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(57) Изобретение относится к сельско­
хозяйственному машиностроению. Цель 
изобретения - повышение эффективнос­
ти путем автоматизации процесса ре­
гулирования перераспределения тяго­
вых нагрузок по ведущим мостам. Гид­
ромеханическая система управления 
положением грунтозацепов содержит
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трехпозиционньш распределитель 19, 
центробежные датчики 22 и 23 оборотов 
выходных валов 26 и 27 межосевого 
дифференциала 3, имеющ:иё общий чувст­
вительный элемент. Перераспределение

нагрузок компенсируется выдвижением 
грунтозацепов 6 соответствующего мос­
та и увязывается с соотношением бук­
сования колес обоих мостов тягового 
средства. 2 ил.

20

1

Изобретение относится к сельско­
хозяйственному машиностроению и пред­
назначено для использования в тяговых 
машинах с колесной формулой 4x4.

Цель изобретения -'повышение эф~ 5 
фективности путем автоматизации 
процесса регулирования перераспреде­
ления тяговых нагрузок по ведущим 
мостам.

На фиг. 1 приведена принципиаль- 
ная кинематическая схема тягового 
средства; на фиг. 2 - разрез А-А на 
фиг, 1,

Четырехколесное тяговое средство 
содержит управляемый передний 1 и 
задний 2 ведущие мосты, связанные 
между собой межосевым дифференциа­
лом 3, На полуосях 4 и 5 переднего 1 
и заднего 2 ведущих мостов установ­
лены почвозацепы-уширители, содержа­
щие грунтозацепы б, перемещающиеся 
в направляющих 7, жестко связанных 
с полуосями 4 и 5, гидроцилиндры, 
штоки 8 которых связаны с грунто- 
зацепами, а корпуса гидроцилиндров 9 
жестко закреплены на полуосях 4 и 5, 
и цилиндрические пружины 10, втягива­
ющие грунтозацепы 6 внутрь направляю- 
.щих 7, Число почвозацепов-уширителей 
равно числу ведущих колес тягового 
средства. Неподвижно, относительно 
полуосей 4 и 5 установлены кольце­
вые распределители 11, имеющие каж­
дый по два маслоподводящих канала 35 
12 и 13, связанных соответственно с 
нагнетательной и.сливной магистраля­
ми гидромеханической! системы управ­
ления положением грунтозацепов 6 . В 
полуосях 4 и 5 выполнены с^севые свер- 
ления 14 и 15, связывающие рабочие 
полости подвода масла корпусов гид­
роцилиндров 9 с маслоподводящими 
каналами 12 и 13 кольцевых распреде­
лителей 1 1 . Число осевых сверлений '̂5
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в полуосях 4 и 5 равно числу гидро­
цилиндров 9,

Подвод масла в рабочие полости 
гидроцилиндра, осевые сверления 14, 
маслоподводящие каналы 12 от источ­
ника 1б давления или слив масла из 
рабочих полостей гидроцилиндров, осе­
вых сверлений 15, маслоподводящих 
каналов 13 в бак осуществляется че­
рез двухпозиционный распределитель 
17, управляемьш рукояткой 18, и трех­
позиционный гидрораспределитель 19 
следящего действия, золотник которо­
го кинематически посредством тяги 20 
связан с общим чувствительным эле­
ментом 21 двух центробежных датчиков 
22 и 23, кинематически посредством 
пар цилиндрических шестерен 24 и 25 
связанных с вьпсодными валами 26 и 
27 межосевого дифференциала 3. В 
гидролинии между источником 16 давле­
ния и двухпозиционньм распределите­
лем 17 установлен редукционный кла­
пан 28, Подвод мощности к ведущим 
колесам осуществляется от межосево­
го дифференциала 3 через карданные 
передачи 29 и 30, симметричные меж­
колесные дифференциалы, полуоси 4 
и 5 переднего 1 и заднего 2 ведущих 
мостов.

Четырехколесное тяговое средство 
работает следующим образом.

В рабочем режиме движения (при ра­
боте в поле с навесными или прицеп­
ными машинами и орудиями) рукоятка 
18 двухпоэиционного распределителя 
17 находится в положении I, при ко­
тором масло от источника 16 давления 
подается к трехпозиционному гидрорас­
пределителю 19 следящего действия.
При прямолинейном движении по гори­
зонтальной опорной поверхности с крю­
ковыми нагрузками, не вызывающей 
перераспределение веса машины, бук­
сования колес переднего 1 и заднего
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2 ведущих мостов равны. Соответст­
венно равны обороты полуосей 4 и 5, 
карданных передачи 29 и 30, выходных 
валов 26 и 27 межосевого дифференци­
ала 3, пар цилиндрических шестерен 
24 и 25, центробежных датчиков 22 и 
23. Общий чувствительный элемент 21 
центробежных датчиков 22 и 23 и зо­
лотник трехпозиционного гидрораспре­
делителя 19 следящего действия нахо­
дятся в среднем положении (показано 
на чертеже). Масло от источника 16 
давления,, рабочих полостей гидроци­
линдров, осевых сверлений 14 и 15, 
маслоподводящих каналов 12 и 13 че­
рез золотник 19 идет на слив в масля­
ный бак. Грунтозацепы 6 всех веду­
щих колес под действием цилиндричес­
ких пружин 10 находятся в исходном 20 
(втянутом) положении и не взаимодей­
ствуют с опорной поверхностью. В реа­
лизации тягового усилия участвуют 
только ведущие колеса.

При возрастании крюковой нагруз­
ки, приложенной, например, сзади тя­
гового средства, происходит перерас­
пределение вертикальных нагрузок на 
мосты в сторону их увеличения на зад­
нем мосту 2 и уменьшения на переднем 
1.Это вызывает возрастание буксова­
ния колес переднего моста 1 и умень­
шение буксования колес заденго моста 
2. Соответственно увеличиваются обо­
роты полуосей 4, карданной передачи 
29, вьпсодного вала 26, пар цилиндри­
ческих шестерен 24, центробежного 
датчика 22 и уменьшаются обороты по­
луосей 5, карданной передачи 30, вы­
ходного вала 27, пар цилиндрических 
шестерен 25, центробежного датчика 
23, что приводит к перемещению обще­
го чувствительного элемента 21 двух 
центробежных датчиков 22 и 23 в сто­
рону датчика 23, имеющего меньшие 
•обороты, на расстояние, пропорциональ 
ное разности буксований ведущих мос­
тов, Чувствительный элемент 21, пе­
ремещаясь, посредством тяги 20 сдви­
гает золотник трехпозиционного гидро- 
■распределителя 19 следящего действия. 
Последний пропорционально величине 
перемещения обеспечивает подвод мас­
ла в рабочие полости гидроцчлиндров 
9 переднего- моста 1, которые в дан­
ный момент времени находятся ниже 
выступов кольцевых распределителей 
11 (фиг, 2). При этом грунтозацепы 
6 этой зоны, растягивая пружины 10,

выдвигаются из направляющих 7, что 
позволяет увеличить площадь опорной 
поверхности переднего ведущего моста 
1 и тем самым снизить его буксова­
ние и поврлсить тяговую нагрузку это­
го моста. Одновременно рабочие полос­
ти гидроцилиндров 9 переднего веду­
щего моста, находящиеся в данный мо­
мент времени выше выступов кольцевых 
распределителей 11, а также все ра­
бочие полости гидроцилиндров 9 зад­
него ведущего моста 2 сообщаются че­
рез осевые сверления 15, маслоподво­
дящие каналы 12 и 13 со сливом. Ци­
линдрические пружины 10 втягивают 
грунтозацепы 6 гидроцилиндров этих 
зон внутрь направляющих 7, обеспечи­
вая очищение их то почвы. Приложение- 
крюковой нагрузки спереди (например, 
работа с бульдозерным оборудованием, 
стогометателем и т.п.) вызывает пере­
распределение веса машины с увеличе­
нием массы, приходящейся на перед- 

25 ний мост. В этом случае выдвигаются 
пропорционально разгрузке грунтозаце­
пы 6 заднего моста.

При криволинейном движении центр 
управляемого переднего ведущего мос— 

30 та 1 проходит больший путь, чем
центр заднего ведущего моста 2, Со­
ответственно обороты датчика 22 ста­
новятся больше оборотов датчика 23, 
что приводит к перемещению их обще­
го чувствительного элемента в сторо­
ну датчика 23, имеющего меньшие обо­
роты, на расстояние, пропорциональ­
ное углу поворота управляемых колес. 
При этом происходит перемещение зо- 

40 лотника и масло от источника давле­
ния проходит в гидроцнлнндры, обес­
печивающие выдвижение грунтозацепов 
переднего моста. В остальном работа 
системы аналогична вышеописанному.

При использовании тягового сред­
ства для рабопч на твердых опорных 
поверхностях (асфальт, грунтовая до­
рога) рукоятка 18 переводится в 
положение II, при котором выдвиже­
ние грунтозацепов блокируется неза­
висимо от буксования мостов 1 и 2 .
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Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я

Четырехколесное тяговое средст­
во, преимущественно с передними уп­
равляемыми колесами, содержащее пе­
редний и задний ведущие мосты, свя­
занные между собой межосеш.1>1 ;шф-



1369932
ференциалом, выходные валы которого 
посредством зубчатой передачи кине­
матически связаны,с датчиком оборо­
тов выходных валов дифференциала, 
систему управления, включaюD^yю в се- 
бя источник давления рабочей ж!дгкос- 
ти, сообщенный гидролиниямн со сли­
вом и с ггервой и второй линиями уп­
равляемого двухпозйционного распре- 
делителя, трехпозиционный четырех­
линейный распределитель с управля­
ющим элементом полостью, о т л и ­
ч а ю щ е е с я  тем, что, с целью 
повышения эффективности путем автома- ^5 
тизацнн процесса регулирования пере- 

.распределения тяговых нагрузок по ве­
дущим мостам, оно снабжено управляе­
мыми подвижными грунтозацепами, ус­
тановленными в корпусах, связанных с 2р 
соответствующими колесами, а система 
управления снабжена гидроцшшндра- 
ми управления, поршни которых связа­
ны с грунтозацепами, причем двухпо­
зиционный распределитель выполнен 25 
четырехлинейным с ручным органом 
управления, а третья линия четырех­
линейного двухпозиционного распреде­
лителя сообщена с первой линией че- 
тырехлиР1ейного трехпозиционного рас- 39 
пре;делителя, четвертая линия 'вухпо- 
зиционного двухлинейного распредели­

теля сообп1ена со сливом и второй ли­
нией четырехлинейного трехпозицион­
ного распределителя, третьи и четвер­
тая линии которого сообщены с соот­
ветствующими гидроцнлиндрами управ­
ления, при этом датчик оборотов вы­
ходных валов дифференциала включает 
в себя два центробежных регулятора 
и чувствительный элемент, размещенный 
между ними, при этом центробежные 
регуляторы кинематически связаны по­
средством зубчатых передач с соответ­
ствующими выходными валами дифферен­
циала, а чувствительный элемент вы­
полнен с возможностью взаимодействия 
с упомянутыми центробежными датчи­
ками и кинематически связан с управ­
ляющим элементом четырехлинейного 
трехпозиционного распределителя, 
причем в первой позиции двухпозицион­
ного распределителя вторая линия со­
общена с третьей, во второй позиции 
третья линия сообщена с четвертой 
в первой позиции трехпозиционного 
распределителя, первая линия сообще­
на с третьей, вторая с четвертой во 
второй позиции, первая линия сооб­
щена с второй, в третьей позиции 
первая линия сообщена с третьей, 
вторая - с четвертой.
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