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(57) 
Система управления положением корпуса гусеничной машины, включающая насос с 

баком, гидропневматические рессоры с гидравлическими полостями, механизм натяжения 
гусеничных цепей с гидропневматическими цилиндрами и задающее устройство, связы-
вающее гидравлические полости рессор, гидропневматических цилиндров механизма на-
тяжения гусеничных цепей с насосом и баком, систему стабилизации положения корпуса 
машины, выполненную в виде одного на рессору дозирующего устройства, включающего 
гидроцилиндр дозирования с поршнем, образующим две полости, двухпозиционный гид-
рораспределитель управления с электромагнитным управлением, связывающий последо-
вательно одну из полостей гидроцилиндра с напорной полостью гидрозамка рессоры, и 
переключатель режима с электромагнитным управлением, связывающий вторую полость 
гидроцилиндра дозирования и управляющую полость гидрозамка рессоры с насосом, либо 
сливом в бак гидросистемы, отличающаяся тем, что гидроцилиндр дозирования оснащен 
двумя поршнями, связанными между собой штангой с магнитом, магнитное поле которого 
взаимодействует в крайних позициях поршней с двумя герконами, установленными на 
корпусе гидроцилиндра дозирования, и ориентированными вдоль его образующей, пере-
ключатель режима выполнен двухпозиционным с электромагнитным управлением по сиг-
налу датчика давления рабочей жидкости данной рессоры. 
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(56) 
1. Платонов В.Ф., Коробкин В.А., Кожевников B.C., Платонов C.B. Многоцелевые гусе-

ничные шасси. - M.: Машиностроение, 1998 - С. 324. 
2. Патент РБ 314U, МПК B 60G 17/04, 2001. 
 
 
Полезная модель относится к транспортному машиностроению, преимущественно к 

гусеничным машинам с гидропневматической подвеской опорных катков и системой 
управления положением корпуса. 

Известна система управления положением корпуса гусеничной машины, включающая 
насос с баком, гидропневматические рессоры с гидравлическими полостями, механизм 
натяжения гусеничных цепей с гидропневматическими цилиндрами и задающее устройст-
во, связывающее гидравлические полости рессор, гидропневматических цилиндров меха-
низма натяжения гусеничных цепей с насосом и баком [1]. 

Известная система управления положением корпуса гусеничной машины обеспечивает 
установку корпуса в положение номинального дорожного просвета, подъем, опускание, диф-
ферент на нос, корму. Гидропневматическая подвеска гусеничной машины обеспечивает вы-
сокие показатели плавности хода. Нагруженность элементов ходовой части известной маши-
ны находится в допустимых пределах. Высока их надежность и долговечность. 

Недостатком известной системы управления положением корпуса является низкая ста-
бильность параметров гидропневматической подвески опорных катков. Так, при движении 
гусеничной машины по трассе с неровной опорной поверхностью существенно увеличивается 
энергия колебаний, превращаемая амортизаторами рессор в тепло, в результате чего рабочая 
жидкость и газ рессор нагреваются. При нагревании и расширении газа и жидкости увеличи-
вается дорожный просвет машины и соответственно давление в рабочих полостях рессор и 
механизмов натяжения гусеничных цепей. Это приводит к увеличению нагруженности эле-
ментов ходовой части, снижению надежности и долговечности их. 

Известна система управления положением корпуса гусеничной машины, включающая 
насос с баком, гидропневматические рессоры с гидравлическими полостями, механизм 
натяжения гусеничных цепей с гидропневматическими цилиндрами и задающее устройст-
во, связывающее гидравлические полости рессор, гидропневматических цилиндров меха-
низма натяжения гусеничных цепей с насосом и баком, систему стабилизации положения 
корпуса машины, выполненную в виде одного на рессору дозирующего устройства, вклю-
чающего гидроцилиндр дозирования с поршнем, образующим две полости, двухпозици-
онный гидрораспределитель управления с электромагнитным управлением, связывающий 
последовательно одну из полостей гидроцилиндра с напорной полостью гидрозамка рес-
соры, и переключатель режима с электромагнитным управлением, связывающий вторую 
полость гидроцилиндра дозирования и управляющую полость гидрозамка рессоры с насо-
сом, либо сливом в бак гидросистемы [2]. 

Известная система управления положением корпуса гусеничной машины обеспечива-
ет стабилизацию положения корпуса за счет слива части рабочей жидкости из рабочих 
полостей рессор в бак гидросистемы при нагревании и закачку рабочей жидкости из бака 
в рабочие полости рессор при охлаждении рабочей жидкости и газа. 

К недостаткам известной системы следует отнести разность нагрузочных режимов рабо-
ты и перегрузку элементов ходовой части отдельных катков, снижение надежности работы и 
долговечности их. Так, при увеличении дорожного просвета и натяжения гусеничной цепи 
система стабилизации положения корпуса обеспечивает слив одинаковых объемов рабочей 
жидкости из полостей всех рессор, оборудованных дозирующими устройствами, без учета 
степени изменения объема рабочей жидкости и газа каждой рессоры. 

Также недостатком известной системы являются ограниченные функциональные воз-
можности. Это объясняется тем, что система не обеспечивает возможность выполнения 
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операций по установке корпуса машины в положение "Номинальный дорожный просвет" 
из любого положения, дифферент на нос, корму, установку корпуса машины в любое про-
межуточное положение. 

Задачей, решаемой полезной моделью, является расширение функциональных воз-
можностей системы управления положением корпуса гусеничной машины, увеличение 
надежности и долговечности элементов ходовой части. 

Поставленная задача решается тем, что в системе управления положением корпуса гу-
сеничной машины, включающей насос с баком, гидропневматические рессоры с гидрав-
лическими полостями, механизм натяжения гусеничных цепей с гидропневматическими 
цилиндрами и задающее устройство, связывающее гидравлические полости рессор, гид-
ропневматических цилиндров механизма натяжения гусеничных цепей с насосом и баком, 
систему стабилизации положения корпуса машины, выполненную в виде одного на рессо-
ру дозирующего устройства, включающего гидроцилиндр дозирования с поршнем, обра-
зующим две полости, двухпозиционный гидрораспределитель управления с электромаг-
нитным управлением, связывающий последовательно одну из полостей гидроцилиндра с 
напорной полостью гидрозамка рессоры, и переключатель режима с электромагнитным 
управлением, связывающий вторую полость гидроцилиндра дозирования и управляющую 
полость гидрозамка рессоры с насосом, либо сливом в бак гидросистемы, гидроцилиндр 
дозирования оснащен двумя поршнями, связанными между собой штангой с магнитом, 
магнитное поле которого взаимодействует в крайних позициях поршней с двумя геркона-
ми, установленными на корпусе гидроцилиндра дозирования, и ориентированными вдоль 
его образующей, переключатель режима выполнен двухпозиционным с электромагнит-
ным управлением по сигналу датчика давления рабочей жидкости данной рессоры. 

Существенные отличительные признаки предлагаемого технического решения обес-
печивают возможность выполнения операций по установке корпуса машины в положение 
"Номинальный дорожный просвет" из любого положения, дифферент на нос, корму, уста-
новку корпуса машины в промежуточное положение. Также выравниваются нагрузочные 
режимы элементов ходовой части, увеличивается надежность работы и долговечность их. 

На чертеже представлена схема системы управления положением корпуса гусеничной 
машины. 

Система управления положением корпуса гусеничной машины включает гидропнев-
матические рессоры 1 с гидравлическими 2 и пневматическими 3 полостями, разделенны-
ми эластичными диафрагмами. Гидравлическая полость 2 каждой рессоры 1 ограничена 
поршнем со штоком, связанным с рычагом и балансиром опорного катка (не показан). 
Каждая гидравлическая полость 2 заперта гидрозамком 4 с управляющей 5 и напорной 6 
полостями. В гидравлической полости 2 установлен амортизатор 7. 

Для натяжения гусеничных цепей каждого борта система управления положением 
корпуса оснащена гидропневматическим механизмом натяжения, включающим один на 
борт гидропневматический цилиндр 8 с пневматической 9, гидравлической поршневой 10 
и штоковой 11 полостями. Поршневые полости 10 заперты гидрозамками 12, напорные 
полости 13 которых связаны между собой. Штоковые полости 11 гидропневматических 
цилиндров 8 связаны между собой и через предохранительный клапан 14 связаны с управ-
ляющими полостями 15 гидрозамков 12. Параллельно предохранительному клапану 14 
установлен обратный клапан 16, обеспечивающий слив жидкости из управляющих полос-
тей 15 в штоковые полости 11 гидропневматических цилиндров 8. 

Система управления положением корпуса гусеничной машины оснащена насосом 17 и 
баком 18. Для защиты насоса 17 от перегрузки в напорной магистрали установлен предо-
хранительный клапан 19. 

Для дозирования объемов рабочей жидкости, поступающей в гидравлические полости 
2 рессор 1, система управления положением корпуса гусеничной машины дополнительно 
оснащена одним на каждую рессору 1 дозирующим устройством 20. 
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Дозирующее устройство 20 состоит из гидроцилиндра дозирования 21, двухпозицион-
ных гидрораспределителей управления 22, переключателя режима 23 с электромагнитным 
управлением посредством электромагнитов 24, 25. 

Гидроцилиндр дозирования 21 оснащен двумя поршнями 26, 27, образующими рабо-
чие полости 28, 29. Поршни 26, 27 связаны между собой штангой с магнитом 30, магнит-
ное поле которого взаимодействует в крайних позициях поршней 26, 27 с двумя геркона-
ми 31, 32, установленными на корпусе гидроцилиндра дозирования 21 и ориентирован-
ными вдоль его образующей. 

Гидравлическая полость 2 каждой рессоры 1 оснащена датчиком давления 33, регист-
рирующим статическое давление в рессоре. 

Каждая из рабочих полостей 28, 29 гидроцилиндра дозирования 21 связана в первой либо 
второй позициях гидрораспределителя управления 22 с напорной полостью 6 гидрозамка 4, и 
в первой позиции переключателя режима 23 - с баком 18 гидросистемы, а во второй позиции 
переключателя режима 23, через двухпозиционный гидрораспределитель включения 34 с 
электромагнитным управлением посредством электромагнита 35, - с насосом 17. 

Управляющая полость 5 гидрозамка 4 связана в первой позиции переключателя режи-
ма 23, через гидрораспределитель включения 34, с насосом 17 и сливом в бак 18 - во вто-
рой позиции переключателя режима 23. 

Напорные полости 13 гидрозамков 12 и штоковые полости 11 гидропневматических 
цилиндров 8 связаны через трехпозиционный гидрораспределитель 36 с электромагнит-
ным управлением посредством электромагнитов 37, 38 с баком 18 и через гидрораспреде-
литель включения 34 с насосом 17. Давление в рабочих полостях 10 ограничено предо-
хранительным клапаном 39. 

Каждое дозирующее устройство 20 оснащено блоком управления 40, принимающим 
сигналы герконов 31, 32, датчика давления 33 и обеспечивающим питание электромагни-
тов 24, 25. 

Система управления положением корпуса оснащена задающим устройством 41, при-
нимающим сигналы блоков управления 40 и обеспечивающим питание электромагнитов 
35, 37, 38. Система управления положением корпуса оснащена также датчиками положе-
ния корпуса (не показаны), установленными в зоне передних и задних опорных катков и 
регистрирующими информацию о дорожном просвете корпуса гусеничной машины. Ин-
формация принимается задающим устройством 41. 

Система управления положением корпуса гусеничной машины работает следующим 
образом. 

При выполнении операций по установке корпуса гусеничной машины в положение 
"Номинальный дорожный просвет" из положения минимального дорожного просвета с 
одновременным натяжением гусеничных цепей включается насос 17, задающее устройст-
во 41 переключается в соответствующую позицию, подается питание на катушку элек-
тромагнита 35, переводящего гидрораспределитель включения 34 во вторую позицию, по-
дается питание на катушку электромагнита 38, переводящего гидрораспределитель 36 в 
первую позицию, подается питание на катушки электромагнитов 25, переводящих пере-
ключатели режима 23 во вторую позицию. 

Жидкость от насоса 17 через гидрораспределитель 36 подается в напорные полости 13 гид-
розамков 12, открывает их и поступает в поршневые полости 10 гидропневматических цилинд-
ров 8. Жидкость из управляющих полостей 15 гидрозамков 12 открывает обратный клапан 16 и 
поступает на слив в бак 18. Жидкость из штоковых полостей 11 сливается в бак 18. 

Одновременно жидкость через переключатели режима 23, гидрораспределители 
управления 22 в первой позиции подается в полости 29 гидроцилиндров дозирования 21 
дозирующих устройств 20. Поршни 27 перемещаются, приводя в движение поршни 26, и 
жидкость из полостей 28 через гидрораспределители управления 22 поступает в напорные 
полости 6 гидрозамков 4, открывает их и далее поступает в рабочие полости 2 рессор 1. 
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Управляющие полости 5 гидрозамков 4 через переключатели режима 23 соединяются со 
сливом в бак 18. 

При достижении поршнями 26 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 31. Герконы 31 замыкаются. Сигналы герконов 31 подаются на блоки управле-
ния 40 и далее на задающее устройство 41. При получении задающим устройством 41 
сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 20 гидропневматических 
рессор 1 задающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. Блоки управле-
ния 40 подают питание на обмотки электромагнитов 24, и гидрораспределители управле-
ния 22 переводятся во вторую позицию. 

Жидкость через переключатели режима 23, гидрораспределители управления 22 во 
второй позиции подается в полости 28 гидроцилиндров дозирования 21 дозирующих уст-
ройств 20. Поршни 26 перемещаются, приводя в движение поршни 27, и жидкость из по-
лостей 29 через гидрораспределители управления 22 поступает в напорные полости 6 гид-
розамков 4, открывает их и далее поступает в рабочие полости 2 рессор 1. 

При достижении поршнями 27 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 32. Герконы 32 замыкаются, а герконы 31 размыкаются. Сигналы герконов 32 по-
даются на блоки управления 40 и далее на задающее устройство 41. При получении задаю-
щим устройством 41 сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 20 гид-
ропневматических рессор 1, задающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. 
Блоки управления 40 выключают питание обмоток электромагнитов 24, и гидрораспредели-
тели управления 22 переводятся в первую позицию под действием своих пружин. 

Далее цикл закачки рабочей жидкости в полости 2 продолжается, как описано выше. 
Корпус машины поднимается. Дозирующие устройства 20 обеспечивают равенство объе-
мов рабочей жидкости, поступающей в рабочие полости 2 рессор 1. 

При достижении корпусом машины положения "Номинальный дорожный просвет" 
датчики положения корпуса (не показаны) подают сигнал. Задающее устройство 41 и бло-
ки управления 40 фиксируют положение гидрораспределителей управления 22, обесточи-
вая обмотки электромагнитов 24. Подъем корпуса машины прекращается. 

Одновременно производится натяжение гусеничной цепи. При достижении заданного 
значения натяжения открывается предохранительный клапан 39, ограничивающий давле-
ние жидкости в рабочих полостях гидропневматических цилиндров 8. 

Далее задающее устройство 41 и блоки управления 40 обесточивают катушки элек-
тромагнитов 25, 35, 38. Гидрораспределители 23, 34 возвращаются в первую, а гидрорас-
пределитель 36 - во вторую позиции. Насос 17 выключается. 

Аналогично производится подъем корпуса машины в положение максимального (про-
межуточного) дорожного просвета. 

При опускании корпуса машины из положения максимального (промежуточного) до-
рожного просвета с одновременным натяжением гусеничной цепи включается насос 17, 
задающее устройство 41 переключается в соответствующую позицию, подается питание 
на катушку электромагнита 35, переводящего гидрораспределитель включения 34 во вто-
рую позицию, подается питание на катушку электромагнита 38, переводящего гидрорас-
пределитель 36 в первую позицию. 

Жидкость от насоса 17 через гидрораспределитель 36 подается в напорные полости 13 гид-
розамков 12, открывает их и поступает в поршневые полости 10 гидропневматических цилинд-
ров 8. Жидкость из управляющих полостей 15 гидрозамков 12 открывает обратный клапан 16 и 
поступает на слив в бак 18. Жидкость из штоковых полостей 11 сливается в бак 18. 

Одновременно жидкость через переключатели режима 23 подается в управляющие 
полости 5 гидрозамков 4 и открывает их. 

Рабочая жидкость из гидравлических полостей 2 рессор 1 через гидрозамки 4, гидро-
распределители управления 22 в первой позиции поступает в полости 28 гидроцилиндров 
дозирования 21 дозирующих устройств 20. Поршни 26 перемещаются, приводя в движе-
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ние поршни 27, и жидкость из полостей 29 через гидрораспределители управления 22, пе-
реключения 23 поступает на слив в бак 18. 

При достижении поршнями 27 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 32. Герконы 32 замыкаются. Сигналы герконов 32 подаются на блоки управле-
ния 40 и далее на задающее устройство 41. При получении задающим устройством 41 
сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 20 гидропневматических 
рессор 1 задающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. Блоки управле-
ния 40 подают питание на обмотки электромагнитов 24, и гидрораспределители управле-
ния 22 переводятся во вторую позицию. 

Рабочая жидкость из гидравлических полостей 2 рессор 1 через гидрозамки 4, гидро-
распределители управления 22 во второй позиции поступает в полости 29 гидроцилиндров 
дозирования 21 дозирующих устройств 20. Поршни 27 перемещаются, приводя в движе-
ние поршни 26, и жидкость из полостей 28 через гидрораспределители управления 22, пе-
реключения 23 поступает на слив в бак 18. 

При достижении поршнями 26 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 31. Герконы 31 замыкаются. Сигналы герконов 31 подаются на блоки управле-
ния 40 и далее на задающее устройство 41. При получении задающим устройством 41 
сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 20 гидропневматических 
рессор 1 задающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. Блоки управле-
ния 40 выключают питание обмоток электромагнитов 24, и гидрораспределители управ-
ления 22 переводятся в первую позицию посредством своих пружин. 

Далее цикл слива рабочей жидкости из полостей 2 продолжается, как описано выше. 
Корпус машины опускается. Дозирующие устройства 20 обеспечивают равенство объемов 
рабочей жидкости, сливающейся из рабочих полостей 2 рессор 1. 

Далее задающее устройство 41 и блоки управления 40 обесточивают катушки элек-
тромагнитов 35, 38. Гидрораспределитель 34 возвращается в первую, а гидрораспредели-
тель 36 - во вторую позиции. Насос 17 выключается. 

Ослабление натяжения гусеничной цепи при любом положении корпуса гусеничной 
машины осуществляется: при включении насоса 17, подаче питания на катушки электро-
магнитов 35, 37. Гидрораспределитель 34 переводится во вторую, а гидрораспределитель 
36 в третью позицию. 

Жидкость от насоса 17 через гидрораспределитель 36 подается в штоковые полости 11 
гидропневматических цилиндров 8, открывается клапан 14, и жидкость поступает в 
управляющие полости 15 гидрозамков 12. Гидрозамки 12 открываются, и жидкость слива-
ется из поршневых полостей 10 в бак 18. 

По окончании операции ослабления натяжения гусеничных цепей катушки электро-
магнитов 35, 37 обесточиваются. Гидрораспределитель 34 возвращается в первую, а гид-
рораспределитель 36 - во вторую позиции. Насос 17 выключается. Жидкость из управ-
ляющих полостей 15 через обратный клапан 16 поступает на слив в бак 18. 

При выполнении операции "Дифферент на нос" без изменения натяжения гусеничной 
цепи включается насос 17, подается питание на обмотки электромагнитов 25 переключа-
телей режима 23 дозирующих устройств 20 задних рессор 1. Переключатели режима 23 
дозирующих устройств 20 задних рессор 1 переводятся во вторую позицию. 

Жидкость от насоса 17 через переключатели режима 23 дозирующих устройств 20 пе-
редних рессор 1, находящихся в первой позиции, подается в управляющие полости 5 гид-
розамков 4 и открывает их. 

Рабочая жидкость из гидравлических полостей 2 передних рессор 1 через гидрозамки 
4, гидрораспределители управления 22 в первой позиции поступает в полости 28 гидроци-
линдров дозирования 21 дозирующих устройств 20. Поршни 26 перемещаются, приводя в 
движение поршни 27, и жидкость из полостей 29 через гидрораспределители управления 
22, переключения 23 поступает на слив в бак 18. 
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При достижении поршнями 27 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 32. Герконы 32 замыкаются. Сигналы герконов 32 подаются на блоки управле-
ния 40 и далее на задающее устройство 41. При получении задающим устройством 41 
сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 20 передних рессор 1, за-
дающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. Блоки управления 40 пода-
ют питание на обмотки электромагнитов 24, и гидрораспределители управления 22 пере-
водятся во вторую позицию. 

Рабочая жидкость из гидравлических полостей 2 передних рессор 1 через гидрозамки 
4, гидрораспределители управления 22 во второй позиции поступает в полости 29 гидро-
цилиндров дозирования 21 дозирующих устройств 20. Поршни 27 перемещаются, приводя 
в движение поршни 26, и жидкость из полостей 28 через гидрораспределители управления 
22, переключения 23 поступает на слив в бак 18. 

При достижении поршнями 26 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 31. Герконы 31 замыкаются. Сигналы герконов 31 подаются на блоки управле-
ния 40 и далее на задающее устройство 41. При получении задающим устройством 41 
сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 20 передних рессор 1, за-
дающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. Блоки управления 40 вы-
ключают питание обмоток электромагнитов 24, и гидрораспределители управления 22 пе-
реводятся в первую позицию посредством своих пружин. 

Далее цикл слива рабочей жидкости из полостей 2 передних рессор 1 продолжается, 
как описано выше. Нос машины опускается. 

Одновременно жидкость через переключатели режима 23, гидрораспределители 
управления 22 дозирующих устройств 20 задних рессор 1 подается в полости 29 гидроци-
линдров дозирования 21 дозирующих устройств 20 задних рессор 1. Поршни 27 переме-
щаются, приводя в движение поршни 26, и жидкость из полостей 28 через гидрораспреде-
лители управления 22 поступает в напорные полости 6 гидрозамков 4, открывает их и да-
лее поступает в рабочие полости 2 задних рессор 1. Управляющие полости 5 гидрозамков 
4 через переключатели режима 23 соединяются со сливом в бак 18. 

При достижении поршнями 26 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 31. Герконы 31 замыкаются. Сигналы герконов 31 подаются на блоки управле-
ния 40 и далее на задающее устройство 41. При получении задающим устройством 41 
сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 20 задних рессор 1, за-
дающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. Блоки управления 40 пода-
ют питание на обмотки электромагнитов 24, и гидрораспределители управления 22 пере-
водятся во вторую позицию. 

Жидкость через переключатели режима 23, гидрораспределители управления 22 во 
второй позиции подается в полости 28 гидроцилиндров дозирования дозирующих уст-
ройств 20. Поршни 26 перемещаются, приводя в движение поршни 27, и жидкость из по-
лостей 29 через гидрораспределители управления поступает в напорные полости 6 гидро-
замков 4, открывает их и далее поступает в рабочие полости 2 задних рессор 1. 

При достижении поршнями 27 крайнего положения электромагниты 30 входят в зону 
герконов 32. Герконы 32 замыкаются, а герконы 31 размыкаются. Сигналы герконов 32 
подаются на блоки управления 40 и далее на задающее устройство 41. При получении за-
дающим устройством 41 сигналов от блоков управления 40 всех дозирующих устройств 
20 задних рессор 1 задающее устройство 41 подает сигнал на блоки управления 40. Блоки 
управления 40 выключают питание обмоток электромагнитов 24, и гидрораспределители 
управления 22 переводятся в первую позицию под действием своих пружин. 

Далее цикл закачки рабочей жидкости в полости 2 задних рессор 1 продолжается, как 
описано выше. Корма машины поднимается. 

После окончания операции гидрораспределители возвращаются в исходное положе-
ние, насос 17 выключается. 
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Аналогично производится операция "Дифферент на корму". 
Система управления положением корпуса обеспечивает стабилизацию положения кор-

пуса гусеничной машины. 
При движении гусеничной машины по трассе с неровной опорной поверхностью жид-

кость прокачивается через калиброванные отверстия амортизаторов 7 и нагревается. При 
нагревании жидкости увеличивается температура газа и его объем. Корпус машины под-
нимается ("всплывает"). Подъем корпуса машины ограничивают гусеничные цепи. В ре-
зультате нагревания жидкости и газа рессор 1 увеличивается натяжение гусеничных це-
пей, давление в рабочих полостях 2 рессор 1, фиксируемое датчиками 33. 

При достижении давлений в рабочих полостях 2 порогового значения, заданного регу-
лировкой датчиков давления 33, они подают сигналы на блоки управления 40. Задающее 
устройство 41 обрабатывает полученную информацию в соответствии с заложенными ал-
горитмами, включается насос 17, гидрораспределитель включения 34 переводится во вто-
рую позицию. 

Дозирующие устройства 20 производят слив рабочей жидкости из полостей 2 рессор 
1, как описано выше. Возможность работы дозирующих устройств 20 разных рессор 1 од-
новременно в режимах закачки и слива позволяет выравнивать давления в рабочих полос-
тях всех рессор 1, обеспечивая оптимальный режим нагружения, высокую надежность ра-
боты элементов ходовой части, их долговечность. После окончания режима стабилизации 
система возвращается в исходное положение. 

При охлаждении жидкости и газа рессор 1 объемы их пневматических полостей 3 
уменьшаются, корпус гусеничной машины опускается. Сигналы датчиков положения кор-
пуса гусеничной машины (не показаны) обрабатываются в соответствии с заложенными 
алгоритмами. Задающее устройство 41 включает режим подъема корпуса гусеничной ма-
шины, который производится, как описано выше. 

Таким образом, предложенное техническое решение обеспечивает возможность вы-
полнения операций по установке корпуса машины в положение "Номинальный дорожный 
просвет" из любого положения, дифферент на нос, корму, установку корпуса машины в 
промежуточное положение. Также выравниваются нагрузочные режимы элементов ходо-
вой части, увеличивается надежность работы и долговечность их. 
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