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1
Изобретение относится к сельскому хо

зяйству, в частности к способам и устройст
вам для автоматического вождения колес
ных тракторов.

Известен способ автоматического вожде
ния колесных тракторов с механизмами бло
кировки управляемых колес в нейтральном 
положении, включающий контроль отклоне
ния от заданной траектории и выдачу ко
манды на поворот управляемых колес в слу
чае превышения рассогласования над вели
чиной зоны нечувствительности [1].

Известно также устройство для автома
тического вождения колесного трактора, со
держащее автомат вождения с датчиком 
изменения траектории движения, распреде
лителем, исполнительным механизмом и ме
ханизмом возврата управляемых колес в 
нейтральном положении [2].

Известные способы и устройства автома
тического вождения не позволяют получить 
высокого качества копирования заданной 
траектории при вождении полноприводных 
тракторов, имеющих механизмы блокиров
ки управляемых колес в нейтральном поло
жении межколесных дифференциалов и меж
осевого привода. При движении с включен-

ными механизмами блокировки увеличивает
ся радиус поворота, ухудщаются маневрен
ность и управляемость трактора, увеличи
вается поврежденность растений при рабо
те в междурядье.

J Цель настоящего изобретения — повыше
ние управляемости трактора.

Эта цель достигается тем, что после конт
роля отклонения от заданной траектории по
дают сигнал на выключение механизмов бло
кировки, а затем подают команду на пово- 

10 рот, для этого датчик изменения траектории 
движителя снабжен дополнительным контак
том, который подключен к распределителю 
управления механизмами блокировки, а пер
вый контакт датчика подключен к распреде
лителю управления исполнительным механиз- 
мом.

На чертеже изображено устройство для 
осуществления способа автоматического вож
дения колесных тракторов с механизмами 
блокировки управляемых колес в нейтраль- 

20 ном положении.
Устройство состоит из источника давле

ния 1, механизма блокировки 2, автомата 
вождения, включающего межколесные диф
ференциалы 3, 4 и межосевой привод 5 (ме-
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ханизм включения переднего моста), рас
пределитель управления механизмами бло
кировки б с пружиной 7, электроприводов 8, 
9, 10, электромагнитов Л и П, контактов 11 
и 12 датчика 13 изменения траектории со 
щупом 14. Контакты 15 и 16 датчика 13 из
менения траектории электроприводами 10, 
17, 18 соединены с электромагнитами Л и П, 
управляющими распределителем 19 управ
ления исполнительным механизмом, кото
рый гидравлически связан с силовым цилинд
ром исполнительного механизма 20, имею
щим полости А и Б. Шток силового цилинд
ра исполнительного механизма 20 кинемати
чески связан с тягой 21, которая имеет связь 
с поперечной тягой рулевого управления 22 
и с механизмом блокировки 2 управляемых 
колес в нейтральном положении.

Механизм блокировки 2 включает упоры 
23, связанные с поршнями 24, и пружины 25 
возврата управляемых колес в нейтральное 
положение.

Устройство также включает магистрали 
26—29 для подвода рабочей среды и выклю
чатель 30, обеспечивающий подключение 
электрической части устройства к источнику 
питания.

Устройство работает следующим образом.
При движении на прямолинейном участ

ке контакты 11 и 12, 15 и 16 разомкнуты. 
Электромагниты Л и П распределителей 6 
и 19 при этом выключены. Рабочая среда 
из силового цилиндра исполнительного ме
ханизма 20 через распределитель 19 идет 
на слив, а через распределитель 6, удержи
ваемый пружиной 7 в положении «нагнета
ние», подается в механизмы 2—5 по трубо
проводам 26—29 и блокирует их.

При воздействии рабочей среды на порш
ни 24 упоры блокируют тягу 21 в положе
нии, соответствующем нейтральному поло
жению управляемых колес.

Отклонение щупа 14 в любую сторону на 
угол меньший а (зона нечувствительности) 
не вызывает изменений в работе устройства.

При изменении траектории движения, на
пример влево, на угол больший угла а , 
(зона нечувствительности для автомата вож
дения) щуп 14, отклоняясь влево, замыкает 
сначала контакт 12 и включает электромаг
нит Л распределителя 6. Рабочая среда из 
механизмов 2-5 по магистралям 26-29 идет 
на слив. Указанные механизмы разблоки
руются и не оказывают влияния на поворот 
трактора. Когда величина изменения траек
тории движения достигнет величины угла 
0 |, щуп 14 замкнет контакт 16 (при этом 
контакт 12 тоже замкнут) и включит элект
ромагнит Л распределителя 19. Рабочая сре
да от источника давления 1 поступает в 
полость А силового цилиндра исполнитель
ного механизма 20, который через тяги 21,

22 поворачивает управляемые колеса влево. 
При этом сжимается правая пружина 25, 
которая при размыкании контакта 16 (окон
чание поворота) возвращает управляемые 
колеса в нейтральное положение.

5 После выравнивания траектории движе
ния щуп 14 размыкает контакт 16, выключая 
электромагнит Л распределителя 19, а за
тем контакт 12, выключая электромагнит Л 
распределителя 6, который пружиной 7 воз
вращается в положение «нагнетание». Ме- 

<0 ханизмы 2—5 блокируются. Полости сило
вого цилиндра исполнительного механизма 
20 в это время соединены со сливом.

Принудительное выключение устройства 
осуществляется выключателем 30.

Применение предлагаемого способа ав
томатического вождения колесных тракто
ров позволит повысить качество копирова
ния заданной траектории движения, улуч
шить маневренность и управляемость трак
тора в процессе вождения, уменьшить пов- 

20 режденность растений при работе в между
рядьях.

25

35

Формула изобретения

1. Способ автоматического вождения ко
лесных тракторов с механизмами блокировки 
управляемых колес в нейтральном положе
нии, межколесных дифференциалов и меж
осевого привода, включающий контроль от-

30 клонения от заданной траектории и выдачу 
команды на поворот управляемых колес, от
личающийся тем, что, с целью повышения 
управляемости, после контроля отклонения 
от заданной траектории, подают сигнал на 
выключение механизмов блокировки, а за
тем подают команду на поворот.

2. Устройство для осуществления способа 
по п. 1, включающее автомат вождения, дат
чик изменения траектории движения с вы
ходным контактом, исполнительный меха-

40 низм, распределитель управления исполни
тельным механизмом, распределитель управ
ления механизмами блокировки, отличаю
щееся тем, что, датчик изменения траектории 
дополнительно снабжен вторым контактом, 
который подключен к распределителю управ- 

** ления механизмами блокировки, а первый 
контакт датчика подкл1бчен к распредели
телю управления исполнительным механиз
мом. ‘

50 Источники информации,
принятые во внимание при экспертизе
1. Авторское свидетельство СССР

№ 342567, кл. А 01 В 69/04, 1972 (прото
тип).

2. Авторское свидетельство СССР 
»  № 498924, кл. А 01 В 69/04, 1976.
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