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1. Методи удосконалення гусеничного рушія шляхом адаптивної настройки його ланцюга.

2. Methods that improve caterpillar mover by the adaptive set up of its chain.

Реферат:
1. Дисертація присвячена вирішенню наукової задачі, яка полягає у визначенні залежності натягу від
геометричних параметрів окремих ділянок ланцюга в рушіях гусеничних машин, при адаптивній настройці
ланцюгової передачі автоматичними механізмами в динаміці. У роботі запропоновано три методи зміни
натягу гусеничного ланцюга. Вперше запропонований метод диференціальної зміни натягу. Розроблений
стенд – імітатор диференціальної зміни натягу, фізичні процеси роботи якого полягли в основу розробленої
математичної моделі. Відмітною особливістю всіх запропонованих в роботі методик є те, що вони
враховують часткове укладання ланцюга на формозадаючі колеса. Динаміка гусеничного ланцюга
досліджена методом кінетостатики. Розроблені пропозиції до впровадження повноприводних
електромеханічних гусеничних транспортних засобів. Актуальність застосування електромеханічних систем
для адаптивного регулювання натягу в динаміці показана в подальших розробках малогабаритної
безекіпажної гусеничної техніки. Запропоновані методиадаптивної зміни положення формозадаючих коліс



дозволяють підвищити працездатність гусеничного рушія..

2. The dissertation determines the dependence between chain tension and the geometrical parameters of some
chain areas in caterpillar movers. The chain-drive is adaptive set up by automatic mechanisms in a dynamics.
Three methods of changing chain tension are suggested in this work. The method of differential changing chain
tension is first offered. A stand that is an imitator of differential changing of chain tension is developed. The
mathematical model uses the physical processes of its work and is based on the methods offered before. The
distinctive feature of all methods that was offered is that they take into account the partial piling of chain on all
wheels. The cases of track assembly dynamics are investigated using the kinetostatics methods. Suggestions to use
all-wheel drive electromechanical track-type vehicles are developed. Possibility of using electromechanical
systems for adaptive set up of chain tension in a dynamics is shown in further developments of small caterpillar
technique. Such technical decision allowed to raise a capacity of caterpillar mover.
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