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Современные тенденции развития сельскохозяйст-
венного производства основываются на широком 
использовании высокопроизводительной техники и 
энергосберегающих технологий. Основными направ-
лениями повышения производительности являются 
улучшение динамических характеристик, расширение 
диапазона работоспособности и контроль режимными 
и эксплуатационными параметрами хлопкоуборочных 
машин. При этом немаловажное значение имеет 
решение проблемы, связанная с управляемостью 
задней управляемой оси хлопкоуборочной машины.  

Данная проблема влияет на процесс управления 
хлопкоуборочной машиной на поворотах или 
разворотах, а также на производительность машины и 
надежность ее механизмов и частей. 
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2-х рядный хлопкоуборочный 

полуприцепной МТА марки МХ-1.8 

На базе трактора ТТЗ-811 На базе трактора ТТZ-LS 100HС 
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Рабочей группой ООО 
«Узбекский конструкторско-техно-
логический центр сельхозмашино-
строения» велись работы по 
совершенствованию конструкции 
управляемой оси хлопкоуборочной 
машины МХ-1.8. Предложена новая 
модернизированная компоновка 
направляющего моста, которая 
должна быть апробирована с целью 
улучшения динамических харак-
теристик, расширения диапазона 
работоспособности и контроля 
режимными и эксплуатационными 
параметрами хлопкоуборочных 
машин. 

 

 

 

 

 

 

 

Компоновка 
модернизированного 

моста 
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Решаемые задачи 

• расчет и оценка статической прочности балки 
заднего моста при экстремальных рабочих 
условиях;  

• расчет и проверка оси заднего колеса (расчет 
нагрузок, действующих на ось заднего колеса 
при экстремальных рабочих условиях; расчет 
на статическую прочность оси заднего колеса; 
проверочный расчет статической прочности и 
долговечности подшипников оси заднего 
колеса);  

• проверка работоспособности усилителей 
рулевого управления. 
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Рулевое управление хлопкоуборочной 

машины 

Рулевое управление хлопкоуборочной машины состоит 
из рулевого механизма, рулевого привода и усилителей. 
Поворот двух направляющих задних колес 
хлопкоуборочной машины выполняют при помощи 
механизма рулевой трапеции с одной поперечной тягой. 
Механизм поворота обеспечивает высокую маневренность 
хлопкоуборочной машины при всех условиях эксплуатации, 
не допускает проскальзывания управляемых колес, 
обеспечивает устойчивое прямолинейное движение, 
качение колес с минимальной затратой мощности, 
минимальный износ шин. 

Для облегчения управления хлопкоуборочной машиной 
в тяжелых условиях эксплуатации и поглощения ударов при 
наезде на препятствие, машина снабжена гидравлическим 
усилителем рулевого управления. 
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Гидрообъемный рулевой привод 

Основой гидрообъемного 

рулевого привода служит 

вращаемый рулевым колесом 

насос-дозатор (НД) 
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Компоновка силовых гидроцилиндров на 

хлопкоуборочной машине  
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 – касательная сила тяги переднего моста. 

Толкающая сила  

                                                                  

Толкающая сила не должна быть больше силы их сцепления с опорной 

поверхностью 

                                                           или 
 

где         – коэффициент сцепления колеса с почвой; 

              – нагрузка на задние колеса. 
 

Чтобы колесо в плоскости вращения перемещалось без скольжения должно быть 

                                                          
 

Условие качения управляемого колеса в плоскости его вращения 
 

                                                                                                                                        (1) 
 

Момент сопротивления повороту управляемых колес 
 

                                                                                                                                        (2) 
 

 где        – коэффициент сопротивления повороту колес; 

              – давление воздуха в шинах. 
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Работа гидроцилиндров на МХ-1,8 

Работа минимальной 

площади поршня 

гидроцилиндра 

Работа максимальной 

площади поршня 

гидроцилиндра 
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Крутящий момент относительно оси шкворня, создаваемый 

гидроцилиндром при повороте колеса: 

 

где 

 

 

Угол γ определяется из  

 

 

 

 

Условие, при котором обеспечивается работоспособность 

гидроцилиндров 

                                                                                                              (3) 

,hQM цц  .sin  цц FQ

.ncц MM 

.    или    minmax fpFFfpFF ццнцццвц 

ЦДО

;CЦО  ;900 

);(0  x ./)sin()90sin( LxC 

11 



Схема реализации алгоритма решения задачи 
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Программная реализация 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Окно ввода данных для расчета параметров по проверке 
работоспособности усилителей рулевого управления 
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Представление результатов расчета 

14 



Представление результатов по проверке 

выполнения условий качения управляемого 

колеса в плоскости его вращения и обеспечения 

работоспособности гидроцилиндров 
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Экспорт результатов расчета 
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Графики изменения значений параметров по 

проверке усилителей рулевого управления 
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