
3 9 

У Д К 6 3 1 . 3 5 6 . 2 . 0 7 - 5 2 

ЫОДЕлШЮВлНИЕ ПРОЦЕССА АВТОШППИЖОГО 

ВОЖДЕНИЯ СВШОУБОРОЧНОГО КОМБАЙНА 

К . Т . Н . , Д О Ц . Буянов £.П. 

Х . Т . И . , доц. Ш й в ч и к Н.Е. 

асшфвнт Крутлвия В.Е. 

аспирант Колей Г.Ч. 

При разработке систем автоматического вождения сельскохозяй

ственных агрегатов возникает неосходимость моделированая процесса 

их движения с целью оотишзециг параметров. 

Отклонение передних управляемых колес свеклоуборочного ком

байна должно быть в пределах агротехнического допуска — - 4 с м . 

На ЭВМ моделируется движение комбайне с автоматом вождения, кото

рое осуществляется в декартовых координатах ж делитзя на три сос-

тавдяхцив: 

- движение по прямо!; 

- движение о язмевяюппмся углы поворота колес; 

- движение о постоянным углом поворота колес. 

Рядок свеклы можно вадавять уравнением любое кривой, во наиболее 

точно он описывается синусоидой. Автомат вождения влектрогидравли-

ческого типа состоит ив чувствительного элемента, бссконтгхтных 

преобразователей, уснтательногс влемента (влвктрогидрораспредоли-

твль), исполнительного влемента (гядроцилиндр управ яяьмыг. колес) и 

механизма обратной связи. 

Подъезжая к рядку в виде синусоиды, агрегат движется по пря

мой, л чувствительный влемент при встрече с корнеплодами отклоня

ется. Как только расстояние между магнитом и бесконтактным преоб

разователем достигнет порога зоан нечувствительности замыкается 

контакты реле, подавая ток иа влектрогидрораопределитель и черва 

определенный промежуток времени (время запаздывания) управляемые 
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^лвсв начинают поворачиваться. Поворот колес продолжается до : 

пор, пока механизм обратной связи не выведет бесконтактный прв< 

разователь г зону нечувствительности, поворот колес прекрвтнта 

комбайн п /̂одолжят движение с постоянным радиусом поворота. 

Радача оптимизации сводился к выбору rmpjMeTpoB элементов 

CAB, при которых свойства последней оптимальны, т .е . сводится i 

выбору лучшего варианта из числе возможных. В качестве варьнру* 

параметров можно принять: 

- скорость движения; 

- длину выноса щупа; 

- значение зоны нечувствительности; 

- коэффициент усиления прямой и обратной связи; 

- характеристики влектрогвдрэраспродвлителя; 

- подачу жидкости в систему и площадь поршя гидроижпяндра. 

Однако с петом конструктивны:, топологических и а&ономишскжЯ 

факторов наиболее целесообразно швшшже следующих параметров^ 

скорости движения в пределах агродопуска, вначения зоны иечувс^ 

тельвостя, коэчЧиционта усиления прямой • обратной связи. 




