
колеса используется *"пятое^ колесо. Число оборотов "пятого^ 
колеса и испытуемого колеса замеряется соответственно по- 
тонциометрическими датчиками 12 и 7, Определение вышеука-. 
СІ/ЖНЫХ величин производится по известным методикам. По- 
('редством "'пятого^ колеса производится измерение истинного 
уг'ла увода испытуемой шины. Этот угол определяется разнос­
тью угла разворота шины относительно продольной оси тракто­
ра-тягача и угла увода тягача относительно направления каче­
ния колеса с испытуемой шиной. Измерение угла увода тяга­
ча производится с помощью свободно буксируемого за тягачом 
''пятого^ колеса. Для получения отклонения шлейфа осцилло­
графа, пропорционального углу увода трактора-тягача, на вер­
тикальный кшворень ^пятогоколеса устанавливается потенци­
ометрический датчик угла поворота 11.

Сигналы от потенциометрических и тензометрических дат­
чиков поступают соответственно в распределительные коробки 
Р К - І и РК-П, расположенные на раме установки. Далее через 
пульт управления сигналы поступают на шлейфы осциллографа 
и регистрируются на ленте.

Перед началом испытаний производится тарировка измери­
тельно-регистрирующей аппаратуры, строятся тарировочные 
графики и определяются масштабные (тарировочные) коэффици­
енты, В начале каждого заезда производится запись нулевых 
отметок,

, Л и т е р а т у р а

1, Б о й к о в  В.П, и др, К вопросу об исследовании бокового 
увода тракторных шин, -  В сб.: Автотракторостроение, Минск, 
1975, вып, 7.

В,А, Ким,  Н.А, Р а з о р е н о в ,  Ю,Е, А т а м а н о в

АНАЛИТИЧЕСКИЙ МЕТОД УЧЕТА БУКСОВАНИЯ 
ПРИ ИЗУЧЕНИИ ДВИЖЕНИЯ КОЛЕСНОГО ТРАКТОРА 

СО ВСЕМИ УПРАВЛЯЕМЫМИ КОЛЕСАМИ 
НА ПЛОСКОЙ МОДЕЛИ

При движении тракторного поезда имеет место значитель­
ное буксование ведущих колес трактора, которое может влиять 
на характер движения всего поезда. Установлено, что значи­
тельное буксование колес увеличивает угол увода, который, в
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Рис. 1. Расчетная схема 
трактора.

свою очередь, существенно влияет на характер движения всей 
механической системы.

Для тогр чтобы учесть буксование колес трактора на плос­
кой модели при произвольном случае движения, необходимо ре­
шить задачу приведения масс задних колес трактора к центру 
масс трактора. Приведение производилось с учетом того, что 
задний мост трактора не подрессорен, кузов абсолютно жест­
кий; инерционные характеристики передних колес во внимание 
не принимались.

Кинетическая энергия всей системы после приведения равна

^ п р ,,2  ^ тр  ^2 ^ ^ ^ “ 2ПР _  (условие
2 с~  2 с 2 2 приведения),

где со и 00 -  угловая скорость вращения право-

го и левого колес заднего моста трактора; I -  момент инер­
ции колес.

Из рис. 1 следует:

( R -  ? ) t g  R +  | )1 ё ^ 2 л е в *

lep

2пр

S'. + S'.Inp______ Ілев , §-
2 ’ 2ср'

S'o +2пр 2лев
; (1)
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ср,с
tg  — ł-----Ł - _  S'

L  L 2 Icp
a
L  ^2cp ’

m e S’. 1 Sr. -  соответственно боковой увод правых и1пр 2 лев '
левых колес по осям

'  S'lcp-.  ̂ -  соответственно боковой[ср 2ср
увод центров заднего и переднего моста; L  , В , Ь , а  -
геометрические размеры, указанные на рис. 1; 0 # ^ 2 "  
поворота передних и задних колес.

Так как углы увода не превышают 5 -  10 , то без большой 
погрешности можно считать, что тангенсы равны их углам.

Из уравнений (1) получим

*̂ 2 лев “   ̂  ̂“  2 R   ̂ ^ 2  ср* 

С другой стороны, из рис. 1 

_  L

' 2пр ‘ < ‘ * ^ > ^ 2 с р -

t a  ( в  “  ) + tg  5'г)® ср 1ср ® 2ср

Подставим в выражение (3 ) значение R  , получим

2 лев

2 пр

1 -

1 +

2L

B {tg (e  -5 -, ) + tg3^„ 1
СР l e p  ^  2ср-1

2L

2ср’

2 с р ’

аналогично найдем углы увода передних колес:

S' = S' —
tg  Э ® no -  tg  0 ^  лев

Ілев 1 ср 2 *

-  t g  0
S', = S', + ,SP, лев

Іпр lep 2

Данное выражение (^айдено из условия

( R  -  f ) t g  ( 0 „ р -  f ) t g
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9 .

9 , + 0 11 лев 1 пр
1 ср

Инерционные характеристики передних колес не будем учи­
тывать ввиду их незначительности:

' ' в  ;

' 'В 1 = °^ ^ 2 п р  -  ■ “  1 п р К  ’ Is- •

Из теоремы о скоростях точек при плоском дівйженйй най­
дем

V  cps(5- + oł. ) = v  c o s U  ) ;
О  Z пр 1 с 1 ср

00

V  cosloL + §' )
-С ----- _________ S iŁ cose

к,лев 1  ̂ 2 лев*

^ к .  лев ^■^8'
c o s ^ _

2 пр

М
пр

М + 
тр

V  c o s  (л  + S' ) i 
с 1 ср *

COS^U  |-§'ср)
- c o s  ^  а.

R  "̂ s- ^ -cos2 {^2лeв■ '”̂ l■'
2лев

c o s * ( л +S-  )
_____I ,СР

^ ° ® ^ Г ^ 2 п р - ^ 1 ^

C O S 2̂  1
2npJ*

Окончательно приведенная масса равна

C O S^ [oC ^-^ (tgg^^- ) - f  ^2СР 3
м =м +■

пр тр 2 2
c o s

-  . СР ICD-----------
B t g ( © ^ y + t g ^ - - „В

f i _ — r _ £ £ ---- l£E--------SsE— )^ ' +
2L  '■ 2cp

*--------c o s  1 - L
4 а ( ^ с р -  i p ) - " * s ^ 2 c p ]

2L
+2cp
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Рис. 2. Изменение приведенной 
массы от ш

c o s  |(l-f

c o s ^  [ў. + ^ ( t g ^  - ^ і_______^ 1 ср Іср^ L  2ср

B g 8 (g ^ p - » c p V t j ^

X C O S  1 +2 і . . < ‘ 5 < != £

[<

2 L

-  ^ lc p )- ^ * g ‘̂ 2cp]
2 L - V =J 2ср

(4)

Полученное уравнение позволяет изучить движение трактора 
с учетом буксования на плоской модели при произвольном его

2 X ■
движении. Выражение М *  М + , используемое для

пр тр
определения приведенной массы при прямолинейном движении
без буксования, является частным случаем уравнения (4) .  На
рис. 2 приведен график изменения М от к.п.д. при S' > S'  .

пр 1 2

В.В. Я цк ев ич ,  Н г у е н  М и н ь  Д ы о н г ,  
Е.А, Р ом а нч ик ^  П*В, З е л е н ы й ,  А ,Т , С к о й б е д а

К ОПРЕДЕЛЕНИЮ СТОИМОСТИ ’ 
СЕЛЬСКОХОЗЯЙСТВЕННОЙ ТЕХНИКИ 

ПРИ ПРОГНОЗИРОВАНИИ ЕЕ ПАРАМЕТРОВ

Эффективность использования сельскохозяйственной техники 
В основном определяется производительностью агрегата, за­
тратами живого труда и материально-денежных средств при
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