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К ВОПРОСУ АВТОМАТШ ЕСКОЙ КОРРЕКЦИИ 
НАВЕСНЫХ СИСТЕМ КРУТОСКЛОННЫХ ТРАКТОГОВ

Крутосклонные тракторы с автоматической системой стабили
зации вертикального положения остова оборудуются механизмами 
навески, обеспечивающими расположение рабочих органов наве
шенной сельскохозяйственной машины параллельно обрабатывае
мой поверхности.

Копирование машиной поверхности склона может осуществ
ляться за счет зазоров в соединениях рычагов подъема, раско
сов и нижних продольных тяг [ l ]  или автоматически принуди
тельной коррекцией [2 ].

Приспосабливание машины к поверхности склона первым спо
собом конструктивно проще, при этом достаточно обеспечить 
лишь требуемые зазоры в соединениях рычагов подъема, раско
сов и нижних продольных тяг. Однако он имеет ряд недостатков, 
основные из которых -  невозможность работы с навесными ма
шинами без опорных колес, а также отсутствие дорожного про
света в транспортном положении у широкозахватных машин.

Наиболее эффективно приспосабливание машины к поверхности 
склона посредством механизма автоматической коррекции с при
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нудительным следящим приводом от механизма стабилизации ос
това трактора.

Известны навесные системы с принудительной автоматиче
ской коррекцией для крутосклонных тракторов, стабилизация вер
тикального положения остова которых достигается перемещением 
колес обоих бортов в вертикально-продольной плоскости в про
тивоположные стороны [2].

Указанные навесные системы неприемлемы для крутосклон
ных тракторов, стабилизация остова которых осуществляется пе
ремещением колеса только одного борта [З], так как не обеспе
чивается требуемая кинематическая связь сельскохозяйственного 
орудия с трактором. Кроме того, из-за увеличенных ходов эле

ментов навесной системы происходит разворот присоединитель
ного треугольника и как следствие перекос навешенной на трак
тор сельскохозяйственной машины, что приводит к изменению 
ширины захвата, повышению тягового сопротивления, нарушению 
агротехнических требований и ухудшению технико-экономических 
показателей горного машинно-тракторного агрегата.

Механизм навески [4 ] обеспечивает автоматическое приспо
сабливание навесных машин к поверхности склона при стабили
зации остова трактора одним бортом, полностью исключает пе
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рекос машины в плане и содержит шарнирно прикрепленные к ос
тову 1 трактора (рис. 1 ) центральную 8 и две нижние продоль
ные тяги 10 и 15, механизм подъема нижних тяг 5, устройство 
коррекции машины параллельно поверхности склона, состоящее из 
левого и правого рычагов коррекции 16 и 11, установленных на 
нижних продольных тягах 10 и 15 с возможностью поворота. 
Одно из плеч каждого из рычагов коррекции 16 и 11 кинемати
чески связано соответственно с левым 3 и правым 7 поворот
ными бортовыми редукторами механизма стабилизации остова 
трактора посредством шарнирных тяг 2 и 9 и кронштейнов 4 и 
6, жестко установленных на корпусах упомянутых редукторов. 
Второе плечо каждого из рычагов коррекции 16 и 11 шарнирно 
соединено с левым и правым концами поперечной балки 13, со
держащей ползун 12, Ползун 12 установлен в направляющей 14, 
шарнирно связанной со свободными концами центральной 8 и ниж
них продольных тяг 10 и 15. Коррекция машины параллельно 
поверхности склона осуществляется за счет поворота рычагов 
коррекции 16 и 11, связанных с поворотными бортовыми редук
торами механизма стабилизации остова трактора. Следовательно, 
положение навешенной на трактор сельскохозяйственной машины 
зависит от положения бортовых редукторов и при стабилизации 
остова одним бортом определяется по зависимости
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где -  угол поворота бортового редуктора; -  угол между 
положениями машины на горизонтальной поверхности и на скло
не (угол коррекции). Остальные обозначения понятны из рис. 2.
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Используя полученные аналитические зависимости, с Помощью 
ЭЦВМ выбраны параметры механизма автоматической коррекции 
навесной системы, при которых величина угла в стабилизи
рованном положении остова крутосклонного трактора наиболее

Рис. 2. Схема механизма автоматической коррекции (CCj=x; 0С= 
= О С ^=с; О .С . .  = 1п ; О ,С . = т ;  АС=1 ; О .А  = г ; O .D  = d ;

D D = b ; D  E = B ; D E  =В О„Е = Ю .О ’ о о о о z  о

близка к величине угла поперечного склона, причем разность 
I оС -  oL^ I на всем диапазон 
ва не превышает 0 ,01  рад.
оС -  oL^ I на всем диапазоне автоматической стабилизации осто-
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К ОПРЕДЕЛЕНИЮ ПАРАМЕТРОВ АВТОМАТИЧЕСКОЙ 
СИСТЕМЫ ПОВЫШЕНИЯ ОРИЕНТИРУЕМОСТИ 

МАШИННО-ТРАКТОРНОГО АГРЕГАТА 
В НАПРАВЛЕНИИ ДВИЖЕНИЯ НА СКЛОНЕ

Создание системы автоматической стабилизации остова и хо
довой части существенно повысило ориентируемость крутосклон
ного трактора в направлении движения передних колес на попе
речном склоне. При этом возросла ориентируемость в направле
нии движения и навесных машин благодаря возможности обеспе
чить жесткую связь их с остовом трактора в плане. Курсовой же 
угол прицепных машин не зависит от показателей курсового 
движения трактора, поэтому их оборудуют собственными систе
мами повышения ориентируемости в направлении движения. Прин
цип работы этих систем основан на создании восстанавливающе
го момента относительно точки прицепа, противодействующего 
возмущающему моменту от боковой составляющей вертикальной 
нагрузки, например путем поворота опорных колес в плане или 
поперечного смещения точки прицепа относительно рамы машины 
вверх по склону [1, 2 ].  Последний путь более универсален, так 
как не зависит от наличия у машины собственной ходовой части.

При достаточно высокой устойчивости курсового движения 
трактора управление смещением точки прицепа может быть ав
томатизировано установкой датчика угла поворота машины отно
сительно трактора в плане (рис. 1 ) [З] . Основным параметром, 
определяющим конструкцию как устройства для смещения точки 
прицепа, так и автоматической системы управления им является 
зависимость рассматриваемого поперечного смещения от угла 
склона. Наиболее точно ее позволяют получить полевые испыта
ния машинно-тракторного агрегата.

Полевые испытания машинно-тракторного агрегата в составе 
крутосклонного трактора и экспериментальной прицепной сель
скохозяйственной машины, созданной на базе зернотуковой сеял- 
ки семейства СЗ-3,6, подтвердили теоретические предпосылки 
относительно эффективности управления ее курсовым движением 
путем поперечного смещения точки прицепа.
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