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Повышение эффeсттвности лeсозаготовттeльной техники в основном 
сд(ep:живаeтсl техническим уровнем и.стpукткpой парка машин дл|)nep- 
вичной тpанспcpттpовст дpeвeстнЫ: За рубежом доминирующий - объем 
работ на лeсcзагcтcвсах выполняют с помощью солесных машин (в 
Ссандтнавсстх странах 90 . . ."96 %, в Северной Лмepткe 60 ::. 70- % 
(12]): Они обладают высcктми транспортными скоростями двтжeнтl, 
хоpоmeй проходимостью, экcлcгтчeской - совмeстимcстью с лесной сре­
дой, а . также более :Комфcpтнымт условтlми труда оператора.
■ В- . настоlщee время пcдгcтовлeнc к постановке на сррийное произ­
водство семейство колесных лeсозаготcвттeлыных машин АО «Онеж­
ский тракторный завод», включающее колесные трелевочные тракторы 
ТКЛ-4 с пачковым захватом и ТКЛ^-^P-0^6 с гтдpомантпклlтоpcм, валоч- 
нc-тpрлрвочнкю маmтнк ТКЛ-P-02, скчкcpeзно-pассpяж^e^вc^ч^ную машину 
ТК.Л-P-^;3-т соpттмeнтовоз ТКЛ-P-04: Работы по созданию аналогичных 
маmин^^^^]pc^c,дlтся и рядом других оpгантзаций: Так, ПО «Харьковский 
тракторный завода» пcдгcтcвил к серийному npотзводствк базу под со- 
лесный ' трелевочный трактор с пачковым захватом -T-ISTH и сортимен- 
товоз ’T-^^f^7HC; АО Ленлес малыми nаpттlмт cс^шeствлleт выпуск 
валcчнc-с^■^lко;^^знб-^аскpяжeвcчных маmтн «Сcфит—Х»— т-(^c^p^т^т^м^e^нто- 
возов . «Софтт-4Ф»: . Среди них основными, в завистмостт от применяе­
мой 'тeхнcлогти лесозаготовок, являются колесный трелевочный трак­
тор и соpтимeнтcвcЗ: Сокращение, сроков их сcз,дантя и довcдкт, выбор 
cпттмалыных конструктивных параметров связаны с, совepmeнствcва- 
нием теории взатмодeйствтя колесных трелевочных тpактcpcв с во­
локом. - - , ■ ■' ■ ■

Работы по- динамике колесных трелевочных тpастоpcв -^(^.ловнc 
можно разделить на две группы: .

по дтнамтсe трактора в целом (устойчивосты движения, плав­
ность хода,, бcкcвая динамическая кстойчтвосты и т. д.). К ним отно- 
сlтсl работы А. В. Жксcва, Г. WL. Лнтстмcва, В. И. Варавы, Д. В. Пам­
филова, В.' И. Букова, X. Б. Тасев-а, . В. С. Сюнева, Ю. А. Дcбpынтна 
и др.;- .■ , - . ■

по исследованию динамических npcu.рссов, протекающих в отдель­
ных механизмах и системах трактора (включая нагpужeнносты и режи­
мы работы мотоpнp-тpансмтссиcннcй установки, гтдpостстeмы рулево­
го уnpавлeнтl, тeхнологичeссcго обоpудовантl, ходcвcй системы . и 

, т. ' д.). ЭтCpг^бcты В. А. Ллeксандpc■ва, О. М. Вeдepнткова, В. П. Сер­
геева, Н. Ф. Бочарова, В. М., Семенова, В. А. Симановича и др. В этой 
группе необходимо выделить работы Б. Г. Гастева, Б. В. Билыка, Н. И. 
Библюка и др., по исследованию упрутодемпфирующих свойств трр; 
люемой пачси.деревьев и ее фcpмалтзаu^тт при c6основанти расчетных 
мcдeлeй: .-. ' ■ ... . . . ,
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В опубликованных работах не всегда учитывались такие важ^н^ые 
свойства объекта иттлёдования, как, например, упругие хар^{^1^'^|^]^^тики— 
грунта, тглажнваюшая спотобнотты крупногабаритных щиH' нелинёй-.J 
ный характер работы элементов системы и связи их между собой. Это 
отражается на достовернотти,nvлученных реаультатоB' •,

В общем случае движения по волоку кvлётный трёлевочный трак­
тор птёдc'тавляёт собой сложную многомассовую динамическую тистё^му■■ 
с многими степенями свободы. Обычно реальную систему . за^е^^я^ют 
эквивалентной дИнамиЧёCкой сXеMVl^,,‘Включающей ' несколько птивёдён- 
ныых масс с безынёрЦиvнными упругИми 'TвяаямИ'— ' ' ' ' Of*!».

.Од^ним из наиболее важныхэ^^^<^м^Е^нт^Ьв колесных машин является 
пневматическая щина' Она мvжё^^^—.быть птёдставлена в ■ виде упру^г^о- 
демпфирующего звёна, табvтаюЩёгv в вертикальном н ■ боковом направ­
лениях, на скручивание в точке контакта с ■Onvтной■ nовётхнvттыю в 
момент поворота полурам н в тангенциальном ('кружном) направ­
лении. ' ' • ” ч ,

Сущеттвенное влияние на утгойчивотть двнження и манё^вр^ё^н^с^тт^ь 
колесного трёлевочнvгv ' ттакгvра оказывают параметры гидравличе­
ского механизма ткладываннЯ' Он может быть представлен в виде 
упругодемпфирующего элемента, установленного на вёртнкальнvм шар­
нире и ' осушествляюшегv ■ связь между полурамами ттактvта' Обосно­
вание необходимостн ' учета упругодемпфирующих свойств ■ механизма 
складывания при истледvвании динамики колесных трелевочных ■ трак­
торов н полученные для тёрийных машин числовые данные представ­
лены в работах [8, 9].

Учитывая конструктивные отобеннvтти машины, а именно наличие 
шатнирно-точлененной конструкции несущей системы, а также 'Cушё- 
ственноё различие жёсткости несушёй системы и остальных упруг^их 
элементов, полурамы трактора можно идеализировать абтvлюгнv твер­
дыми телами. Этот вывод пvдтвeт^даеття результатами иттлёдvв^н^ий 
динамики колесных машин с достаточно малой' базой.

Как показали тасчетЫ' жесткость ■ стрелы, приведенная к точке под­
веса пачкового захвата (с учетом' приведенной ' жёсткостн гидропри­
вода), сушественно выше, чем в остальных ' упругих элементах систёмЫ' 
Однако идеализация ее ■ абсолютно твердым' телом приводит к^необхо- 
димости учета явлений ■ удара при ■ включении — выключении троса в 
Прvцёстё продольных петемещёний ■ трелюемой пачки дёTёвьёB',Поэтvму 
гидрополиспаст технологического оборудования цёлёсообразно рассмат- 

, рйВать как элемент, также vбладаюШий демпфирующими твойствамИ'
Особым элементом системы является трелюемая пачка дтёBё^инЫ' 

Как показали ра■нёё 'выполнённыё исслёдованиЯ' ■ ' в случае трелевки 
пачки лёсоматетиалов длиной не ■ более б' м в полнvттыю погруженном 
положений она может быты. представлена ■ в виде абсолютно твердого 

; тела, ' составляюшёгv единое целое с задней полурамой тортиментvвоза' 
„При'■ пvлуподвешеннvй ■■ -трёлейкё ■ учет ' ' колебаний' пачки ■ обязател^^н. 

- < 'Рз^(^пре^д^е^^^е^нную ■ ■ массу трелюемой ' пачКн деревьев обычно заменяют тре­
мя дитктётными ' массами; две ' по 'Концам н ■ одна в центре масс. Такая 
модель' nрvста' универсальна К позволяет учесть ее ос^^вные динами- 
чёскиё твойттва' При трелёвкё 'пачки ' деревьев с ктvнvй желателен учет 
ее упругодемпфируютзих свойств не только в вёртикалыноM' про;доль- 
ном ■ н боковом направлениях,'Hо' н на скручивание при пvвvрvтё ' конца 
Ттелюёмой пачки вокруг своей vсИ' ‘
; На основании изложенного нами разтабvгана эквивалентная ■ дина­

мическая схема, 'В кvтvтой■ трелевочный ттактvт с 'пачк^Овым ■ захватом 
идеализирован двумя абсолютно твердыми телами с центрами масс”’ 'C^i 
и ' Ог (тнт- 1). Тела тvёд^н^н^<^I^ы! шарниром с двумя степенями свободы ■ и 
установлены на упругих основаниях, податливых в ве^-гикальном, боко-
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нап^ра^Е^л^е-
С/;, Qp

продольном, танг^ени^и^альном и . горизонтально-уг^л^овом 
и ' характеризующихся , к^оэффициентами . жестк^ости C^ij, 

C’lj. Гидравличес:кий механизм складывания полурам предст^авлен

продольном, танг^ени^и^альномвом,
НИЯХ 
С'

Ч'
упругим элементом' с коэффиииентом. жестк^ости '. . .. Пачка деревьев
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СОСТОИТ из трех дискретных масс т^, ms, соединенных между собой 
безынерционным стер^ж^^еe!Т; Изгибные деформации пачки в вертикаль­
ном и боковом направлениях, а также податливость кроны пачки - де­
ревьев в вертикальном, боковом, продольном и торuзонтзльно-угловом 
направлениях Cмоделиаованы■-упругВми элементами с коэффиниент^а^^и
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жeсткcсти '-сcотвeтствeнно С^, С|, -С^, С^, '■!^ и С^. Пачка пcдврmeна 
к тpактcpу—с ■п^(^]мошыю устpcйства, тмeюшeгc шарнир с тремя степеня­
ми свободы, T'Л^c^п^c^J^нитeлынc .соeдтнeна с ним через гтдpcпcлтспаст тех­
нологического оборудования, представленный упругим элементом с 
сcэффициeнтcм . жесткости -„ . Пcвоpотный ротатор, кстанcвлe^нный 
между захватом“пачки - .и . стрелой тeхнcЛcгичeскcгc c6cpкдcвантя, рас- 
сма-^]^^^г^<^т^с^5я,как упругий элемент с кcэффициeнтcм жeсткcстт Ср.

Сортиментовоз, с грузом (рис. 2), имеющий колесную формулу 6^6, 
тд<^;алтзтpoван четырьмя абсолютно твердыми телами с центрами масс 
Оь О2,• -Оз М .О4. Трла о центрами масс Oi и О2 соединены шарниром с 
двумя стeпeHЯми,свобcды, О2 и Оз, а также О2 и О4 — шарниром с cднcй 
степенью - свободны'.'. Все ,cнт, за тсключeнтeм .тела с центром масс 'О^, 
уст^1^с^!зле^г^ь1 .иа. • ,)^пругих ,,рсно1заниях, .1^с^да^а^лл^1^1^1х в вертисаль^ном, бо­
ковом, . пpодолынcM,.танг^eнцталыном и гоpизcнтально-кгловcм направле­
ниях и Xаpа^тepизк^юштхсl , . коэффицтeнтами, . жесткости С|у, Су^, Су^, 

еидp,авлтчeский механизм ссладывантя представлен упругим 
элементом жесткости Для тсслeдования уpcвнl - -кcлрбаний на ра­
бочем мрстe—cnepатcpа в эквтвалeнтную дтнамтчeссую схему соpттмeн— 
тcвc;за введены допcлнитeлыныe дтскpeтныe массы . кресла - cпepатоpа 
т^-к и самого оператора ''г^оо. Пcдвeска" кресла представлена упругим 
элементом <;■коэффтцтeнтом жeсткcсти■Сп; сиденье ' кресла и упругие 
свойства' тела самого оператора в вертикальном, продольном и попереч­
ном напpавлeнтях — соответственно ' упругими’элементами . с коэффици­
ентом жeсткостт т ’C^■;■П^PKУгт^e■ свойства рук оператора в
в Этих направлениях —элементами СР, ' Ср ' и Ср. Допcлнитeлыно учте­
но сухое трение в пcдвeскр кресла оператора в виде фpис^ц^ионнcго■ эле- 
ме^^а .с кcэффицтeнтом трения f„. Все кпpугтe звенья pассмат^pтваeмых 
трелевочных тpак^тоpcв в напpавлeнит своей пcдатливcстт обладают 
также демпфирующим сопpотивлeниeM: . Трактор с пачкой деревьев и 
соpтимрнтовcз движутся с пcвcpотом на плоскости П, наклоненной к 
горизонту с ' углами i и ч. ■ ’ ' -

В общем . случае > на . pас'сматpтваeмыle_ дтнамтчeсктe системы 
(рис. 1, 2) действуют кcнсepваTивныe и нeконсepваттвныe силы и мо­
менты. К первым относятся силы тlжeстт, дeйствкюштe на - секции 
трактора, балансирных тележек и пачки — Р’, Р^, РД,, • Р^,- а -^г^!-- 
же силы й моменты, ' возникающие при работе упругих элементов систе­
мы: шин—Pfj. ■• р^у,, гтдpоnpтвода механизма склады­
вания— (П^!и‘OTсутствИт - воздeйсTвтl ' оператора на pклeвcй при­
вод) ; гтдpополтcпаста'- тeхHологтчeскcгc оборудования — Pm ; изгибных 
дeфcpмаций пачки — Рр,, P^));' кроны — Р,^, Р^,, Р,, УИс, подвeскт кресла 
оператора Р^, подушек кресла и тела оператора — РРр, Р,,, Р^Д^„, рук опе­
ратора — Р,- Р^у, Р,. Кроме того, при ввeдeнит в сочленения элемен­
тов системы ' дополнттeлыных упругих элементов к кcнсрpват^ивным 
М^о^е^е^'^ам дcбавляютсl упругир моменты 'в гcpтзонтальном mаpнтpe 
трактора'-т- ^в mаpнтpах балансирных тележек —- М,, Afg, в шар­
нирах пpcдCльного — " ' и пcпepeчного — - - отклонений пачкового 
захвата, а при включении в pа6cтк ротатора и его упругий мом^нт^^— 
,^р. Каждые из рассмотренных кcнсepвативных сил и мcмeнтов вклю­
чают в себя силы упругости и дтсстпацти энергии, кроме составля^юштх 
сил веса. К неконсервативным силам и моментам системы относятся: 
силы сопpотивлeниl качению солес - трактора — Pfp касательные силы 
тяги на , колесах — Р^-^j-, моменты сопpоттвлeниl пcвcpотк колес в зоне 
Их кcнтаКта с cпоpнcй пcвepхностыю — "'-- ■ сила - сcпpcттвлeнтl вcло- 
® «^есной журнал» № 5—6
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м. с

ченвю пачки деревьеВ'— ■ -мо'мент 'сопротивления повороту волоча­
щейся части пзчкй’ ■ деревьев —'МкО и'^г^^^т^и^Е^ный складывающий момент 
механизма . поворота трактора',,-/\М М с в'случа<^'е^го "'управляемого -дви­
жения. ■ , -

При составлении .уравнений .взаимодействия исследуемых колесных 
трелевочных 2’тjазктоаОв с .волоКом -ПрИмем" следующие допущения : "'

; демпфирующие сопротивления рассматриваемых элементов системы 
пропорционзльны первой, степени скорости, деформании;

' .. колебанВя и 'у^пау^г^6а^ё^м^r^ф^^^а^yKшuё'^5^.во'й^тва трзнсПортируемого па­
кета сортиментов и манипулятора технолo'Тич'еского -оборудования, уста­
новленного -В." трзнспортное " nоло:женu'^^,,не'i^ч^и^^^ываются; . ; 'у

Движение трелевочных ■трактоаов будем рассматривать .в'й^н^е^р^т^и- 
зльной системе коордИнат " OXYZ,' .ось' X " которой ’совпадаёт с . . осью 
торизонгзльното щарнвра, " Z— с осью вертикального шарнира трак­
тора, начало - отс’^(^т^г^'лежит " на " их - пересечении. Введем также " не­
подвижную систему координат оху, связанную с опорной поверхно­
стью, -и- подвижные - системы координат Oi-’^/ViZj, 02^221/2,' 
04X42'^i’4V7 связанные соответственно с центрами . масс передней, - зад­
ней 'секнии;и - . центрами . масс балансирных тележек. С - учетом 

. особенностей рассматриваемых машин, накладыва­
ющих определенные соотнощения между кооадuнатами, состояние си­
стемы трелевочный трактор — пачка деревьев — волок (рис. 1) может 
быть определено четырнаддатью независимыми координатами: X, У, Z, 

Il, I’' 1.4, ’1. ’2, " - Ф' yi, 2^3 и 24' а состояние- системы сортиментовоз — 
волок (рис; 2) —десятью независимыми координатами: X, . У, Z, Р, ti, 
у.,, Xj, - - а^' «2- Учет- свойств оператора добавляет еше четыре незави­
симые кооадuнаты: Z,, Zon, Уоп. Хоп. . '

Для вывода дифференциальных уравнений, описываюших. , Взаимо­
действие исследуемых трелевочных трактоаов с волоком, использовали 
уравнения Лагранжа 2-го рода, имеющие в " рассматриваемом: . случае 
следующий вид: ’

d [ дТ \ дТ-. , дП , f дф , |

. г=Т, 2, k " ■

где ;k — число степеней . свободы рассматриваемой системы;
<7, 27; — /-еюбобшенные координата и скорость; ,

. ' Т, П —кинетическая и потенциальная энергия.системы;
. ' . ' Ф — диссипативная - функция системы; . • • ,

_■ . -- -Qit.^Mi—обО'бшенн^п^'■'неконсеавативные сила и момент..
, Уравнения ;.■ взаимодействия исследуемых трелевочных д^а^г^^^т_с^аов с 
волоком - в . ра2Верl^;^^^(^Ct■фОаме отражены в работе [И] и в настояшей 

;-<^'^атье; вследствие " их гаомоздкости, не приводятся. ' ■ . ■
\ "■ ■ ■ ; Исследовг^^^P^г'Щ^о^с^^^^(^^^Ых систем дифференциальных уравнений на 

ЭВJМ'дает возможиость решить как " прямую, "ак и " обрзтиую -задачи 
.у динамикв- —оиредедение перемещений по заданным силам - и сил по- за- 

даийым''леремещениям; При ■ этом " ряд" исследуемых параметров -нахо­
дят иеиоса^(^^^cвенио■-’Вз решения указанных систем дифференциальных 
урзвнений, друг;^<е'—через промежуточные паеобаа2оваиия., •/ ■
. „(Математические М^с^^ели позволяют исследовать два случая движе- 
ииЯ;,;таелевочиых тракторов, -по волоку. , ’

Л Движение по прямой.Илн с постоянным .радиусом nовоаота. ..Утол 
складывания полурам 0 В‘этом . случае либо равен нулю, "либо 0 = 
— const, 3 0 — 0; Движеиие трактора може" "ыть как иекоаре^ь^^^^р^J^<^*  
мыМ1 так и корректируемым. ■ ■ ■ ■

(1)
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2. Вход в nvвvрvт н выход из него. При этом задаются заклоны 
измёнёния 0 = f (/) при 0 = const и Му = f (i)- Упругодемпфирую- 
щая связь Мм с вступает в действие только' при фиксации величины 0. 
В' других случаях управляемого движения (наптимет движение по змей­
ке, тааворvТ' нёутганvвиBщийтя режим поворота ттактvj^iа)' задаются 
тоответствуюшие законы изменения 0 = / {/) н Q = f (t) или Му = 

= /(/). ' '
В качестве внешнегv вvамуш^£^rc^ш^.егv воздействия ■ для исследуемых 

тисгем ' дифференциальных уравнений и реалиауёмvго■ чётёз точки взаи- 
мv,дёйтгвня колес тракгvта и кроны ттелюемvй пачки деревьев с опор­
ной поверхностью, могут служить: единичная обособлённая нетовнvтгы 
или импульс; периодически чередующиеся обvсvбленныё нетvвнvсти и 
случайный микрvптофиль вvлvка' ■ Уч«^'т-тогv или иного входного воз­
действия опрёдёляется задачами иттлёдvваний' Итполызvвание еди- 
ни^^I^(^i^'оботобленнvй нетовнvтти целесvобразнv. при решении задач 
устойчивости исследуемой системы, определёнии ■ связи колебаний сек­
ций трактvта между собой и от-ладке полученной модели на ЭВМ. Ма- 
гёматичеткие выражёниЯ' vпитывающиё единичные оботvблённыё не- 
Tовнvтти—' разл^ичного профиля (тинусvидальный' птямvуголыный' тре­
угольный н единичный имп;^.^1^с), широко описаны в лигератуте'

Применение в качестве входного' воздействия петиодичётки чере­
дующихся vботобленных нетvвнvтгёй целесоvбтазно при оптедёлёнии 
тvбттвенных■ ■ (рёаонируюших) частот системы. ,

При ' выборе и,обvснvвании оптимальных кvнтгтуктивных парамет­
ров и режимов эксплуатац^ии грелевочного ттактvта основным видом 
воздействия является случайный микропрофиль nовётхнvсти движёниЯ' 
Его мvделированиё может vсушecт^лятыся при использовании как мас­
сива ординат конктётного микропрофиля, аамётённых с определенным 
шагом квантования, так н «датчика случайных читёл»' входом из кото­
рой являются'мат^ём^т^ичёскvе ожидание и срёднеё квадр^т^ичное откло­
нение ординат ■ тоогветттвуюшего микропрvфилЯ'

Упругую; ,пvдатливосгы грунта цёлесvvбтазно учигы1вагь приведе­
нием его уп'^;уг(^,^eмпфирУюших свойств к уnтуг'o^|^:мПфитующим свой- 
сгвам щины,/а сглаживаюшую спvсvбнvсть пvтлёднёй' по отношению к 
нёровноттяM' меньшим длины отпечатка, по^ ' выражению

' тТ к (т^^- г)' ■
где bjj — длина отпечатка ij шины:

/• '— величина птOдвижёния трактора вдоль волока.
Нелинейный хатактёт работы отдельных упругодемпфирующих эле­

ментов ттактvта и твяаёй между его звеньями учитывали с помошью 
аппроксимации последних кусvчнv-линёйными функциями, вид н харак­
тер которых пvдрvбно описаны в литёратуре'

Полученные ' системы диффетёнциальных уравнений решали мето­
дом' Рунге — Кутта с модификацией Мёртона, ■ для ■ ■ чего был таатаботан 
тоотвётствуюший пакет ' прикладных программ на языке Форттан-77' 
В ' качёствё базовой выбрана ПЭВМ IBM PS/AT, vбладаюшая досга- 
точным объемом ■ vпетагивной ' памяти и бысгтvдействиеM'

Птvвётка адекватности полученных матёма^^ичёских моделей б_ыла 
выполнена для колётнvго■ трактора ,ПО ОТЗ' ТКЯ-4 (vбьём;■ пачки 
6 м—) ' и соттиментовоза ТКЛ-6-04 (объем пачки 20 м®). Экспётимён- 
тальные итсЛёдvвания ■ для этих же машин проводили в птитодv-птv- 
иавvдсгвенных ■ -уcловиях Севёрv-Запад^нvгv птомыщленнvгv региона 
[6, 7].
6*
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а ■— угол галvпитvвания ттак'тvра ТКЛ-4; б — курсовой ''угол пе- . 
редней полурамы тоттиментовоаа ТКЛ-6-04; /—-[^£^(^чёт; 2 — 
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Рис. 4. Спектральные плотнvтти колебатёльных процессов итс.педуё- 
мых систем при движении по случайному миктоптофилю- V = 2,0 
м/с: а — курсовой угол ■ петёднёй полурамы трактора ТКЛ-4 ,■ .на 
лесной дороге; буу^о^л ■ галvпитования тvртименгvвоаа —ТКЛ-6-04, 
на пасечном волоке;, ,s — угv,л,ктёиа пёрёдней пvЛ'^(^:зl^м^I,'Трактора ■ 

ТКЛ-4 на пасёчнVм ■ волоке; t—ратчёт; 2 — экспётимёHт
' г ' ' '' ■ ' ■ '

Результаты птvветкИ’ адекватности раарабvтанных' матем^т^и^Чё^тк^их 
моделей прёдставлёны на тиT' 3 и 4. '

Здесь имеет место' хорошее кvличеттвенное и качеттвённое совпадё- 
ние тёзультатvв исследования ■ при переезде единичной vботобле^ннvй 
неровности и движении по случайному микрvпрофилю. волока. Степень 
Tатхvждения тезультатvв тvc'гавляет Ю .'■ 15 ' % и. ■ объясняется как 
влиянием. ■ ряда дополнительных фактvрvв, учет которы.х в математиче­
ском описа.ниИ' движения ттактvта по' волоку аначитёлыно аа^^ру^^^не^н, 
тдк и пvгтёшностью тезультатvв проведенных эксперименталыных -итслё- 

■ дVваний' , ■ , '■
т 7 ' ■ Полученная то^ч'^—^c^с^ты подтверждает доттvвётность ■ раара^б^о^т^£^^^^ых 

ма.тематйчёских ■ моделей взаимодействия колётного трелёвvчногv 'трак­
тора 'С 'волоком и позволяет перейти к ее щирvкомУ истледvваниЮ'

' Предв■атитёльныё расчеты ■ по' ' тазтабvтг^нным математичёским ■ мо­
делям показали, что рациональное значёниё коэффициента же^стк^с^^т^и 
механизма складывания С ——^2^(^00' кН • м/рад при коэффициенте демп- 
фирован^и^я'^ 10' кН ■ м^. • с/рад; динамический радиус колеса трак­
тора ■ = 1,0 ■■'■ 1,05 м; ширина его колеи В = 2,0 . ■■ 2,2 м.

Рациональное сvvтнощение .■ плеч балантитvв танд^емной тележки 
трелевочного трактора колесной формулы 6К6, имеющей блокирован­
ный привод, должно составлять 1,0 при высоте точки ■ качания баланси­
ров ,, 0,30 м и угле их наклона 15 град. В случае индивидуального 
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приво.да колес соотиощенuе плеч балансиров рекомендуется принимать 
в диапазоне 0,25 . .. 0,40 при аасположенин точки качания балансира на 
лииии, соединяющей центры колес тележки.

Расчеты показали . также обоснованность введения в сочленения 
звеньев дополннтельиы'X устройств, ряд которых защищен авторск^ими 
сЕИД(^^'ельствами на изобретения: в вертикальный щаанuр — блокирую­
щего устройства с жесткостью С - . " 2000 кН • м/рад [1, 4, 5] или демп­
фера с -Коэффициентом иеупаутото сопротивления = 10 кН • м X
X с/рад [3]; в горизонтальный ш.зрнир — демпфера с неупругим сопротив­
лением - Гц^ = 60' кН • м • с/рад; в шарнир сочленения стрелы и пзчко- 
вого захвата — блокнауюшего устройства с коэффициентом жесткоств 

или демпфера с коэффициентом неупругого сопро­
тивления - = 30 кН • м . ■ с/рад. •

Доказана - также целесообрззность иодрессориваиия отдельных эле­
ментов технолотнческото оборудоЕзния трелевочного трактора [2] и 
паимеиение подвеса - пайкового захвата с изменяемой -длиной {10].

Проведенные исследования - подтвердили- - адекватность математиче­
ских моделей, расхождение результатов исследований наЫ^О ... 15 • %, 
что позволяет рекомеи,^(^l^г^'^l,.аазааботаиные - методики-'и математиче­
ские модели для исш^.льзования - в создании'АСНИ - и САПР'«К^с^J^£^(^иый 
таелевочный/гаактоа»; .
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