosa on samasugune nagu linakitkumismasinal JIT-7.

Kombaini vertikaaltransporté6r annab linavarred iile mitte lao-
tuskilbile nagu linakitkumismasinas, vaid raatsimiskambrisse
surutransportodrile. See transportoor koosneb suure ldbimooduga
horisontaalkettast ja rihmast, mis surutakse vedava ja veetava
rihmaratta poolt ketta pdia vastu. Rihma pinguse reguleerimiseks
on transportéoril kaks rulli. Transportdor haarab linavarred ja
kannab nad vertikaalasendis raatsimistrumlisse. Ketta t66pind .on
kaetud kummeeritud rihmaga. Transportéori rihm 3 (joon. 183) ja
ketta rihm 2 on spetsiaalse profiiliga, mis voimaldab neil tuge-
vasti hoida varsi raatsimisel.

Raatsimistrummel koosneb vollist, kahest kettast ja neile aseta-
tud neljast raatsimiskammist. Spetsiaalne ekstsentriline seade
hoiab raatsimiskammid poorlemise ajal linavarte suhtes kindla
nurga all. Selle nurga suurus on reguleeritav. Raatsimiskammid
podrlevad koos trumliga ja rebivad oma piidega kuprad varte
kiiliest lahti. Rebitud kuprad langevad pahmaelevaatorile. Raat-
side puhastamiseks sasist on kummeeritud labadega biiter.
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Raatsitud pahmas (kup-
rad, linaseemned, murdunud
varte tiikid jne.) juhitakse
elevaatori poolt punkri suud-
mele riputatud kotti. Osa
pahmast paisatakse raatsi-
mistrumli poolt tagasi kup-
rapiilidjasse, kust nad satu-
vad teise kotti. Raatsimise
jarel ‘viib surutransportoor
linavarred: sidumisaparaati,
kus nad komplekteeritakse
peodeks ldbimooduga 16—
20 cm, tihendatakse, seotak-
se nooriga ja paisatakse pol-
lule. :

Kombaini teenindab kom-
bainer ja selle abi. Kombai-
ner jalgib kitkumisaparaadi
ja transportooride t66d ning
reguleerib  kitkumiskorgust.
Kombaineri iste on asetatud
vertikaaltransportéori  taha.
Kombaineri abi  platvorm

Joon. 183. Lina raatsimise skeem: asub sidumisaparaadi juures.

1 — hmaelevaatori lint; 2 ja 3 — surve- speases 5

transggrtbéri ﬂ%?n%ii; i e raa{s; 5 — lina- Abitooline vahetab Pahma
varred. " kotte.

Kombain tugineb t66tami-
sel kahele ‘kdigurattale. Kol-
mandaks  tugipunktiks on

traktori haakeseade. Koik masina t66seadmed kiitatakse traktori
jouvotuvollilt. Kombain téotab traktori JAT-54 joul.

Kombaini poolt koristatud lina ldheb edasisele to6tlemisele.

Lina koristamise organiseerimine. Kiulina tuleb koristada vara-
jase koldkiipsuse perioodil. Sel ajal langevad juba pooled varte
alumise osa lehed maha, osa neist aga kuivavad vartel dra. Kup-
rad l?n kollakas-rohelist vérvi. Linapold muutub {ildiselt helekol-
laseks.

Lina koristamiseks masinatega eraldatakse umbrohupuhtad ja
tasase reljeefiga polluosad. Valitud polluosa jaotatakse enne
koristamist todeteks. Pollu ddred kitkutakse kasitsi 2—2,5 m laiu-
selt lahti. Ete nurgad {imardatakse.

Kui agregaat on lina kitkunud 20—25 m pikkuselt, peatatakse
ta ja vaadatakse kitkutud riba iile. Kui ribal leidub kitkumata
linavarsi, lastakse kitkumisaparaat allapoole. Kui kitkumata var-
telt on kuprad rebitud, pingutatakse kitkumisrihmu ja suurenda-
takse esimese kahe-kolme surverulli vedrude pingust.
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Kui pollule jddv linavarte riba on ebaiihtlane, tuleb kitkumis-
sektsioonide juhtvarvad sujuvalt painutada varte liikumise suu-
nas. Juhtvarbade otsad peavad asuma 1,5—2 cm kaugusel verti-
kaallaua tasapinnast.

Linapold koristatakse masinatega tavaliselt ringiliikumisel. Kui
lina on lamandunud, saab seda koristada linakitkumismasinaga
ainult lamandumisele vastassuunas liikudes. Kombainidega ei ole
soovitav lamandunud lina iildse koristada.

Uued linakoristusmasinad. Paljudes eesrindlikes majandites sea-
vad mehhanisaatorid linakombaine {imber, et parandada nende
tood. Masina manodverdamisvoime suurendamiseks voetakse
maha kaks kitkumissektsiooni, vihendades vastavalt kitkumisosa
raami, transportooride jne. suurust. Sidumisaparaadi asemele ase-
tatakse laotamisseade. Selliselt iimberehitatud linakombain JIK-5
kitkub, raatsib ja laotab lina poliule. Kombain to6tab traktoriga
«Belaruss». Lina koristamisel uue tehnoloogia rakendamine
lithendab kombainiga JIK-5 linakitkumise aega ja vdhendab jou-
kulu.

Linakitkumismasina JIT-7 asemel on téostuses ettevalmistami-
sel tdielikuma linakitkumismasina JITB-4 tootmine. JITB-4 on
haakemasin ohukummidega ratastel. Masin on ette ndhtud lina
kitkumiseks {ihes samaaegse peodesse sidumisega. Kui vilja liili-
tada sidumisaparaat, voib masin laotada linavarred lindina pol-
lule. Linakitkumismasin JITB-4 on ette ndhtud téotamiseks trak-
toriga «Belaruss». Masina haardelaius on 1,52 m. Tootlikkus on
umbes samasugune nagu JIT-7. Agregaati teenindab .traktorist ja
kitkumismasina juht.

On ehitatud veel frontaalne linakitkumismasin TJIH-1,5, mis
tootab traktoriga JIT-14 voi JAT-20. See kitkumismasin on ette
ndhtud lina kitkumiseks ja pollule laotamiseks. Agregaati teenin-
dab traktorist. Masinal on hea mandoverdamisvoime ja ta téotab
hésti viikestel poldudel.

SPETSIAALSETE KORISTUSMASINATE TEHNILINE
TEENINDAMINE.

Et koristusmasinate tootlikkus oleks suur, t66 korgekvaliteedi-
line ja nende kulumine minimaalne, tuleb neid oigesti ja oOige-
aegselt tehniliselt teenindada. Tehnilise teenindamise siisteemi
kuulub masinate sisseté6tamine, tehniline hooldamine ja hoid-
mine.

Sissetootamine. Enne ekspluatatsiooni algust tuleb masin sisse
tootada. Sissetodtamise eesmirgiks on detailide koostoctavate
pindade ligité6tamine ja masina koikide mehhanismide t66 kont-
rollimine. Sissetoétamine on kolmeastmeline: tithikdigul koha
peal, tithikdigul liikumisel ja téokédigul pollul. Esmalt Glitatakse
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masin hoolikalt. Koha peal sissetootamiseks lastakse téoseadme-
tel ja mehhanismidel esialgu todtada traktorimootori véikestel
pooretel ja seejdrel juba tdispooretel. Sissetootamise koikidel ast-
metel jdlgitakse tdhelepanelikult t66seadmete t66d, mehhanismide
vastastikust tootamist jne. Avastatud puudused korvaldatakse.

Tehniline hooldamine. Tehnilise hooldamise aluseks on — sol-
mede ja mehhanismide igapdevane kontrollimine, avastatud rikete
ja puuduste korvaldamine, masina puhastamine ja clitamine. T66-
tada tehniliselt hooldamata masinal on keelatud. Igapdevane teh-
niline hooldamine tehakse enne 166 algust, koristamise ajal ja
pérast t60 lopetamist. Peale selle hooldatakse masmald veel peri-
oodiliselt kindlate vaheaegade jarel.

-‘Vajaliku tehnilise hooldamise operatsioonide loetelu ja nende
tdhtajad on toodud spetsiaalsetes instruktsioonides.

Allpool on toodud méningad iildised hooldamise eeskirjad spet-
siaalsete koristusmasinate kohta.

Regulaarselt kontrollida masina polt- ja neetliiteid, splintimist
jne. Vajaduse korral pingutatakse polte, mutreid ja neete, uuen-
datakse splinte jne.

Erilist tdhelepanu tuleb podrata selliste solmede kinnitustele,
nagu maisi-, silo-, peedikombainide Ioikeaparaadid, loikeaparaa-
tide ajami vantmehhanismid, loiketrumlid. Kombainide KY-2A,
YKCK-2,6 ja CK-2,6 loikeaparaatide vikatiterad peavad olema
kindlalt needitud vikatiroole.

Tuleb hoolikalt kontrollida kiiresti poorlevate 16iketrumlite
seisukorda. Kui nuga on halvasti kinnitatud trumlile, kuuldub
trumlile vasaraga liiiies klirinat. Niirid noad teritatakse, liiga
kulunud ja vigased noad aga asendatakse uutega. Loiketrumlid
tasakaalustatakse tehases. Tasakaalustust ei tohi rikkuda. Loike-
aparaatide vigased segmendid asendatakse uutega. Silokombai-
nide niirid noad teritatakse. Peedikombainide ketasnoad peavad
olema mutritega kindlalt kinnitatud &arikutele. Mutrid splindi-
takse tingimata, kuna splintide harud painutatakse laiali vastu
mutrite tahke. Ketasnuga teritatakse regulaarselt puitkdepide-
mega varustatud tahuga.

Perioodiliselt tuleb kontrollida transportééride ja elevaatorite
kinnitusi ning.nende seisukorda. Transportéoride ja elevaatorite
ketid peavad olema normaalselt pingutatud ja kraabid ning liis-
tud oiges asendis. Varbelevaatorite lintide molemad ddred peavad
olema iihtlaselt pingutatud. Varbade haakide kulumisel tekib lindi
suur ldbiripe. Sel juhul tuleb lindi otsad lahti votta ja moned
liilid korvaldada.

Tootamisel tuleb jdlgida, et maisi- ja silokombainide transpor-
toorid ja elevaatorid ei ummistuks. T66organi ummistumisel tuleb
agregaat viivitamata peatada ja ummistus korvaldada.

Koristusmasina tdhtsaks osaks on jouiilekandemehhanism t66-
seadmetele. Ajamiketid peavad olema normaalselt pingutatud.
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Kui ketid on 16dvad, jooksevad nende rullid (voi haagid) keti-
rataste hammaste tippudele, mis selle tagajérijel kiiresti kuluvad.
Uhe keti ketirattad peavad asuma iihel tasapinnal.

Clekandemehhanismide oigesti asetatud kaitsesidurid libisevad
ainult tooseadme iilekoormamisel. Kui kaitsesidur libiseb ka nor-
maalse koormuse puhul, tuleb siduri vedru pingust reguleerida.
Peedikombainide kitkumisaparaatide ketid peavad samuti olema
normaalselt pingutatud. Kettide liigne lédbiripe voib pohjustada
kitkumisaparaatide ja iihtlustajate detailide murdumist, kettide
liigne pingutamine aga nende kiiret kulumist.

Kartulivotmismasinate ja kartulikombainide atrade terasid tu-
leb regulaarselt teritada. Peedikombainide kdppade niirid loike-
adred tuleb teravaks sepistada. Niirid adraterad ja kaevamis-
kdpad halvendavad téokvaliteeti ning suurendavad masinate veo-
takistust. Kombaini CKEM-3 kaevamiskipad peavad olema
klambrite ja poltidega kindlalt kinnitatud liikuva raami lattidele.

Rataste kumme tuleb regulaarselt puhastada ja korvaldada
kiilgejddnud esemed — kivid, naelad jne. Ohukummldes tuleb
hoida ettendhtud Ghurdhk.

Iga pdev parast t66 16ppu tuleb koristusmasin hoollkalt puhas-
tada tolmust ja porist.

Eriti suur tdhtsus on detailide hoorduvate pindade Gigeaegsel
olitamisel. Iga masinat tuleb méérida instruktsioonides ettendh- -
tud olituseeskirjade kohaselt. Nendes eeskirjades on mérgitud 6li-
tamiskoht, perioodilisus ja madarde liik. Spetsiaalseid koristus-
masinaid olitatakse pohiliselt solidooli ja autooliga (autooliga).

Tehniliseks hooldamiseks lisatakse masinatele vastavad tooriis-
tad: mutrivotmed, vasarad, mééirdepritsid jne.

Hoidmine. Hooajatodde loppemisel pannakse koristusmasinad
garaazidesse voi kuuridesse hoiule.

Enne hoiule panekut puhastatakse koik masinate detailid ja
solmed porist ja roostest. Detailide to6pinnad olitatakse. Metall-
ja puitesemete rikutud vérv taastatakse. Masina véarvitud pinnad
pithitakse mérja kaltsuga puhtaks.

Terasrataste alla asetatakse puitklotsid. Ohukummidega masi-
nad asetatakse pakkudele nii, et rattakummid ei puudutaks maa-
pinda.

Haakketid pestakse petrooleumis, méairitakse sisse ja asetatakse
lodvendatult masinasse tagasi. Puks-rullketid pestakse samuti
petrooleumis, hoitakse seejdrel tund aega soojas autodlis ja
antakse siis lattu hoiule. Lattu antakse samuti kitkumisaparaa-
tide rihmad, transportééride kummeeritud lindid, ketasnoad ja
kardaanvollid.

Loikeaparaatide nuge hoitakse sissemdédrituna kuivades ruu-
mides.
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Masinaid on lubatud hoida ka varjualuses, iiksikutel juhtudel
isegi lahtistel platsidel. Sel juhul voetakse masinatelt maha ketid,
transportoorid, puitosad ja detailid ning antakse lattu hoiule.

OHUTUSTEHNIKA.

Spetsiaalsetel koristusmasinatel voivad tootada ainult isikud,
kes on oppinud tundma nende ehitust. Koik iihte voi teist masinat
teenindavad toolised peavad enne koristamistéode algust tutvuma
ohutustehnika eeskirjadega.

Koik tookohtade lihedal asuvad iilekandemehhanismid, samuti
ka poorlevad ja liikuvad osad peavad koristamise ajal olema
kaitsekatetega kaetud.

Enne t60 algust peab traktorist ja kombainer veenduma masi-
nate korrasolekus ja kontrollima koiki kaitsekatteid, kus need
peavad olema.

Traktorist voib koristusagregaadiga liikuma“ hakata ja seda
peatada ainult kombaineri signaali jargi. Enne Kohalt liikuma
hakkamist peab traktorist isiklikult veenduma, et traktori ja ko-
ristusmasina vahel (voi koristusmasina ees) ei ole inimesi. Kom-
bainer ja koik masinat teenindavad todlised peavad olema riie-
tatud tunkedesse. Ei tohi tootada lehviva voi ripneva riietusega,
samuti ka polledes. Masinat puhastada, olitada, reguleerida ja
remontida lubatakse ainult agregaadi peatumise ja iilekandemeh-
hanismide viljaliilitamise jarel.. Masinate terasid ja kaevamis-
kdppi tuleb puhastada ainult spetsiaalsete puhastitega.

Rikete parandamisel silokombaini all tuleb I6ikusmasin asetada
transpordiasendisse. Peenestustrumli ja transportooride katte-
kilbid peavad alati olema suletud ja mutritega kinnitatud.

PRAKTILISED TOOD.

To6o6 nr. 1. Tutvumine maisikombainiga.

1. Ule vaadata kombaini pohisdlmed — loikeaparaat, etteande-
ketid, rebimisaparaat, peenestusseade, tolvikute ja peenestatud
haljasmassi -elevaatorid. Vilja selgitada, kuidas kantakse poor-
lemine t66seadmetele.

2. Reguleerida etteandekettide pingust. Selleks tuleb lahti kee-
rata iga ketiastme keskosas asuva pingutusketiratta mutter ja
pingutuspoldi kontramutter. Seejirel, keerates pingutuspoldi mut-
rit, nihutada pingutusketiratas vajalikul maéairal edasi. Seejarel
keerata mutter ja kontramutter kinni. Keti normaalse pinguse
puhul voivad tema kdpad kalduda ette- voi tahapoole 25—30°
vorra
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3. Ule vaadata haljasmassikoguja ning tutvuda véljalaadimis-
transportooriga.

T6 6 nr. 2. Tutvumine silokombainiga.

1. Ule vaadata kombaini CK-2,6 pohisolmed — 16ikusmasin koos
aktiivse pollujagajaga ja haspliga; vastuvotu- ja peenestussead-
med; viljalaadimistransportoorid.

2. Reguleerida haspel nii, et tema 14bimoot oleks 280 cm (maisi
koristamiseks pikkusega 330 cm ja rohkem). Selleks tuleb lahti
keerata iga kodara mutrid, vilja votta poldid ja nihutada koda-
rat juhtijates vajalikul mééral, asetada tagasi poldid ja kinnitada
mutritega. Seejarel vdahendada haspli poordeid, asendades kontr-
ajamil asuva kaheksa hambaga ketiratta neljateistkiimne-hamba-
lise ketirattaga.

3. Jilgida, kuidas kantakse pcéorlemine traktorilt masina t66-
seadmetele ja kombaini kaigurattalt hasplile.

4. Ule vaadata kombaini YKCK-2,6 need solmed, millede poo-
lest ta erineb kombainist CK-2,6, s.o. rebimisaparaat, tolvikute
transportoor ja elevaator.

Too nr. 3. Tutvumine kartulivotmismasinatega.

1. Ule vaadata kartulivotmismasina KTH-2 pea- ja kaskaadele-
vaatorid, iilekandemehhanismid ja riputusseade traktori kiilge
kinnitamiseks. :

. 2. Tutvuda sahkade kiinnistigavuse reguleerimise seadmega.

Sahad tungivad mulda masina laskmisel téoasendisse traktori
hiidraulilise tostuki abil. Kiinnisiigavuse tdiendavaks reguleeri-
miseks kasutatakse riputusmehhanismi iilemisel liilil asuvat kési-
ratast. Kasiratta pooramisel vastupdeva kiinnisiigavus suureneb,
p6oramisel paripdeva aga viheneb.

3. Tutvuda kartulikombainiga KKP-2.

To66 nr. 4. Tutvumine peedikombainiga CKEM-3.

1. Leida pohi- ja liikuv raam; markida, millised solmed on mon-
teeritud pohiraamile ja millised liikuvale raamile. Selgitada, kui-
das kantakse poorlemine traktorilt iile kombaini tooseadmetele.

2. Ule vaadata pealsetostjad, kitkumisaparaadid, iihtlustajad
ja loikeaparaadid, pealsete ja juurikate punkrid.

3. Reguleerida loikeaparaat nii, et ketasnoa ja iihtlustaja ketta
vaheline pilu oleks 8 mm. Selleks tuleb eemaldada splint ja kee-
rata lahti ketasnuga alt kinnitav kroonmutter. Seejuures laskub
nuga koos dérikutega allapoole. Noa ja pealseheitja darikute otste
vahelisse pilusse lisada juurde (voi vajaduse puhul eemaldada)
kahvlikujulisi seibe. Noa reguleerimise jdrel keerata kroonmutter
kovasti kinni ja splintida.
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To66 nr. 5 Tutvumine linakoristusmasinatega.

1. Ule vaadata linakitkumismasina pohisolmed — kitkumisapa-
raat, vertikaaltransportoor, laotamiskilp. Vilja selgitada, mil vii-
sil kantakse poorlemine traktorilt iile linakitkumismasina too-
seadmetele.

2. Maha votta kitkumisaparaadi kilp ja tutvuda selle aparaadi
ehitusega. Tutvuda surverullide tddtamise ja reguleenmlsega.
Reguleerida kitkumisrihma pingus.

3. Ule vaadata linakombaini jargmised solmed — raatsimis-
seade, pahmatransport6or ja sidumisaparaat.
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	Joon. 139. Kombaini C-6 lõikusmasina kaldosa: 1 — peatransportööri alumise haru juhtrullid; 2 ja 4 — peatransportööri juhtnurkrauad; 3 — abitransportööri tugiliist; 5 — peatransportööri tugilatt; 6 —'liugur; 7 — nurkraud, mis takistab transportööri kaldosa väljalibisemist söötekambrist; 8 — lõikusmasina tõstelatt; 9 — lõikusmasina tõstenurkraud; 10 — nurkraud, millele toetub transportööri kaldosa; 11 — vända kaitseking; 12 — peatransportööri juhtrullide telg.
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	RIBASLOIKUSMASINAD JA VILJAKOGUJAD.
	Joon. 141. Lafetiga ribaslõikusmasin ЖР-4,9: 1 — iste; 2 — sirm; 3 — iibaslaud; 4 — lafeti koonushammasrataste karp; 5 lafett; 6 — distantstoru; 7 — lõikusmasina koonushammasrataste karp; 8 — balanssiirprussid; 9 — astmelaud; 10 — võll liikumise ülekandmiseks lõikusmasina tööseadmetele.
	1 — vaal.
	1 — vaal.

	VILJAPEKSUAPARAAT.
	Joon. 144. Kombaini C-6 söötekamber ja viljapeksuaparaat: 7 trumlilatt* 2 ripatsid; 3 — rest; 4 — söötetransportööri kaitsesidur, 5 ka.itsekoonus- 6 —'väljalaadimisteo lülituskahvel; 7 — väljalaadimisteo lülitushoob; 8 — söötekambri ristlõige; 9 — söötekambri transportöörikangas; 10 — transportööri lust, 11 söötebiiter; 12 — transportööri keti lahtivõetav ühendus; 13 — söötekambri künnis; 14 – trumli ketiratas, mille kaudu kantakse liikumine ule kõikidele teistele kombaini tööseadmetele; 15 — ripatsite võll; 16 — vänt; 17 — porkseadis, 18 vastukaa luga põrklink; 19 — kivi; 20 — ripatsi polt.
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	Joon. 146. Kombaini PCM-8 viljapeksuaparaat: 1 — trumlilatt; 2 — põrkratas; 3 — eesmiste ripatsite võll; 4 — põrklingi vastukaal; 5 — peksukorv; 6 — reguleerimismutter; 7 — tagumiste ripatsite võll.

	KOMBAINI C-6 PUHASTI.
	Joon. 147. Kombaini C-6 esimene puhasti: 1 — libaslaua 17 kamm; 2 — sõel; 3 — tagumine ripats, 4 — sektor; 5 —< sektori tapp; в — sektori kinnitus augud; 7 — kamm; 8 — juhtkilp; 9 — viljapeatigu; 10 — viljapeaelevaator; 11 — teratigu; 12 — õhuvoolu reguleerimise hoob; 13 — eesmine ripats; 14 — muhv; 15 — õõtsevõlli põlv; 16 — keps; 17 — libaslaud.
	Joon. 148. Kombaini C-6 teine puhasti: 1 — muhv; 2 — puhasti kalde reguleerimise hoob; 3 — alumine sõel; 4 — kinnitusliist; 5 — kontramutter; 6 — polt; 7 — esimese puhasti teraelevaator; 8 — pingutuspolt; 9 — eesmine ripats; 10 — teo kesta kaldserv; 11 — jaotustigu; 12 — teise puhasti ventilaatori klapi reguleerimise hoob; 13 — õõtsevõlli põlv.
	Joon. 149. Zalusiisõela reguleerimine: 1 — hoob; 2 — liikuv liist; 3 — jäigad põsed; 4 — segmentide põlvteljed; 5 — segmen did (žalusiid).

	PÕHUPUISTAJA.
	TERAPUNKRI TÜHJENDAMINE.
	Joon. 150. Kombaini C-6 põhukoguja skeem: 1 — tagumine klapp; 2 — tagumise klapi riivid; 3 — põhi; 4 ja 10 — tagumise klapi riivide vardad; 5 ja 9 — pedaalid põhuvõtjate platvormidel; 6 — põhja riiv; 7 — põhja riivi varras; 8 — heitevõll.
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	KOMBAINI CK-3 HÜDRAULILINE SÜSTEEM.
	Joon. 155. Kombaini CK-3 käiguosa variaatoriblokk: 1 — kronstein; 2 — keskmine (liikuv) ketas; 3 ja 4 — äärmised kettad.

	ISELIIKUVA KOMBAINI KÄIGUOSA.
	KOMBAINIDE MOOTORID.
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	KOMBAINI C-6 JUHTIMINE.
	KOMBAINI C-4M JUHTIMINE.
	Joon. 157. Kombaini C-4 juhiplatvorm: 1 käiguvahetushoob, 2 kiiruste diapasooni hoob; 3 — käiguosa siduri varras* 4 ohpumba varras; 5 — pidurivarras; 6 — tugikronsteini varda rõngas; 7 — õliradiaator* 8 – radiaator; 9 — mootori reduktori lülitushoob; 10 – käiguosa siduripedaal* 11 — piduripedaal; 12 — loikusmasina tõste- ja langetushoob; 13 – rooliratas* 14 – seguklapj hoob; 15 ohuklapi varras; 16 — süütelukk; 17 — valgustuse ümberlüliti; 18 mootori siduri hoob.

	KOMBAINI PCM-8 JUHTIMINE.
	Joon. 158. Kombaini PCM-8 juhiplatvorm: 1 — joogiveepaak; 2 — väljalaadimisteo hoob; 3 — rool; 4 — seguklapi hoob; 5 — luuk; 6 — mootori siduri hoob; 7 — lõikusmasina tõstelatt; S — tõstevõlli lingi pedaal; 9 — lõikusmasina transportööride pedaal; 10 — külgplatvorm.

	KOMBAINI CK-3 JUHTIMINE.
	Joon. 159. Kombaini CK-3 juhiplatvorm: 1 — trumli ja peksukorvi vaheliste pilude reguleerimishoob; 2 —jaotuskraani käepide; 3 — mootori siduri hoob; 4 — kütusepumbai juhtimishoob: 5 — käiguvahetushoob; 6 — põhukoguja tühjenduspedaal; 7 — piduripedaal.

	VILJAKORISTAMINE KOMBAINIDEGA.
	Joon. 160. Vahede lahtiniitmine ripplõikusmasinaga ЖН-4: 1 ja 3 — ühekordsed vaalud; 2 — kahekordsed vaalud; 4 — ripplõikusmasin.
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	Joon. 162. Ribaslõikusmasina eeviisil töötamine: 1 — ribaslõikusmasin; 2 ja 4 — tööee lühikesed küljed; 3 ja 5 — tööee pikad küljed.
	Joon. 163. Ringitöötamine: J ja 5 — tööee pikad küljed; 2 — vaalud; 3 ja 6 — tööee lühikesed küljed; 4 — nurkade lahtiniitmine.
	164. Ribaslõikusmasina eeviisil töötamine etevahelise riba laiendamisega.

	PÄEVALILLE JA TEISTE KULTUURIDE KORISTAMINE KOMBAINIGA.
	Untitled

	KOMBAINIDE TEHNILINE HOOLDAMINE.
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	PRAKTILISED TÖÖD.
	Töö nr. 1. Tutvumine haakekombaini C-6 üldehitusega.
	Töö n r. 2. Tutvumine haakekombaini C-6 juhtimisseadmetega.
	Töö nr. 3. Tutvumine kombaini C-6 mootori ja tööseadmete käivitamisega.
	Töö n r. 4. Tutvumine iseliikuva kombaini C-4M üldehitusega.
	Töö nr. 5. Tutvumine iseliikuva kombaini C-4M juhtimisseadmetega.
	Töö nr. 6. Kombaini C-6 kettide ja ajamirihma mahavõtmine ning pealepanemine.
	Töö nr. 12. Kombaini C-6 esimese puhasti reguleerimine kuiva vilja koristamiseks vaaludest saagikuse puhul 15—20 ts teri hektarilt.
	Töö nr. 13. Kombaini C-4M kopeeriva lõikusmasina vikati väljavõtmine.

	SPETSIAALSED KORISTUSMASINAD.
	MAISIKOMBAINID.
	Joon. 166. Maisikombain КУ-2А: 1 — põllujagajad; 2 — ettekandeketid; 3 — juhiplatvorm (kombaineri platvorm); 4 — peenestatud haljasmassi koguja; 5 — peenestatud haljasmassi vastuvõtja platvorm; 6 — peenestatud haljasmassi elevaator; 7 — koguja väljalaadimistransportöör; 8 — tõlvikute elevaator; 9 — tõlvikute punker.
	Joon. 167. Maisikombaini КУ-2А töötamise skeem: 1 —• haakeseadme tugi; 2 — kallutusmehhanismi käepide; 3 — šarniirnina; 4 — põllujagajad; 5 — lõikeaparaat; 6 — tugirenn; 7 rebimisvaltsid; 8 — tõlvikute transportöör; S — tigu;< 10 — terapüüdj.a; 11 — peenestatud haljasmassi elevaator; 12 — luuk; 13 — varrepüüdmisvaltsid; 14 — tõlvikute elevaator; 15 — tõlvikute punker; 16 — etteandeketid; 17 — lõiketrummel; 18 — liikumatu nuga.
	Joon. 168. Loikeaparaat: i — juhtkronsteinid; 2 ja 3 — vastulõikeplaadid; 4 — vikatiroog; 5 — segment
	Joon. 169. Rebimisaparaat: 1 — rebimisvaltsid; 2 — valtside silindrilisele osale kinnitatud liistud; 3 — tõlvikute kett-liistransportöör; 4 — libaslaud; а — vahed valtside kooniliste otste vahel.

	SILOKOMBAINID.
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	Joon. 171. Silokombaini CK-2,6 tööprotsessi skeem: 1 — haspel; 2 — ülemine vastuvõtuvalts; 3 — lõiketrummel; 4 — vastulõikav plaat; 5 — alumine vastuvõtuvalts; 6 — aktiivne põllujagaja; 7 — kett-liisttransportöör; 8 — lõikeaparaat; 9 — kaldtransportöör.
	Joon. 172. Kombaini CK-2,6 peenestusaparaat ja tühjendustransportöörid: 1 — ülemine söötevalts; 2 — alumine söötevalts; 3 — vastulõikav plaat; 4 — lõiketrumli ketas; 5 — nuga; 6 — survevedrud; 7 —j kaldtransportööri tõstetav osa; 8 — šarniirid; 9 — kaldtransportöör; 10 — tagumine pööratav kilp; 11 — horisontaaltransportöör; 12 — lõiketrummel; 13 — ülemine pööratav kilp; а — peenestusaparaat.

	KARTULI VÕTMISMASINAD.
	Joon. 173. Rippkartulivõimismasin KTH-2: 1 — sahk; 2 — peaelevaator; 3 — vaheliistud; 4 — sügavusregulaator; 5 — vertikaaltugi; 6 — kaskaadelevaator; 7 —• kilp.
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	PEEDIKOMBAIN CKEM-3
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	Joon. 177. Lõikeaparaat ja ühtlustajad: 1 — tugikoonus; 2 — ühtlustaja ketta sõrmed; 3 — mutter; 4 — ketasnuga; 5 — reguleerimisseibid; 6 — biiter; 7 — juhtkahvlid; 8 — ühtlustaja ketas.

	LINAKORISTUSMASINAD.
	Joon. 178. Linakitkumismasin ЛТ-7: 1 — juhtvarvad; 2 — vertikaaltransportöör; 3 — kallutusmehhanism; 4 — laotuskilp; 5 — kardaan võll; 6 — tiisel; 7 — kitkumisaparaat; 8 — jaotaja.
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	Joon. 182. Linakombain ЛК-7: 1 — kitkumisaparaat; 2 — raatsimiskamber; 3 — sidumisaparaat; 4 — kombaineri abi platvorm; 5 — kotihoidja; 6 — pahma punker; 7 — tiisel; 8 — kardaanvõll.
	Joon. 183. Lina raatsimise skeem 1 — pahmaelevaatori lint; 2 ja 3 — survetnansportööri rihmad; 4 — raats; 5 — linavarred.
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	Joon. 3. Keevituse skeem (a) ja õmbluste liigid: b — põkkõmblus; c — nurkõmblus; 1 — keevitustraat; 2 — põleti; 3 — keevitatavad detailid.
	Joon. 6. Kruvi. Joon. 5. Ühendamine tikkpoldiga; mutriga. 1 — tikkpolt; 2 — seib; 3 — mutter; 4 ja 5 ühendatavad detailid.
	Joon. 7. Ühendamine tihvtiga а — üldvaade; b — lõige; 1 — rumm; 2 — võll; 3 — tihvt.
	Joon. 8. Ühendamine silepoldiga: 1 — poldi pea; 2 — poldi varras; 3 — splint.
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	Joon. 10. Nuutliide.
	Joon. 11. Teljed a — sirge; b — profiiltelg; c — painutatud; d — profiiltelje kasutamine; 1 — kroonmutter; 2 — telg; 3 — hammasratas; 4 — telje pea.
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	Joon. 13. Vollid laagritel: 1 — sirge võll; 2 — profiilvõll; 3 — väntvõll; а — otstapid; b — vahetapid; n — aksiaaltapid; c — võllitapid (raamlaagritapid); к — vändatapid (kepsulaagritapid).
	Joon. 14. Liikuv lihvimiskäi: 1 — paindvõll.
	а — mittelahtivõetav; b — lahtivõetav; c — koos tapiga; 1 — alusplaat; 2 — kaas; 3 — puks; 4 — määrdeava; 5 — kered; 6 — määrdetoos; 7 — laagriliud; 8 — tapp.
	Joon. 16. Liugelaagri liuad a ja b — õlitaskud.
	Joon. 17. Aksiaallaager: korpus; 2 — sfääriline tugiplaat puks; 4 — telg.
	Joon. 18. Määrdenippel ja -toos: a — määrdenippel; b — määrdetoos; 1 — hülss; 2 — kuul; 3 — vedru; 4 — kaas; 5 — korpus.
	Joon. 19. Veerelaagrid а — kuullaager; Ъ — radiaalrull-laager; с — kooniline talilaager; d — lihtsustatud rull-laager; 1 — veerekeha; 2 — separaator; 3 — välisrõngas; 4 — siSerõngas.
	Joon. 25. Hammassidur: 1 — puksid; 2 — siduripool; 3 — kruvi.
	Joon. 22. Elastne sidur 1 — siduripooled; 2 — sõrm; 3 — rõngad.
	Joon. 23. Kardaanliigend (a) ja kardaanajami skeem (6): 1 — kahvlid; 2 — kahvli tapp; 3 — rõngad; 4 — puksid; 5 — kruvid.
	Joon. 24. Nukksidur: a — ülevaade; b — lõige; 1 — liikumatu siduripool; 2 — nukk; 3 — ringsoon; 4 — liikuv siduripool; 5 — juhtliistud; 6 — veetav võll; 7 — puks; 8 — vedav võll.
	Joon. 25. Friktsioonsidur (hõõrdsidur): 1 — liikumatu siduripool; 2 — liikuv (veetav) siduripool; 3 — ringsoon; 4 — hõõrdeketas.
	Joon. 26. Kaitsesidur: 1 — võll; 2 — puks; 3 — ketiratas; 4 — hammaspuk;; 5 — vedru; 6 — seib; 7 — mutter; 8 — kiil.
	Joon. 27. Käigurattad 1 — pöid; 2 — kodarad; 3 — rumm (puks).
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	Joon. 29. Reguleeritav kiilrihmaratas: 1 — liikumatu pool; 2 — rihm; 3 — tikkpolt; 4 — nikutatav pool; 5 ja 6 — kiilud; 7 — kruvi.
	Joon. 30. Kettajam: 1 ja 2 — ketirattad; 3 — kett.
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	34 Joon Joon. 33. Hammasajam Kaid- (a) ja noolhammasrattad (6)
	Joon. 35. Koonilised hammasrattad.
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	Joon. 39. Tiguajam: 1 — tigu; 2 — tiguratas.
	Joon. 40. Hammaslattajam: 1 — hammasratafi; 2 — hammaslatt.
	Joon. 41. Kruviajam: 1 — kruvi; 2 — mutter.
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	Joon. 43. Põrkmchhanism: 1 — link; 2 —. põrkratas.
	Joon. 44. Liigendmehhanism: 1 — võru; 2 — kahvel; 3 — kuulliigend; 4 — varras; 5 — vedru; 6 — kahepoolne kang; 7 — kett; 8 — telg; 9 — pedaal.
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	Detail 1,2, 3 ja 9 — haarad; 4 — kruvi; 5 — raam; в — latt; 7 — sügavusmõõtja; 8 — noonius.
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	Joon. 49. Keermemõõtja keermesammu määramiseks:1 — samm ei ühti; b — samm ühtib.
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	Joon. 51. Künni tüübid: a — viilu täielik pööramine; b — viilu osaline pööramine; c — kultuurkihid.
	Joon. 52. Viiekorpuseline traktoriader П-5-35М: 1 — haakeseade; 2 — haakeaas; 3 — põlluratas; 4 — automaat; 5 — veoratas; 6 — eelkoorija; 7 — tera; 8 — hõlm; 9 — tagaratas; 10 —• ketasnuga; 11 — jäikuselatt; 12 — tagaratta mehhanismi latt; 13 — iste; 14 — veoratta reguleerimise mehhanismi käsiratas; 15 — künnisügavuse reguleerimise mehhanismi käsiratas; 16 — amortisatsioonivedrud; 17 — raami esimese ja kolmanda tiisli otsad.
	Joon. 53. Adra korpused: — tagumine; Ь — keskmine; 1 — tera; 2 — hõlm; S — ankur; 4 — tald; 5 — talla kand.
	Joon. 54. Neljakorpuseline traktori rippader ПН-4-35: 1 — eelkoorija; 2 — eesmine korpus; 3 — tugiratas; 4 — ketasnuga; 5 — tugiratta asendi reguleerimise mehhanism; 6 — adra traktori rippsüsteemile kinnitamise kronstein.
	Joon. 55. Ketasnuga: — ketas; 2 — kahvel; 3 — telg; 4 — rumm; — rull-laager; 6 — kroonseib; 7 — ankur; 8 — klamber; 9 ja 10 — plaadid.
	Joon. 56. Ketasnoa ja eelkoorija seadmine.
	Joon. 58. Adrahõlmade tüübid: — silinderhõlm; b — kultuurhõlm; c poolvinthõlm; d — vinthõlm.
	Untitled
	Joon. 60. Põlluratas: — peitel; 2 —. pöid; 3 — kodar; 4 — rumm; 5 — põrkratas; 6 puks; i — tihvt; 8 — kroonseib; 9 — kapsel; 10 — määrdenippel.
	Joon. 61. Tagaratas: rumm; 3 — ketas; 4 — seib; 5 — kapsel; 6 — polt; 7 — rnäärdenippel; 8 — tihvt; 9 — kroonseib.
	Untitled
	Joon. 63. Põrkautomaadi skeem c — automaat välja lülitatud; b — automaat sisse lülitatud; 1 — link; 2 — lingi hammas; 3 — lülitushoob; 4 — lülitushoova rull; 5 — ratta pooltelg; 6 — ratta põrkratas; 7 — ketas; 8 — lingi vedru; 9 — ketta pesa.
	Joon. 64. Adra tõsteautomaat: — telje laager; 2 — põlv; 3 — pooltelg; 4 — automaadi link; — ketas; 6 — vänt; 7 — kepsu varras; 8 — kepsu toru; 9 — kepsu šarniir.
	— käsiratas; 2 — kruvi; 3 — kronstein; 4— balanssiir; 5 — põlluratta põlv; 6— põlluratta telje kronstein; 7 — liitkeps; 8 — vänt; 9 — põlluratas.
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	Joon. 68. Adra haakeraua seadmine raskuskeskme järgi: Q — adra raskusjõud; P — veojõud; О — raskuskeskme jalgpunkt.
	Joon. 69. Ader П-5-35ЦУ ümberseatuna hõlmadeta künniks: 1 — laiendaja; 2 — kaitse; 3 — peiteltera; 4 — kronstein (ankur); 5 -=■ tald; 6 — king; 7 — tõmmits; S — haakeraua põiklatt; 9 — diagonaallatt.
	Joon. 70. Haakeseade kahe adra haakimiseks: esimene haakeraud; 2 — veoraud; 3 — tagumine haakeraud; 4 — tugiratas; 5 — haakeraua pikendus.
	Joon. 71. Adra korpuste asetuse kontrollimine.
	Joon. 72. Libisti.
	Joon. 73. Libisti-äke.
	Joon. 74. Kolmelüliga äke З-БЗТ-1,0
	Joon. 75. Vedruäke: 1 — haakeraud; 2 — raam; 3 — pöördkäpp; 4 — vedrupii; 5 — tõstehoob.
	Untitled
	Joon. 77. Ketaste patarei: 1 — kvadraatvõll; 2 — laager; 3 — ketas; 4 — kronstein; 5 — nurkraud.
	Joon. 78. Ketasäkke skeem: а — ketaste asend kamara lõikamisel; b — ketaste asend viilude lõikamisel, kobestamisel ja mulla segamisel.
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	Joon. 84. Kultivaatori КУТС-4,2 rataste ja tööorganite seadmine antud töösügavusele (mõõdud sentimeetrites).
	Joon. 84a. Hanijalgkäppade tööasendic: а — hoidikute prussi reguleerimise koht; b — käpa nina kõrguse reguleerimise koht.
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	Joon. 86. Kesakultivaator КП-3: 1 — käpa ankur; 2 — käpp; 3 — veoraud; 4 — varras koos survevedruga; 5 — kahvel; 6 — tõstemehhanismi käepide; 7 — kvadraatvõll; 8 — automaat; 9 — kettülekanne; 10 — käiguratas; 11 — vedrukaitse.
	Joon. 87. Rippkultivaator-taimetoitja KPH-2,8 seatuna reavahede harimiseks
	Joon. 87a. Rippkultivaator-taimetoitja KPH-2,8 seatuna taimede toitmiseks.
	Joon. 88. Rippkultivaator-muldaja КОН-2,8П.
	Joon. 89. Agregaadi skeem, mis koosneb traktorist C-80, viiest kultivaatorist КУТС-4,2А, kahekümne kahest siksakäkkest ja haakeseadmest C-18.
	Joon. 90. Äkkepulkade õige asukoha kontroll.
	Joon. 91. Kultivaatori КУТС-4.2А rataste ja tööorganite seadmise skeemid mulla harimiseks (mõõdud sentimeetrites). а — külvieelne mullaharimine hanijalgkäppadega; b — mullaharimine vedrupiidega; c — külvieelne sügavmullaharimine peitlitaoliste kobestuskäppadega; d — kesaharimine hanijalgkäppadega.
	КУТС-4,2 A rataste ja tööorganite Joon. 91a. Kultivaatori laiuste reavahede harimiseks mitme- seadmise skeemid 70 cm (mõõdud sentimeetrites) sugusel viisil
	Joon. 93. Seemnete eraldamine ümmarguste avadega sõeltel: a, b, c — seemned, mille laius on väiksem ava läbimõõdus! (läbivad sõela); d — seeme, mille laius on suurem kui ava läbimõõt (ei lähe sõelast läbi).
	Joon. 94. Triööri pesadega (kärgedega) pind: а — lühikesed terad; b — pikad terad.
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	Joon. 96. Tuulaja-sorteerija BC-2: А — üldvaade; В — pikilõige; 1 — puistekolu; 2 — söötja; 3 — silinder; 4 — siibri tõstevarb; 5 — ventilaator; 6 — ülemine sõelakast; 7 — sõelte juhtliist; 8 — alumine sõelakast; 9 — raputi; 10 — tuulekilp.
	Joon. 97. Triöör ТП-400: а — üldvaade; b — tööprotsessi skeem; 1 — triööri silinder, 2 — silindersõel; 3 — puistekolu; 4 — puitrullid sõela avade puhastamiseks kinnijäänud seemnetest, 5 — kaitsekest terade väljumisavadega; 6 — ventilaator; 7 — renn terade juhtimiseks silindrisse; 0 —kerged lisandid; I — jämedad lisandid; II — pikad lisandid; 111 — lühikesed lisandid; IV — peened terad (kolmas sort); V — keskmised terad (teine sort); VI — jämedad terad (esimene sort).
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	Untitled
	Untitled
	Joon. 104. Ülekandemehhanismid: 1 — käiguratta ketiratas; 2 — ketiratas ja hammasratas; 3 — sideraua telg; 4 — kaksikhammasratas; 5 — kontrajami hammasratas; 6 — kontra j ami ketiratas; 7 — külviaparaatide ketiratas; S, 9, 10 — pingutusketirattad.
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	Joon. 119. Sõlmepüüdja (a) ja jaotusmehhanism (6): 1 — rullid; 2 — sõlmepüüdja kahvel; 3 — tugi; 4 — kahvel; 5 — klamber; 6 — jaotusmehhanismi varras; 7 — pikk sidelüli; 8 — kvadraatvõll; 9 — lühike sidelüli; 10 — klapi ajami varras.
	Joon. .120. Ruutpesiti kartulipanemise masina skeem: 1 — seemendi; 2 — pesamoodustusseade; 3 — söötekolu; 4 — kinniajajad; 5 — punker-6 — kartulipanemisaparaat; 7 — väetisekülviaparaat; 8 — väetisejuhe.
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	Joon. 132. Teraviljakornbainide tüübid А — L-kujuline (lõikusmasin asub peksumasina küljel; niidetud vili liigub lõikusmasinas risti kombaini liikumissuunale, peksumasinas aga kombaini liikumissuunaga paralleelselt); В — T-kujuline (lõikusmasin asub frontaalselt peksumasina ees; niidetud vii’ liigub esialgu ristsuunas lõikusmasina mõlemalt küljelt keskele ja sealt edasi kombaini liikumisele vastusuunas peksumasinasse); C ja D — otsevoolukombainid; niidetud vili liigub nendes kombainides otse — kombaini liikumisele vastusuunas. Skeemil C viljakiht kitseneb edasiliikumisel passiivselt (lõikusmasina jagajate ja ääriste mõjul), skeemil D aga kitseneb aktiivselt (tigude survel); 1 — lõikusmasinad; 2 — mootor; 3 — peksumasinad; 4 — põhukogujad; 5 — viljakihi kitsendaja tigu otsevoolukombainides.
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	Joon. 139. Kombaini C-6 lõikusmasina kaldosa: 1 — peatransportööri alumise haru juhtrullid; 2 ja 4 — peatransportööri juhtnurkrauad; 3 — abitransportööri tugiliist; 5 — peatransportööri tugilatt; 6 —'liugur; 7 — nurkraud, mis takistab transportööri kaldosa väljalibisemist söötekambrist; 8 — lõikusmasina tõstelatt; 9 — lõikusmasina tõstenurkraud; 10 — nurkraud, millele toetub transportööri kaldosa; 11 — vända kaitseking; 12 — peatransportööri juhtrullide telg.
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	Joon. 141. Lafetiga ribaslõikusmasin ЖР-4,9: 1 — iste; 2 — sirm; 3 — iibaslaud; 4 — lafeti koonushammasrataste karp; 5 lafett; 6 — distantstoru; 7 — lõikusmasina koonushammasrataste karp; 8 — balanssiirprussid; 9 — astmelaud; 10 — võll liikumise ülekandmiseks lõikusmasina tööseadmetele.
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	Joon. 144. Kombaini C-6 söötekamber ja viljapeksuaparaat: 7 trumlilatt* 2 ripatsid; 3 — rest; 4 — söötetransportööri kaitsesidur, 5 ka.itsekoonus- 6 —'väljalaadimisteo lülituskahvel; 7 — väljalaadimisteo lülitushoob; 8 — söötekambri ristlõige; 9 — söötekambri transportöörikangas; 10 — transportööri lust, 11 söötebiiter; 12 — transportööri keti lahtivõetav ühendus; 13 — söötekambri künnis; 14 – trumli ketiratas, mille kaudu kantakse liikumine ule kõikidele teistele kombaini tööseadmetele; 15 — ripatsite võll; 16 — vänt; 17 — porkseadis, 18 vastukaa luga põrklink; 19 — kivi; 20 — ripatsi polt.
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	Joon. 146. Kombaini PCM-8 viljapeksuaparaat: 1 — trumlilatt; 2 — põrkratas; 3 — eesmiste ripatsite võll; 4 — põrklingi vastukaal; 5 — peksukorv; 6 — reguleerimismutter; 7 — tagumiste ripatsite võll.
	Joon. 147. Kombaini C-6 esimene puhasti: 1 — libaslaua 17 kamm; 2 — sõel; 3 — tagumine ripats, 4 — sektor; 5 —< sektori tapp; в — sektori kinnitus augud; 7 — kamm; 8 — juhtkilp; 9 — viljapeatigu; 10 — viljapeaelevaator; 11 — teratigu; 12 — õhuvoolu reguleerimise hoob; 13 — eesmine ripats; 14 — muhv; 15 — õõtsevõlli põlv; 16 — keps; 17 — libaslaud.
	Joon. 148. Kombaini C-6 teine puhasti: 1 — muhv; 2 — puhasti kalde reguleerimise hoob; 3 — alumine sõel; 4 — kinnitusliist; 5 — kontramutter; 6 — polt; 7 — esimese puhasti teraelevaator; 8 — pingutuspolt; 9 — eesmine ripats; 10 — teo kesta kaldserv; 11 — jaotustigu; 12 — teise puhasti ventilaatori klapi reguleerimise hoob; 13 — õõtsevõlli põlv.
	Joon. 149. Zalusiisõela reguleerimine: 1 — hoob; 2 — liikuv liist; 3 — jäigad põsed; 4 — segmentide põlvteljed; 5 — segmen did (žalusiid).
	Joon. 150. Kombaini C-6 põhukoguja skeem: 1 — tagumine klapp; 2 — tagumise klapi riivid; 3 — põhi; 4 ja 10 — tagumise klapi riivide vardad; 5 ja 9 — pedaalid põhuvõtjate platvormidel; 6 — põhja riiv; 7 — põhja riivi varras; 8 — heitevõll.
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	Joon. 155. Kombaini CK-3 käiguosa variaatoriblokk: 1 — kronstein; 2 — keskmine (liikuv) ketas; 3 ja 4 — äärmised kettad.
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	Joon. 157. Kombaini C-4 juhiplatvorm: 1 käiguvahetushoob, 2 kiiruste diapasooni hoob; 3 — käiguosa siduri varras* 4 ohpumba varras; 5 — pidurivarras; 6 — tugikronsteini varda rõngas; 7 — õliradiaator* 8 – radiaator; 9 — mootori reduktori lülitushoob; 10 – käiguosa siduripedaal* 11 — piduripedaal; 12 — loikusmasina tõste- ja langetushoob; 13 – rooliratas* 14 – seguklapj hoob; 15 ohuklapi varras; 16 — süütelukk; 17 — valgustuse ümberlüliti; 18 mootori siduri hoob.
	Joon. 158. Kombaini PCM-8 juhiplatvorm: 1 — joogiveepaak; 2 — väljalaadimisteo hoob; 3 — rool; 4 — seguklapi hoob; 5 — luuk; 6 — mootori siduri hoob; 7 — lõikusmasina tõstelatt; S — tõstevõlli lingi pedaal; 9 — lõikusmasina transportööride pedaal; 10 — külgplatvorm.
	Joon. 159. Kombaini CK-3 juhiplatvorm: 1 — trumli ja peksukorvi vaheliste pilude reguleerimishoob; 2 —jaotuskraani käepide; 3 — mootori siduri hoob; 4 — kütusepumbai juhtimishoob: 5 — käiguvahetushoob; 6 — põhukoguja tühjenduspedaal; 7 — piduripedaal.
	Joon. 160. Vahede lahtiniitmine ripplõikusmasinaga ЖН-4: 1 ja 3 — ühekordsed vaalud; 2 — kahekordsed vaalud; 4 — ripplõikusmasin.
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	Joon. 162. Ribaslõikusmasina eeviisil töötamine: 1 — ribaslõikusmasin; 2 ja 4 — tööee lühikesed küljed; 3 ja 5 — tööee pikad küljed.
	Joon. 163. Ringitöötamine: J ja 5 — tööee pikad küljed; 2 — vaalud; 3 ja 6 — tööee lühikesed küljed; 4 — nurkade lahtiniitmine.
	164. Ribaslõikusmasina eeviisil töötamine etevahelise riba laiendamisega.
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	Joon. 166. Maisikombain КУ-2А: 1 — põllujagajad; 2 — ettekandeketid; 3 — juhiplatvorm (kombaineri platvorm); 4 — peenestatud haljasmassi koguja; 5 — peenestatud haljasmassi vastuvõtja platvorm; 6 — peenestatud haljasmassi elevaator; 7 — koguja väljalaadimistransportöör; 8 — tõlvikute elevaator; 9 — tõlvikute punker.
	Joon. 167. Maisikombaini КУ-2А töötamise skeem: 1 —• haakeseadme tugi; 2 — kallutusmehhanismi käepide; 3 — šarniirnina; 4 — põllujagajad; 5 — lõikeaparaat; 6 — tugirenn; 7 rebimisvaltsid; 8 — tõlvikute transportöör; S — tigu;< 10 — terapüüdj.a; 11 — peenestatud haljasmassi elevaator; 12 — luuk; 13 — varrepüüdmisvaltsid; 14 — tõlvikute elevaator; 15 — tõlvikute punker; 16 — etteandeketid; 17 — lõiketrummel; 18 — liikumatu nuga.
	Joon. 168. Loikeaparaat: i — juhtkronsteinid; 2 ja 3 — vastulõikeplaadid; 4 — vikatiroog; 5 — segment
	Joon. 169. Rebimisaparaat: 1 — rebimisvaltsid; 2 — valtside silindrilisele osale kinnitatud liistud; 3 — tõlvikute kett-liistransportöör; 4 — libaslaud; а — vahed valtside kooniliste otste vahel.
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	Joon. 171. Silokombaini CK-2,6 tööprotsessi skeem: 1 — haspel; 2 — ülemine vastuvõtuvalts; 3 — lõiketrummel; 4 — vastulõikav plaat; 5 — alumine vastuvõtuvalts; 6 — aktiivne põllujagaja; 7 — kett-liisttransportöör; 8 — lõikeaparaat; 9 — kaldtransportöör.
	Joon. 172. Kombaini CK-2,6 peenestusaparaat ja tühjendustransportöörid: 1 — ülemine söötevalts; 2 — alumine söötevalts; 3 — vastulõikav plaat; 4 — lõiketrumli ketas; 5 — nuga; 6 — survevedrud; 7 —j kaldtransportööri tõstetav osa; 8 — šarniirid; 9 — kaldtransportöör; 10 — tagumine pööratav kilp; 11 — horisontaaltransportöör; 12 — lõiketrummel; 13 — ülemine pööratav kilp; а — peenestusaparaat.
	Joon. 173. Rippkartulivõimismasin KTH-2: 1 — sahk; 2 — peaelevaator; 3 — vaheliistud; 4 — sügavusregulaator; 5 — vertikaaltugi; 6 — kaskaadelevaator; 7 —• kilp.
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	Joon. 177. Lõikeaparaat ja ühtlustajad: 1 — tugikoonus; 2 — ühtlustaja ketta sõrmed; 3 — mutter; 4 — ketasnuga; 5 — reguleerimisseibid; 6 — biiter; 7 — juhtkahvlid; 8 — ühtlustaja ketas.
	Joon. 178. Linakitkumismasin ЛТ-7: 1 — juhtvarvad; 2 — vertikaaltransportöör; 3 — kallutusmehhanism; 4 — laotuskilp; 5 — kardaan võll; 6 — tiisel; 7 — kitkumisaparaat; 8 — jaotaja.
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	Joon. 182. Linakombain ЛК-7: 1 — kitkumisaparaat; 2 — raatsimiskamber; 3 — sidumisaparaat; 4 — kombaineri abi platvorm; 5 — kotihoidja; 6 — pahma punker; 7 — tiisel; 8 — kardaanvõll.
	Joon. 183. Lina raatsimise skeem 1 — pahmaelevaatori lint; 2 ja 3 — survetnansportööri rihmad; 4 — raats; 5 — linavarred.
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