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На предприятии ОАО «Белорусский автомобильный завод» при уча-

стии сотрудников кафедры «Автомобили» университета создана гидроме-

ханическая передача (ГМП) с мехатронной системой автоматического 

управления и диагностирования, в состав которой входит шестиступенчатая 

ПКП, состоящая из двухступенчатого делителя и трехступенчатой базовой 

коробки передач (БКП). Переключение ступеней в ПКП осуществляется 

многодисковыми фрикционами с электрогидравлическим приводом управ-

ления. 

Характерной особенностью кинематической схемы ПКП является 

необходимость одновременного управления двумя парами фрикционов при 

каждой смене передачи в БКП. Это существенно усложняет организацию 

процесса согласованного управления фрикционами, влияет на надежность и 

долговечность их работы и ухудшает качество переходных процессов при 

переключении передач. Такая ситуация складывается при переключениях 

на высшие передачи 32  и 54  и на низшие 45  и 23 . 

Для анализа степени влияния параметров характеристик управления 

фрикционами на принятые критерии оценки качества процессов их функ-

ционирования был проведен многофакторный вычислительный экспери-

мент на математической модели системы «двигатель – трансмиссия – веду-

щие колеса – дорога» с имитацией процесса движения самосвала по марш-

руту с характеристиками реального карьера. 

По результатам эксперимента были построены квадратичные регресси-

онные модели, анализ которых позволяет сделать следующие выводы: алго-

ритм МСАУ должен обеспечивать адаптацию своих параметров к измене-

нию параметров и характеристик фрикционов в процессе эксплуатации, для 

этого наиболее эффективно применение ПИД-регулятора; переключение 

передач вверх целесообразно осуществлять с нулевым перекрытием, а вниз 

– с небольшим отрицательным перекрытием (в пределах до 0,1 с); предло-

женная методика анализа процессов функционирования фрикционов ПКП, 

основанная на проведении активного многофакторного вычислительного 

эксперимента, регрессионном анализе и применении комплекса показателей 

качества переходного процесса, позволила определить и выбрать рацио-

нальные параметры и характеристики управления фрикционами.  
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Транспортное средство, оснащенное гидроманипулятором, может ис-

пользоваться как перевозчик различных грузов и как кранх [1]. Гидроманипу-

ляторы получили широкое распространение – это и лесовоз, и металловоз, и 

кран-манипулятор. Он может оснащаться различным навесным оборудовани-

ем, таким, как захваты, крюки, ковши, вилочные подхваты и многое другое. В 

зависимости от того, какие работы предполагается проводить и с какими гру-

зами, применяется разное навесное оборудование. Такие установки очень 

удобны и выгодны экономически, т.к. сокращается численность рабочих в 

бригаде, количество единиц рабочей техники, которая привлекается для дан-

ных работ. Можно также сократить расходы на обслуживание техники. 

На данный момент существует огромное количество разнообразных кон-

струкций, работающих в разных эксплуатационных условиях. В зависимости 

от режимов эксплуатации, металлоконструкции и системы гидроприводов ра-

бочего оборудования работают в различных условиях нагружения. Особенно-

сти этих условий определяются типами грузов, условиями работы базовой 

машины и интенсивностью эксплуатации. Опыт использования различных ти-

пов манипуляторов показывает, что значительное количество этих механиз-

мов обладает низкой надежностью. В то же время, методики расчета механиз-

мов гидроманипуляторов, учитывающие особенности механизмов и условия 

эксплуатации практически отсутствуют. 

Таким образом, развитие методик, обеспечивающих совершенствование 

методов расчета, обеспечивающих высокую достоверность определения дей-

ствующих нагрузок; в зависимости от компоновочно-кинематической схемы, 

позволит увеличить ресурс механизмов гидроманипуляторов и повысить 

надежность.  
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