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СИСТЕМА. ПРЕДОТВРАЩАЮЩАЯ БОКОВОЙ УВОД 
ГУСЕНИЧНОГО ТРАКТОРА НА СКЛОНАХ

Թերությունների րսյնրով iu?|iHuinh||iii տրակտորային ագրՒպսաւի կւպաւոսււււււպ՛ 
կանիւէղու համար ։։;ւււ1ւփււձ I huitiuil(iapq: 4ախփէէի թեքության ।uUlijntbhii. pppi։i|iuii|:i|։ 
սւրակաորի անշսւրժ ?յ։*»սԱւ»»Կ1» ն1րստմասր շարժաբերի ձախ ն шу կողերի տեղափոխման 
առաջանում I. կայանացնրղ մրմեկէո. որը նպաստում է էսղրեկ՚ատի ր|յյ»ււղ|սւյ|։կ 
կայունության բարձրարժանը: Շարժաբերի կհկերի ւոսրյափոիւմսւն և թերության անկյան 
միշն րացաՒաաովսւծ I աոնյոէթյհւն. որն անհրնւժևշտ I համակարգի iin|inntfuiitt 
կառավարման համար

Ա՚ու iijk-,101 крашения бокового yiuci.i тракторного агрег;иа при с-орабшу 
поперек склона разработана система, которая iivtc.m смешения праного н action՛ 
бортов, движителя гусеничного грактпр.л пт։юси։<. и.но его нс11и,|внжнои рамы] 
зависимости in угла склона создаст ciаби.|изирукнш1и момент, способе։ruoiuiii 
повьииениь ՛ курсовой устойчивости агрегата. Определена фупкцпопа;11.и<|| 
KniiicHMOCTTi между пеличпннн смешении бортов шижптсля и vritnst ck.’KHij 
необходимая для аитома гнческо։ о управления системой

I Гт 2 Библио» р.: л начв

Т<» present a tractor unit Iron» side sliding during its operation է։ averse Io Hie Мере a 
system ha- been developed which causes a MnhtlUtitg moment lor enhancing course sltwilffi 
ut the unit bv means ol shitting right and Ich hoards of the crawler ir.ictoi jiiopulsive devini 
relative to it:, lived li.'itne. Hunciiotitil dependence between the <io;ird shift м/с o| tlul 
propulsive device and the slope necessary tor the automaticalh controlled system is defined.

Ill 2 Rgl 2

В ряде государств СНГ (Армения. Груши и Молдова) бП-Ь'0% нее 
по щи .пан немых шмель находится на склонах, а в нечерноземной юн 
России их удильный вис достигает 50%. С связи с этим весьма актуальны’ 
становится вопрос создания "горных" тракторов. оГ)есис՝чнвак»ш։1; 
мсханнзнрованпое воздел ы паи не указанных площадей III.

Обычно при движении тракторов поперек склона происходит ш 
постоянный увод вниз по склону Для сохранения шламнов курсовой 
устойчивости необходимо постоянно подправлять .машину, в результате 
чего происходи ! "виляние՜ агрегата. увеличивается его поперечный 
габарит, что отрицательно сказывается па технологическом продссг՜ 
возделывания земель, приводит к значительному увеличению расх<>1 
горюче-смазочных материалов и уменьшению ресурса машины.

Увод гусеничном машины вниз ио склону ироисходиз по .тьу 
причинам. Первая из них - наличие зазора и сочленении "трак-паЯЙц*.' 
результаге чего гусс'ннца на склоне стелется не ։шраллельйо 0| 
линжения машины, а с ш которым отклонением в стороне склона 12 
Однако данный фактор не является основным, гпк как изменение 
натяжения гусеничной цени это влияние можно свести к минимуму 
Основно»։ причиной увода является нср ншомсрнос расирслел. ни 
кас.пс.’н.ных сил тяги по бортам машины, так как вращающпп ■ ՛ ՝ 
подводимый от двигателя к велущеи шез.чочке. распредсчяегся 
пропорционально реактивным моментам, создаваемым гусенппамн 
зтой причине трактор отклоняется в сторону более пагрежеиного (*к»|
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По ряду существе вых конструктивных решений 12) весьма 
перспективна принципиально новая схема крутосклонного трактора [3]. 
В данной системе борта гусеничной машины могут перемещаться 
относительно неподвижной рамы на определенную величину (рис. 16). 
обусловленную углом склона, с помощью четырех гидроцилиндров, 
соединяющих борта с неподвижной рамой.

Рис. 1 Салы, деиегкующие на трактор при его движении поперек склона: 
а и б • на горизонтальной плоскости; н - на вертикальной плоскости.

I • на профильной ПЛОСКОСТИ

При движении машины со смешенными бортами (рис. 16) поперек 
склона с углом (/. (рис. 1г) возникает стабилизирующий момент, 
препятствующий ее уводх вниз по склону. Схема следящей системы, 
обеспечивающей необходимое смещение правого и левого движителей в 
зависимости от угла а. может быть весьма разнообразной. В данном 
решении она состоит из блока управления, датчика угла склона, двух 

’рюхордных датчиков, закрепленных соответствен по на правом и левом 
бйртах. и сигнального устройства, расположенного в кабине трактора.

Перед началом работы водитель на датчике устанавливает 
Йприептиропочный угол склона, на котором ему придется работать. 
Затем в процессе движения происходит ориентация бортов, т.с. их 
пынмаое- смещение относительно рамы машины. При достижении 
установленной величины смешения в кабине подается сигнал и водитель 
приостанавливает выдвижение бортов.

В связи с взаимным перемещением бортов возникает вопрос о 
■приводе ведущих звездочек. 3 рассматриваемой схеме он решается путем 
соединения бортовых редукторов с соответствующими механизмами 



поворота карданными валами с шарнирами равных угловых скоростей

Нами рассмотрен общин случай движения гусеничной машины 
поперек склона с тягой пл крюке Р,р. л также проведены расчеты по 
определению взаимосвязи между углом склона (X и величиной смешения 
С правого и левого бортов относительно неподвижной рамы. С целью 
\ прошения расчетов приняты следующие допущения:

— гусеничная машина рассматривается при установившемся 
движении:

усилие на крюке Ри|, направлено по продольно։։ оси симметрии 
трактора:

коэффициенты сцепления (р и сопротивления качению I 
гусениц манишь։, расположенных вверх и вниз по склону, равны

Учитывия вышеизложенное, л также известные в теории гракторя 
определения, после некоторых преобразований получим

С = <11,, -Ь„,И+ ^-|(Ь,, + 11|„>1 +

+2(||,г + 1кр։§7)(ф ֊ О- 2а(,] ++
*1II

+В(ф֊Г)[| -(б *51:)]}с15(х “—у——<8, -8(,)с1§'а.
** 11ц

где 11., а 11։„ - плечо составляющей силы сопротивления качению ливой 
и правой гусениц: 8, и 8„ - коэффициенты буксования на левой и 
припои гусеницах

В качеенк՛ примера рассмотрим движение трак гора кд. 30 к// 
поперек склона. Исходными данными являются: <р=0.6:1=0.1: а(| 0.2 м: 
||„-1 5 щ. (1=69.75 к/Г. В I I аг: 1|( ,֊0.15 м. й .,=0.1 м: И. , 1.5 лг: 1.5 л/: 
у=()‘. о, -0.14 Пи, 0.1. По результатам расчетов посчроена зависимость 
(’ = И((Х) (рис. 2>.

Рис. 2. Зависимость взаимного смещения гусениц С 
и вертикальных реакции почвы У., и У., от у: ла ск пны С/
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'Гам же указаны изменения значений вертикальных нагрузок на 
левый и правый борта УЛ и У! в зависимости от (X. Так. например, при 
движении гусеничной машины вдоль левого склона (рис. 1г) с углом 
склона а - 20 величина необходимого смещения гусениц С для 
создания стабилизирующего момента должна быть равна 0.65 м. ч.е. 
л*евый борт необходимо выдвинуть вперед, а правый - назад 
относительно неподвижной рамы на величину 0.325 ч (рис. 16).

По результатам расчетов можно заключить, что взаимное 
смещение бортов относительно неподвижной рамы՜ машины приводит к 
возникновению стабилизирующего момента, что. в свою очередь, 
препятствует уводу трактора вниз по склону и улучшает курсовую 
устойчивость МТ А независимо от крутизны и направления склона. При 
этом значительно уменьшается количество воздействий на механизмы 
поворота, что позволяет применит!, в рассматриваемой машине 
механизмы поворота серийной конструкции. С увеличением угла СХ 
уменьшается взаимное смешение С. увеличивается вертикальная 
нагрузка па гусеницу, находящуюся внизу по склону У,. и составляющая 
У..,д։пх. которая создает стабилизирующий момент.

ЛИТЕРАТУРА

1 Ксеиевнч II II.. Скотников В.А.. Ляско М.11 Ходовая система. Почва-урожай 
М Агррпромиздат, 1985. - 304 с
2 Хухунн Г.В. Механика трактора-склонохода. Тбилиси Мсцнирсба. 1983. - 173 с. 
.՝ Базнкян Н А. Манасарян Г. Г. Патент СССР 18.33331 А 3. - 1993. - 6 с.

Армянский сельскохоз ин-т 10. V. 1994

Изв. ИАН и ГИУ Армении (сер. ТИ). т. ХМХ. №2. 1995. с, 88-93

УДК 621311 . ЭНЕРГЕТИКА

М.А. БАЛАБЕКЯН. В С. САФАРЯН

УПРОЩЕННЫЙ ПОДХОД К РЕШЕНИЮ ЗАДАЧИ
ОПТИМИЗАЦИИ РАЗВИТИЯ ЭЛЕКТРИЧЕСКИХ

СЕТЕЙ

էլեկտրական ցանցերի օպտիմալ զարգացման խնդրի լուծման պայմաններին 
ստավել լափով բավարարում I. դինամիկ ծրագրավորման բագմաքայւային մեթոդը, որը 
рш'| I. տափս աս՜են մի քայլում հաշվի առնեյ օպտիմացվող համակարգի շահերը: Սակայն 
1։?ված խնդիրը լուծելու համար դինամիկ ծրագրավորման գործնական օգտագործումն 
առաջացնում է մեծ դժվարություններ. որովհետև կախված է տարրերի եվ հատվածների 
բանակից. հնարավոր վիճակներից եվ այխ. պահանջում է մեծ չափոգակւսնություն: 
Առաջարկվում է խնդրի լուծման էվրիստիկ մոտեցում, որն օգտագործելով ճյուղերի եվ 
սահմանների գաղափարը, զգալիորեն փորրացնում է էլեկտրական ցանցերի զարգացման 
|սնդրի լուծման խյփողտկանությւսնը
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