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(54) УСТРОЙСТВО СТАБИЛИЗАЦИИ КРУТО- 
СКЛОННОГО ТРАКТОРА
(57) Изобретение’ относится к авто
тракторной промышленности, в част
ности к средствам, предназначенным 
для работы в условиях горного рель- 
фа, и позволяет повысить устойчи
вость движения транспортного средст
ва, безопасность водителя и сохран-
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ность перевозимых грузов путем свое
временной отработки дорожных возму
щений. Устройство содержит бортовые 
поворотные редукторы с приводом, 
основной и дополнительный маятнико
вые датчики крена, датчик скорости 
и блок управления. При наезде перед
них колес транспортного средства на 
неровность или на склон основной ма
ятниковый датчик крена выдает сигнал 
об изменении профиля местности,блок 
управления в соответствии со ско
ростью движения трактора формирует 
управляющее воздействие и момент его 
выдачи для компенсации дорожного 
возмущения. Дополнительный датчик 
крена обеспечивает компенсацию накоп
ленной ошибки управления. Блок управ
ления содержит сумматоры, линии за
держки, инвертор, масштабирующий 
усилитель. 2 ил.

Изобретение относится к автотрак
торной промышленности, в частности 
к средствам, предназначенным для ра
боты в усхювиях горного рельефа.

Цель изобретения - повышение ус
тойчивости и приспосабливаемое™ к 
неровностям поверхности движения.

На фиг,1 изображено предлагаемое 
устройстве стабилизации крутосклонно
го трактора; на фиг. 2 - функциональ
ная схема блока управления.

Устройство стабилизации круто- 
склонного трактора содержит бортовые 
редукторы 1 задних колес, связанные 
с приводом 2 их поворота, свободно

качающуюся балку 3 передних колес 
и маятниковый датчик 4 крена,подве
шенный на оси 5 в корпусе 6, закреп
ленном на качающейся балке 3 перед
них колес, датчик 7 скорости,допол
нительный датчик 8 крена, закреплен-., 
ный на остове 9 крутосклонного трак
тора, и блок 10 управления, включаю
щий в себя сумматоры 11 и 12,управ
ляемую 13 й неуправляемую 14 линии 
задержки, инвертор 15, масштабирую- ( 
щий усилитель 16, к входу которого 
подключен датчик 7 скорости, а выход 
соединен с управляющим входом управ
ляемой линии 13 задержки, через кото
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рую выход первого сумматора 11 соеди
нен с входом второго сумматора 12, 
к второму входу последнего подключен 
дополнительный маятниковый датчик 8 
крена, а выход подключен к электро- 
гидравлическому усилителю 17,основ
ной маятниковый датчик 4 подключен 
к первому входу и через последова
тельно соединенные неуправляемую ли
нию 14 задержки и инвертор - к вто
рому входу первого сумматора 11,

Устройство работает следующим 
образом.

При движении крутосклонного трак
тора по горизонтальной поверхности 
балка 3 занимает также горизонталь-г 
ное положение, а остов 9, корпус 6 
основного датчика 4 крена и дополни
тельный датчик 8 крена находятся в 
вертикальном положении. На выходах 
датчиков 4 и 8 крена сигналы отсут
ствуют, соответственно нет сигнала 
на выходе блока 10 управления, и. 
электрогидравлический усилитель обес
печивает запирание обеих полостей 
привода 2, а следовательно,блокиро
вание редукторов 1 и колес от пере
мещений относительно остова 9,

При въезде на поперечный склон 
или неровность рельефа пересеченной 
местности первой на изменение релье
фа реагирует поперечная балка 3, 
несущая передние опорные колеса транс 
портного средства. Балка поворачива
ется в зависимости от направления 
склона по или против часовой'стрелки, 
в то время , как задние колеса и ос
тов 9 продолжают занимать вертикаль
ное положение, находясь еще в преж
них условиях движения. Повернувшись, 
балка накренит закрепленный,на ней 
корпус 6 основного датчика 4 крена 
в том же направлении - направление 
поперечного наклона опорной поверх
ности, На выходе основного датчика 
4 крена появляется электрический 
сигнал, пропорциональный углу поворо
та балки 3 относительно положения 
равновесия о Этот сигнал поступает 
на вход первой линии 14 задержки, на 
выходе которой сигнал отсутствует, 
так как в предьщущий момент времени 
сигнала на выходе основного датчика 
крена не было. Входной сигнал первой 
линии 14 задержки и ее выходной сиг
нал через инвертор 15 подаются 
на входы первого сумматора 11,на 
выходе которого получается электри

ческий сигнал, пропорциональный из
менению рельефа местности0 Выход сум
матора 1! подается на вход второй 
управляемой линии 13 задержки,время 
задержки которой регулируется сигна
лом с выхода масштабирующего усили
теля 16, на вход которого поступает 
выход датчика 7 скорости.

Временные параметры первой 14 и 
второй управляемой 13 линий задерж
ки выбираются из следующих соображе
ний, Обозначим L длину продольной 
базы трактора. Сигнал об изменении 
профиля местности от основного дат
чика крена вырабатывается за время 
Т до того момента, когда задние ко
леса трактора наедут на препятствие.
При этом, Т = где V - скорость
движения транспортного средства.

Обозначив время срабатывания 
системы управления tCp , получаем

t = Т — t = ———  — г  ‘-зад. L t-cp. v Lep *
где t го|д - время, на которое за

держивается сйгнал уп
равления приводом 2 по
ворота задних колес 
транспортного средства. 

Обозначим время задержки первой 
линии задержки Ц  и время задержки 
второй управляемой линии задержки 
ta(V).

При выполнении условия

^ зад 7 ~v“  "* ср- в < + *•£

оценку значений t 4 и t2(V) прово
дим следующим образом-

Пусть v Mq(cc - максимальная ско
рость движения транспортного средст
ва; зад. мич“ минимальное время за
держки сигнала управления, соответ
ствующее максимальной скорости транс
портного средства, получаем

t < + Ц 00Мцн •
Так как t'< = const, ее можно выб

рать, например,

t = ~ I - t  L « 2 t âA- «ин *
тогда

= ~2 fc<jaA. мин*
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При этом

L:t(V) - -J- - -Of ~ t4 >

т0е, t^(V) обратно пропорционально 
скорости Дёижения транспортного 
средства.

Таким образом, на выходе второй 
управляемой линии !3 задержки при
сутствует сигнал, пропорциональный 
необходимому повороту бортовых ре
дукторов 1 задних колес транспорт
ного средства для компенсации изме
нения профиля местности. Для устра
нения накопления ошибки в системе 
управления используется дополнитель
ный датчик 8 крена, связанный с ос
товом 9 транспортного средства и 
реагирующий на отклонения остова от 
вертикали.

Сигнал датчика 8 крена суммирует
ся с сигналом на выходе второй управ
ляемой линии 13 задержки сумматором 
12 и поступает на вход электрогидрав- 
лического усилителя 17, который про
изводит подключение одной* из полос
тей привода 2 к насосу 19, а второй ■ 
к сливу 18 и регулирует расход рабо
чей жидкости в зависимости от сигна
ла блока 10 управления. Под действи
ем давления масла привод 2 осущест
вляет поворот бортовых редукторов I 
в противофазе, а тем самым осущест
вляет перемещение задних колес в про
тивоположных направлениях, обеспечи
вая выравнивание остова транспортно
го средства.
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Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я

Устройство стабилизации круто- 
склонного трактора, содержащее бор
товые редукторы задних колес, свя
занные с приводом их поворота,свобод
но качающуюся балку передних колес 
и маятниковый датчик крена,подвешен
ный на оси в корпусе, закрепленном 
на качающейся балке передних колес, 
о т л и ч а ю щ е е с я  тем, что, 
с целью повышения устойчивости и прис- 
посабливаемости к неровностям поверх
ности движения, оно снабжено датчи
ком скорости, дополнительным маятни
ковым датчиком крена, закрепленным 
на остове крутосклонного трактора 
и блоком управления, включающим в 
себя сумматоры, управляемую и неуп
равляемую линии задержки, инвертор, 
масштабирующий усилитель, к входу 
которого подключен датчик скорости, 
а выход соединен с управляющим входом 
управляемой линии задержки,через ко
торую выход первого сумматора соеди- ’ 
нен с первым входом второго суммато
ра, к второму входу последнего из 
которых подключен дополнительный 
маятниковый датчик крена, а выход 
подключен к электрогидравлическому 
усилителю, а основной маятниковый 
датчик подключен к первому входу.и 
через последовательно соединенные 
неуправляемую линии задержки и ин
вертор - к второму входу первого 
сумматора,
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