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СРЕДСТВА

I
Изобретение относитсй к транспортно

му машиностроению, в частности к систе
ме автоматического управления приводом.
* . Известна система автоматического уп

равления приводом ведущих колес трас- 
портного средства, содержащая датчик 
нагруженности трансмиссии, состоящий из 
двух кулачковых полумуфт, одна из кото
рых установлена неподвижно, а другая -  
подпружинена относительно первой, гидро
распределитель, вход которого связан с 
нагнетательной гидролинией, первый вы
ход -  со сливной гидролинией, а золот- 

-ник кинематически соединен с подпружи- " 
ненной полумуфтой, и гидромуфту, уста
новленную в приводе включаемого моста, 
полость управления которой гидравличес
ки связана со вторым вьрюдом гидрорас
пределителя [ l ] .

Основным недостатком такой системы 
является непостоянство кинематическо
го рассогласования вследствие различно
го износа передних и задних колёс, в 
результате чего пер.сдний мост включает
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ся в работу при больших значениях буіс- 
сования задних колес и эффективность 
его с износом шин передних колес сни
жается.

Цель йзобретеішя -  повышение эффек
тивности системы автоматического уп
равления.

Поставленная цель достигается тем, 
что предлагаемая система снабжена пе
далью принудительного включения моста, 
кинек^этически связанной с золотником 
гидрораспределителя, а датчик нагружен
ности установлен в приводе ведущего моста.

Такое устройство системы автомати
ческого управления позволяет включать 
и выключать ведущие мосты независимо 
от разности угловых скоростей колес раз
личных осей. Включение ведущего моста 
будет происходить при определенной на- 
гружеш-юсти ранее включенного моста.

. На фиг. 1 представлена функшюналт^- 
ная.схема предлагаемой системы; на 
'фйі''. 2 -  вариант ее конструктивное вы
полнения .



Фушашоіішгьйая схема предлагаемой 
системы содержит ведущие мосты .1-3 
датчики 4 .1 , 4 .2  и 4 .3  нагрунсенности 
трансмиссии ведущих мостов 1, 2 и 3 
соответственно и исполнительные меха- j
низмы.5.1, 5 .2  и 5 .3  включения веду
щих мостов 1 ,2  и З соответствеішо; ■

При этом на фиг. 1 показаны динами
ческие воздействия на ходовую систему 
транспортного средства (F ) .  10

Конструктивная схема содержит также 
источники б .и  7  давления, гидрораспре— 
делители 8 и 9, вход которых связан с 
соответствующим источником давлеішя, 
подвижные кулачковые полумуфты 10 и 11 15 
датигасов, кинематические связи 12 и 13 
гидрораспределителей б  и 9 с поДВйхшьі- 
Ш  В" осевом направлёнии кулачковыми 
полумуфтами 1 0  и 11 , неподвижные ку
лачковые nonyMjn})Tbi 14  и 15, вал 16 20
двигателя транспортного средства, гидро- 
линии 17 и 18 слива и гидролинии 19 и 
2 0  включения йсполнйтетіьніых механизмов 
5 .2  и 5 .3 .

Ведущие мосты 1 ,2  и 3 связаны между 25 
собой валаійй 21, 2 2  и 23  трансмиссии. 
Гидрораспределители 8 и 9 снабжены пру
жинами 2 4  и 25 возврата^ гидрораспреде- 
питепей в исходное положение и педалями 
26  и 27  принудительного включения мос
тов.

Система автоматігческогю управления 
работает следующим образом.

При увеличении нагружеішостй вала 21 
трансмиссии ведущего моста 1, приводи
мого от вала 16 HBHhaTenfl, подвижная 
кулачковая полумуфта 10 датчика 4 .1  
перемещается и через связь 12 воздейст
вует на гидрораспределитель 8. Послед
ний перемадается и сообщает источник 6 
давления с гвдролинией 19, разойцая его 
при этом с гйдроліінйей 17 слива. Под 
давлением источника 6 давления исполни
тельный механизм 5 .2  эамьпсается и вклю' 
чает в работу Ведущий мост 2.

Если нагруженность продолжает расти, 
то датчик 4 .2 , установленный на валу 22  
и измеряющий деформацию вала, своей под
вижной полумуфтой 11, которая отходит 
от полумуфты 15, воздействует через 
СВЯЗЬ 13 на гидрораспределитель 9, ко
торый сообщает источник 7 давления через 
гидролинию 2 0  с рабочей полостью испол
нительного мехаішзма 5 .3  и включает в

При уметщшешш нагружегтости под
вижные полуму4)ты 10  и 11 датчиков 4.1 
и 4 .2  перемещаются и смыкаются с не
подвижными полух<у()тами 14 и 15. Гидрр- 

J распределители 8 и 9 при этом под дей
ствием пружин 24  и 25 возвращаются в 
исходное положение и сообщают гидро- 
лиюш 19 и 20 со сливными гидрОлиния- 
ми 17 и 18. Давление в рабочих полос
тях исполнительных механизмов 5 .2 , ,
5i3 ‘падает и мосты 2 и 3 отклкиают- 
ся.

Для принудительного включения веду
щих мостов необходимо воздействовать 
на гидрораспределитепи 8 и 9 нажати
ем на педали 26 и 27 . При этом гидро
распределители пер ем вдаются и включают 
все ведущие мосты независимо от поло
жения подвижных полумуфт 10  и 11 дат
чиков 4 .1  и 4.2 .

Система автоматического управления 
приводом многоосного транспортного сред-; 
ства рбеспечивает поочередное вюпочение 
ведущхгх мостов в зависимости' оТ HarpySi- 
женности валов трансмиссии.
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работу ведущий мост 3,

Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я

Система автоматического управпеішя 
приводом ведущих колес многоосного транс
портного средства, содержащая датчик 
нагружейности трансмиссии состоящий 
из двух кулачковых полумуфт, одна из 
которых установлена неподвижно, а дру- 

35 гйя -  подпружинена относительной первой, 
гидрораОпределитель, вход которого свя
зан с нагнетательной гидролинией, первый 
выход -  со сливной гидропинией, а золот
ник кйнематйческіі соединен с подпружи
ненной полумуфтой, и гидромуфту, уста
новленную в приводе включаемого моста, 
полость управления которой гидравлически 
связана со вторым выходом гидрораспре- 
деяителя, о т л  и.ч а ю щ а я с я 
тем, что, с целью повышеиия эффектив
ности системы автоматического управле
ния, она снабжена педалью принудитель
ного включения моста, кинематически 
связагшой с золотником гидрораспредели
теля, а датчик нагруженности установлен 
в приводе ведущего моста.

Источники информации, 
принятые во внимание при экспертизе 

1. Авторское свидетельство СССР 
№ 5 36 99 4 , В 60  К 17/30, 1974.
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