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В процессе эксплуатации строительных и дорожных машин происхо-

дит частичная или полная потеря работоспособности. Восстановление 

производится, как при выполнении плановых технических обслуживаний, 

так и при аварийных ремонтах, вызывающих простои машин. Развивается 

направление по совершенствованию системы технической эксплуатации 

при поддержании начального уровня надежности машин во время всего 

срока службы.  

Производители строительно-дорожных машин, грузовых и легковых 

автомобилей пользуются функциональной диагностикой, что позволяет 

увидеть код ошибки, если случается неисправность, в процессе эксплуата-

ции. Далее производитель перекладывает всю работу по устранению неис-

правности на станции технического обслуживания, с другим оборудовани-

ем, необходимым для более детальной диагностики. 

Производители БелАЗ в своих машинах начинают использовать те-

стовую диагностику, что позволяет в процессе эксплуатации при создании 

определенных тестовых воздействий на агрегаты трансмиссии, получить 

точный ответ о местоположении неисправности. Известно, что наибольшая 

доля отказов в гидромеханических трансмиссиях приходится на зубчатые 

и фрикционные элементы трансмиссии. Для компьютерной диагностики 

этих неисправностей предложено отслеживать относительные угловые пе-

ремещения валов импульсным способом. Суть импульсного способа со-

стоит в том, что в процессе движения анализируются относительные угло-

вые перемещения ведущей и ведомой частей трансмиссии, путем подсчета 

количества импульсов высокочастотного опорного сигнала генерируемого 

с ведущей части на каждом повороте ведомой части на один зуб. 

Так, при диагностировании трансмиссии по суммарному угловому за-

зору в процессе движения необходимо подать тестовое воздействие. Таким 

воздействием может быть торможение двигателем (резкое прекращение 

подачи топлива в двигатель), при котором на входе трансмиссии создается 

отрицательный вращающий момент, способствующий уменьшению мо-

мента на ведущем валу, в то время как момент от сил инерции вращаю-

щихся и поступательно движущихся масс, связанных с ведомым валом, 

будет способствовать продолжению движения и выбору этого зазора.   
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В связи с тем, что транспортно-технологические системы имеют сла-

бую энерговооруженность, одним из ключевых факторов использования 

той или иной конструкции манипуляторов является энергоэффективность. 

В настоящие время используют клещевые хваты, имеющие сложную кон-

струкцию и высокие энергозатраты. Предлагается вильчатый хват, имею-

щий более простую конструкции, с числом подвижностей менее шести, 

значительно дешевле в изготовлении и эксплуатации. 

Манипулятор автоматической наземной транспортно-

технологической мини-системы по своему функциональному назначению 

должен обеспечивать движение выходного звена и, закрепленного в нем, 

объекта манипулирования в пространстве по заданной траектории и с за-

данной ориентацией. Для полного выполнения этого требования основной 

рычажный механизм манипулятора должен иметь не менее шести подвиж-

ностей, причем движение по каждой из них должно быть управляемым. 

Эта система сложна как в изготовлении, так и в эксплуатации. Поэтому в 

реальных конструкциях манипуляторов часто используются механизмы с 

числом подвижностей менее шести. Наиболее простые манипуляторы 

имеют три, реже две, подвижности. Такие манипуляторы значительно де-

шевле в изготовлении и эксплуатации, но предъявляют специфические 

требования к организации рабочей среды. Эти требования связаны с задан-

ной ориентацией объектов манипулирования относительно механизма ми-

ни-системы (рис. 1). 
 

 

Рис. 1. Последнее звено манипулятора  


