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(57) 
Рулевое управление гусеничной машины, содержащее рулевое колесо, установленное 

на рулевом валу, рулевой механизм, выходной вал которого соединен системой тяг и ры-
чагов с рычагом управления подачей насоса объемной гидропередачи, отличающееся 
тем, что дополнительно содержит кривошипно-кулисный механизм, установленный на 
рулевом валу, при этом ось кривошипа соединена с осью рулевого колеса, а ось кулисы - с 
входным валом рулевого механизма. 
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Полезная модель относится к транспортному машиностроению, в частности к устрой-
ствам управления гусеничными машинами. 

Известно рулевое управление гусеничной машины [1], содержащее рулевое колесо, 
установленное на рулевом валу, поводок, служащий для привода рычагов вала рулевого 
колеса, свободно посаженных на рулевом валу и соединенных гибкими тросами с рычагами. 

Недостатком рулевого управления гусеничной машины является сложность управления. 
Известно также рулевое управление гусеничной машины [2] - прототип, содержащее 

рулевое колесо (выполненное в виде штурвала), установленное на рулевом валу рулевой 
колонки, рулевой вал соединен с рулевым механизмом, выполненным в виде зубчатого 
колеса с реечным зацеплением, выходной вал рулевого механизма системой тяг и рычагов 
соединен с рычагом управления подачей насоса объемной гидропередачи. 

Недостатком такого рулевого управления гусеничной машины является малая чувст-
вительность системы управления на углах поворота рулевого колеса близких к нулю и 
большая чувствительность на углах поворота рулевого колеса близких к максимальному, 
большое время запаздывания срабатывания системы, большой путь проходимый гусенич-
ной машиной до входа в фиксированный радиус поворота, резкое изменение радиуса по-
ворота на углах поворота рулевого колеса близких к максимальному. 

Задачей полезной модели является создание рулевого управления гусеничной маши-
ны, обеспечивающего высокую чувствительность системы управления, малое время за-
паздывания срабатывания системы на углах поворота рулевого колеса близких к нулю и 
сравнительно небольшую чувствительность системы на углах поворота рулевого колеса 
близких к максимальному, что снижает путь, проходимый гусеничной машиной до входа 
в фиксированный радиус поворота. 

Поставленная задача достигается тем, что рулевое управление гусеничной машины, 
содержащее рулевое колесо, установленное на рулевом валу, рулевой механизм, выходной 
вал которого соединен системой тяг и рычагов с рычагом управления подачей насоса объем-
ной гидропередачи дополнительно содержит кривошипно-кулисный механизм, установ-
ленный на рулевом валу, при этом ось кривошипа соединена с осью рулевого колеса, а ось 
кулисы - с входным валом рулевого механизма. 

Такая конструкция обеспечивает увеличение ускорения на больших радиусах поворо-
та и уменьшение на малых. На малых углах поворота рулевого колеса подача насоса из-
меняется на значительно большую величину, чем на больших углах поворота. Введение 
такой нелинейности в систему управления позволяет повысить быстродействие системы 
управления на больших радиусах поворота и обеспечить высокую точность на малых ра-
диусах поворота. 

На фиг. 1 изображена конструкция рулевого управления гусеничной машины. 
На фиг. 2 изображено конструктивное исполнение механизма нелинейного регулиро-

вания. 
На фиг. 3 изображена расчетная схема механизма нелинейного регулирования. 
На фиг. 4 изображена зависимость угла поворота рычага управления подачей насоса 

от угла поворота рулевого колеса при использовании механизма нелинейного регулирова-
ния (кривая 1) и прототипа (кривая 2). 

Рулевое управление гусеничной машины включает рулевое колесо 1, рулевой вал 2, 
рулевой механизм 3, тяги 4, 5, 6, 7 рычаги 8, 9, 10 вертикальный валик 11, регулировоч-
ную тягу 12, рычаг 13 управления подачей насоса объемной гидропередачи 14. 

Для обеспечения нелинейного закона управления между рулевым валом 2 и рулевым 
механизмом 3 в корпусе 15 установлен кривошипно-кулисный механизм, состоящей из 
кривошипа 16, посаженого на ось рулевого вала 2, второй конец кривошипа соединен с 
осью 17 ползуна 18, который перемещается по кулисе 19. Сама кулиса 19 соединена с 
входным валом 20 рулевого механизма 3. На входном валу 20 установлено зубчатое коле-
со 21, перемещающее рейку 22 и вместе с ней выходной вал 23, связанный с тягой 4. 
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Работает рулевое управление следующим образом. При повороте рулевого колеса 1 
поворачивается рулевой вал 2 и вместе с ним кривошип 16, который через ось 17 ползуна 18 
поворачивает кулису 19. Поворот кулисы вызывает поворот вала 20 рулевого механизма 3. 
При этом при повороте рулевого колеса 1 на угол ϕ на такой же угол повернется рулевой 
вал 2 и кривошип 16, а угол поворота кулисы 19 и входного вала 20 рулевого механизма 3 
составит угол ψ. Пропорционально углу поворота входного вала 20 при помощи рулевого 
механизма 3, выходного вала 23, тяг 4, 5, 6, 7 рычагов 8, 9, 10 вертикального валика 11, 
регулировочной тяги 12 будет поворачиваться рычаг 13 управления подачей насоса объ-
емной передачи 14. 

Поворот рулевого колеса 1 на полный угол от 0 до максимальной величины ϕ должен 
обеспечить соответствующий поворот рычага 13 управления подачей насоса объемной 
передачи от 0 до максимальной величины α. Обозначив передаточное отношение от кули-
сы 19 кривошипно-кулисного механизма до рычага 13 управления подачей насоса объем-
ной передачи 14 через ip, получим взаимосвязь между углом поворота рулевого колеса ϕ, 
углом отклонения кулисы ψ и углом отклонения рычага 13 управления подачей насоса 
объемной передачи: 

α = ipψ; 

ϕ⋅+
ϕ⋅=ψ

cosrb
sinrarctg , 

где r - длина кривошипа; b - расстояния между осями вращения кривошипа и кулисы. 
Величины r и b выбираются исходя из требуемой нелинейности, a ip из условия, что при 

повороте рулевого колеса на максимальный угол ϕmax рычаг управления подачей насоса 
также повернется на максимальный угол αmax. 
На фиг. 4 изображена зависимость угла поворота рычага управления подачей насоса от 

угла поворота рулевого колеса при использовании механизма нелинейного регулирования 
(кривая 1). Из графика видно, что на малых углах поворота рулевого колеса угол поворота 
рычага управления подачей насоса изменяется на значительно большую величину, чем на 
больших углах поворота, у прототипа же зависимость углов поворота рулевого колеса и 
рычага управления подачей насоса линейная (кривая 2). Введение такой нелинейности в 
систему управления позволяет повысить быстродействие системы управления на больших 
радиусах поворота и обеспечить высокую точность на малых радиусах поворота. 
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