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(57) 1. Електромеханічний механізм натягу гусени-
ці рушія бойової гусеничної машини, який склада-
ється з одного або декількох електродвигунів обе-
ртального типу і проміжних перетворювачів
механічної енергії, який відрізняється тим,  що
проміжні перетворювачі механічної енергії викона-
ні у вигляді однієї або декількох гвинтових пере-
дач, безпосередньо з приводним або приводними
двигунами в один або декілька автономних елект-
ромеханізмів, механічно зв'язаних з віссю напрям-
ного опорного колеса гусениці.
2. Електромеханічний механізм натягу гусениці
рушія бойової гусеничної машини за п. 1, який

відрізняється тим, що приводний гвинтовий елек-
тромеханізм механічно зв'язаний з віссю напрям-
ного колеса за допомогою кривошипного механіз-
му.
3. Електромеханічний механізм натягу гусениці
рушія бойової гусеничної машини за п. 1, який
відрізняється тим, що приводний гвинтовий елек-
тромеханізм забезпечений жорстким стрижнем,
що знаходиться на вільному кінці приводного гвин-
та, безпосередньо сполученим з віссю напрямного
колеса гусениці, розташованим в подовжньому
пазу і що має додатково паралельну опору, так
само розташовану в додатковому пазу.
4. Електромеханічний механізм натягу гусениці
рушія бойової гусеничної машини за п. 1, який
відрізняється тим, що електромеханічний гвинто-
вий привід має два приводні електродвигуни поту-
жності, розташованих симетрично по обидві сто-
рони рухомої осі напрямного опорного колеса,
причому кінці гвинтів жорстко закріплені на внут-
рішній стороні відміченої осі.
5. Електромеханічний механізм натягу гусениці
рушія бойової гусеничної машини за пп. 1 і 4, який
відрізняється тим, що на осі напрямного колеса
закріплена ходова гайка, а обидва приводні двигу-
ни об'єднані загальним ходовим гвинтом, жорстко
сполученим з валами електродвигунів.

Винахід відноситься до базових гусеничних
рушіїв бойових машин, що призначені для пересу-
вання по бездоріжжю і по дорогах з різним типом
покриття.

Відомий електромеханічний механізм натягу
гусениць рушія бойової гусеничної машини з дис-
танційним управлінням з місця механіка-водія та
індикацією зусилля натягу [1].

Принциповим недоліком зазначеного при-
строю є можливість встановлення і контролювання
тільки статичного натягу гусениці та немає можли-
вості автоматично змінювати його під час руху
гусеничної машини в залежності від зовнішніх
умов руху.

Відомо, що сучасні бойові гусеничні машини
мають високі максимальні швидкості руху - 55-

70км/год. При цьому, в ідеалі, для мінімізації втрат
у гусеничному рушії, значення статичного натягу
гусениці має автоматично змінюватись, в залеж-
ності від умов руху та швидкості бойової машини,
за певним законом. Існуючи електромеханічні ме-
ханізми натягу гусениці не дозволяють цього роби-
ти.

Прототипом електромеханічного механізму
натягу гусениці бойової гусеничної машини слу-
жить електромеханічний механізм натягу гусениць
бойової гусеничної машини з дистанційним управ-
лінням з місця механіка-водія та індикацією зусил-
ля натягу [1].

Цей пристрій не дозволяє автоматично забез-
печувати необхідний натяг гусеничного обводу під
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час руху, умови якого можуть постійно змінюва-
тись.

В основу винаходу поставлена задача ство-
рення електромеханічного механізму натягу гусе-
ниці, якій дозволить автоматично, або по команді
механіка водія підтримувати натяг гусениць в за-
даних межах.

Застосування електромеханічного механізму
натягу гусениць дозволить:

- автоматично, або по команді механіка водія
підтримувати необхідний натяг гусеничного обводу
в динаміці;

- суттєво підвищити керованість гусеничної
машини на великих швидкостях;

- збільшити коефіцієнт корисної дії гусеничного
рушія на 5-7% за рахунок зменшення втрат у гусе-
ничному обводі.

- зменшити розхід палива до 6% за рахунок
підвищення коефіцієнту корисної дії гусеничного
рушія.

У передбачуваному винаході задача управлін-
ня натягом гусеничного обводу вирішується за
допомогою електромеханічного приводу механізму
натягнення гусениці, який складається з одного
або декількох приводних електричних двигунів і
проміжних механічних перетворювачів енергії,
механічно пов'язаних з віссю направляючого опо-
рного колеса гусениці, причому вказані проміжні
механічні перетворювачі енергії виконані у вигляді
гвинтових передач, конструктивно безпосередньо
об'єднаних з приводними електричними двигунами
і механічно пов'язаних з віссю направляючого опо-
рного колеса гусениці.

При цьому в першому варіанті конструктивного
виконання гвинтова передача регулювального
механізму виконана у вигляді безпосередньої
складової частини електромеханічного гвинтового
приводу [2] жорстко закріпленого в корпусі гусени-
чної машини і пов'язана з віссю направляючого
опорного колеса за допомогою кривошипного ме-
ханізму. В цьому випадку жорсткий стрижень кри-
вошипного механізму, вільний кінець якого шарні-
рно з'єднаний з гвинтом електромеханічного
гвинтового приводу и виконаний з можливістю пе-
реміщення в пазу стрижня. Корпус електромехані-
чного гвинтового приводу жорстко закріплений на
корпусі гусеничної машини.

Очевидно, що система автоматичного управ-
лення зазначених електродвигунів, яка не є пред-
метом даного винаходу, забезпечує автоматичну
або по команді людини-оператора підтримку необ-
хідного натягу гусениць. У результаті цього дося-
гається:

- забезпечення потрібного натягу гусениць в
динаміці;

- значне поліпшення керованості гусеничної
машини на великих швидкостях;

- підвищення прохідності;
- підвищення коефіцієнту корисної дії гусенич-

ного рушія і його довговічності;
- зменшення розходу палива гусеничної ма-

шини.
При цьому за своїми технічними характеристи-

ками доцільно використовувати електромеханіч-
ний гвинтовий привод з форсованими електродви-
гунами постійного струму [2]. Електромеханічний

гвинтовий привод з електродвигунами постійного
струму має високу швидкодію,  яка необхідна в
умовах руху гусеничної машини.

Особливо актуальна робота запропонованого
електроприводу при русі бойової машини на вели-
ких швидкостях і швидкісному маневруванні по
пересіченій місцевості.

У другому варіанті пропонованого технічного
рішення натяг гусениці змінюється за рахунок пе-
ресування осі направляючого колеса по прямій
лінії. При цьому вісь направляючого колеса безпо-
середньо з'єднана зі жорстким стрижнем, який є її
продовженням. Зазначений жорсткий стрижень, у
свою чергу, розташований у подовжніх пазах кор-
пусу гусеничної машини і додаткової опори з мож-
ливістю переміщення уздовж ходу і з'єднаний із
гвинтом електромеханічного гвинтового приводу.

В другому варіанті досягаються більш широкі
межі регулювання натягу гусениці.

У третьому варіанті пропонованого технічного
рішення натяг гусениці теж змінюється за рахунок
пересування осі направляючого колеса по прямій
лінії. При цьому жорсткий стрижень, на осі якого
закріплене направляюче колесо, приводиться в
рух гвинтами двох електромеханічних гвинтових
приводів з електродвигунами меншої потужності,
що закріплені в корпусі гусеничної машини симет-
рично по різні сторони стрижня.

Третій варіант технічного рішення має наступні
переваги:

- досягається більш точне регулювання натягу
гусениці в широких межах;

- розміщення в корпусі бойової машини двох
електродвигунів меншого розміру простіше, ніж
одного великого.

У четвертому варіанті технічного рішення на-
тяг гусениці змінюється також за рахунок пересу-
вання осі направляючого колеса по прямій лінії. В
цьому варіанті жорсткий стрижень з віссю направ-
ляючого колеса, пересувається одним загальним
гвинтом електромеханічного гвинтового приводу з
двома електродвигунами меншої потужності, які
закріплені симетрично по різні боки стрижня, а
ходова гайка електроприводу закріплена в жорст-
кому стрижні.

Перелік фігур на кресленнях:
Фіг.1 Форсований електродвигун постійного

струму електромеханічного гвинтового приводу: 1
- корпус; 2 - полюса статора; З - котушкові обмотки
статора; 4 - полюс ротора; 5 - обмотка ротора; 7 -
пустотілий вал ротора; 8 - підшипниковий щит; 9 -
підшипник; 10 - гайка; 11 – гвинт, вал – 6.

Фіг.2 Електромеханічний механізм натягу гусе-
ниць гусеничного рушія кривошипного типу (вид
зверху): 11 - гвинт; 12 - корпус гусеничної машини;
13 - кривошип; 14 - жорсткий стрижень; зовнішня
вісь кривошипу; 16 - направляюче колесо; 17 -
електродвигун постійного струму.

Фіг.3 Електромеханічний механізм натягу гусе-
ниць гусеничного рушія кривошипного типу (вид
зсередини корпуса): 11 - гвинт; 12 - корпус гусени-
чної машини; 13 - кривошип; 14 - жорсткий стри-
жень; ИЦ-( зовнішня вісь кривошипу; 16 - направ-
ляюче колесо; 17 - електродвигун постійного
струму.
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Фіг.4 Положення направляючого колеса елек-

тромеханічного механізму натягу кривошипного
типу при мінімальному натягу гусениці (вид зсере-
дини корпуса): 11 - гвинт; 12 - корпус гусеничної
машини; 13 -кривошип; 14 - жорсткий стрижень; 16
- направляюче колесо; 17 - електродвигун постій-
ного струму.

Фіг.5 Положення направляючого колеса елек-
тромеханічного механізму натягу кривошипного
типу при максимальному натягу гусениці (вид зсе-
редини корпуса): 11 - гвинт; 12 - корпус гусеничної
машини; 13 -кривошип; 14 - жорсткий стрижень; 16
- направляюче колесо; 17 - електродвигун постій-
ного струму.

Фіг.6 Електромеханічний механізм натягу гусе-
ниць гусеничного рушія з лінійним переміщенням
вала направляючого колеса (вид зверху): 11 -
гвинт; 12 - корпус; 15 - вісь направляючого колеса;
16 - направляюче колесо; 17 - електродвигун по-
стійного струму; 19 - жорсткий стрижень; 20 - на-
прямні жорсткого стрижня; 21 - паз корпуса; 22 -
паз опори; 23 -опора.

Фіг.7 Конструкція Фіг.6 вид по розрізу А-А: 11 -
гвинт; 15 - вісь направляючого колеса; 19 - жорст-
кий стрижень.

Фіг. 8 Електромеханічний механізм натягу гу-
сениць гусеничного рушія з лінійним переміщен-
ням вала направляючого колеса двома електро-
механічними гвинтовими приводами (вид зверху):
11 - гвинт; 12 -корпус; 15 - вісь направляючого ко-
леса; 16 - направляюче колесо; 17 - електродвигун
постійного струму; 19 - жорсткий стрижень; 20 -
напрямні жорсткого стрижня; 21 - паз корпуса; 22 -
паз опори; 23 – опора.

Фіг.9 Конструкція Фіг.8 вид по розрізу В-В: 11 -
гвинт; 15 - вісь направляючого колеса; 19 - жорст-
кий стрижень.

Фіг.10 Електромеханічний механізм натягу гу-
сениць гусеничного рушія з лінійним переміщен-
ням вала направляючого колеса двома електро-
двигунами електромеханічного гвинтового
привода, (вид зверху): 10 - гайка; 12 - корпус; 15 -
вісь направляючого колеса; 16 - направляюче ко-
лесо; 17 - електродвигун постійного струму; 19 -
жорсткий стрижень; 20 - напрямні жорсткого стри-
жня; 21 - паз корпуса; 22 - паз опори; 23 -опора; 24
- гвинт.

Фіг.11 Конструкція Фіг.10 вид по розрізу С-С:
10 - гайка; 15 - вісь направляючого колеса; 19 -
жорсткий стрижень; 24 - гвинт.

На Фіг.1 схематично представлена відома
конструкція форсованого електродвигуна постій-
ного струму з електромеханічним гвинтовим при-
водом. Він включає корпус 1 з полюсами статору
2. На полюсах статора 2 розміщені котушкові об-
мотки 3. Усередині полюсів статора 2 розташова-
ний ротор 4 з обмоткою 5. Ротор 4 установлений
на валу 6, що має осьовий отвір 7. До корпуса 1
прикріплені торцеві підшипникові щити 8 з підшип-
никами 9. У підшипниках 9 розміщений порожній
вал 6. У центральній частині порожнього валу 6
жорстко закріплена гайка 10, у якій переміщується
ходовий гвинт 11.

На Фіг.2 і 3 схематично представлена запро-
понована конструкція електромеханічного механі-
зму натягу гусениці кривошипного типу.

Тут у корпусі 12 закріплений кривошип 13, до
якого жорстко прикріплений жорсткий стрижень 14.
На зовнішній осі 15 кривошипу 13 розташовано
направляюче колесо 16. Вільний кінець жорсткого
стрижня 14 з'єднаний із гвинтом 11 електродвигу-
на постійного струму 17 електромеханічного гвин-
тового приводу з можливістю обертання навколо
поперечної осі гвинта 11 і переміщення уздовж осі
стрижня 14 у його пазу 18.

На Фіг.4 і 5 схематично представлене розта-
шування основних частин електромеханічного ме-
ханізму натягу гусениці кривошипного типу конс-
трукції Фіг.2 і 3 у положеннях мінімального (Фіг.4) і
максимального натягу (Фіг. 5).

На Фіг.6 схематично представлена конструк-
ція, запропонована як другий варіант передбачу-
ваного винаходу. Тут у корпусі 12 розміщений жо-
рсткий стрижень 19. Вісь направляючого колеса 15
є продовженням жорсткого стрижня 19. Жорсткий
стрижень 19 із двома направляючими 20 має мож-
ливість пересуватися в пазу 21 корпуса 12 і в пазу
22 опори 23 за допомогою обертання гвинта 11
електродвигуном 17. Гвинт 11 жорстко з'єднаний зі
стрижнем 19 і поздовжньо пересувається в гайці
10 валу 6 електродвигуна 17 електромеханічного
гвинтового приводу.

На Фіг.7 схематично представлений вид по
розрізу А-А конструкції Фіг.6 на якому показане
жорстке з'єднання гвинта 11 електроприводу з
жорстким стрижнем 19.

На Фіг.8 схематично представлена конструк-
ція, запропонована як третій варіант передбачува-
ного винаходу. Тут на корпусі 12 розташований
жорсткий стрижень 19. Вісь направляючого колеса
15 є продовженням жорсткого стрижня 19. Жорст-
кий стрижень 19 із двома направляючими 20 має
можливість пересуватися в пазу 21 корпуса 12 і в
пазу 22 опори 23 двома гвинтами 11 електромеха-
нічних гвинтових приводів за допомогою двох еле-
ктродвигунів постійного струму 17 меншої потуж-
ності, які розташовані симетрично по різні сторони
жорсткого стрижня 19. Гвинти 11 подовжньо пере-
суваються в гайках 10 валів 6 електродвигунів 17 і
жорстко прикріплені до жорсткого стрижня 19.

На Фіг.9 схематично представлений вид по
розрізу В-В конструкції фігури 8 на якому показане
жорстке з'єднання гвинтів 11 електроприводу з
жорстким стрижнем 19.

На Фіг.10 схематично представлена конструк-
ція, запропонована як четвертий варіант передба-
чуваного винаходу. Тут на корпусі 12 розташова-
ний жорсткий стрижень 19. Вісь направляючого
колеса 15 є продовженням жорсткого стрижня 19.
В свою чергу жорсткий стрижень 19 із двома на-
правляючими 20 має можливість пересуватися в
пазу 21 корпуса 12 і в пазу 22 опори 23 за допомо-
гою обертання гвинта 24 електродвигунами 25, які
розташовані симетрично по різні сторони жорстко-
го стрижня 19. В свою чергу гвинт 24 пересуває
гайку 10, яка жорстко закріплена в отворі жорстко-
го стрижня 19.

На Фіг.11 схематично представлений вид по
розрізу С-С конструкції Фіг.10 на якому показане
положення гвинта 24 електроприводу в гайці 10,
яка жорстко закріплена в отворі жорсткого стрижня
19.
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натягу гусениці кривошипного типу працює в такий
спосіб.

Для зміни натягу гусеничної стрічки сигнали
управління для обертання гвинта 11 подаються на
електродвигун постійного струму 17 електромеха-
нічного гвинтового приводу, який закріплений на
внутрішній боковій стінці корпусу 12. Гвинт 11, в
свою чергу, надає рух жорсткому стрижню 14, який
обертає вісь кривошипу та переміщує вісь направ-
ляючого колеса 15. При цьому гвинт 11 має мож-
ливість подовжнього пересування в отворі жорст-
кого стрижня 14 і жорстко з'єднаний з віссю
кривошипу 13. За рахунок цього обертально-
поступальний рух гвинта 11 перетворюються в рух
обертання кривошипу 13. В свою чергу оберталь-
ний рух кривошипу 13 змінює положення направ-
ляючого колеса 16.

Напрямок пересування гвинта 11 електропри-
воду залежить від сигналів управління, які вироб-
ляються в залежності від первісних установок
(статичного натягу) і змінюються автоматично, в
залежності від умов руху, системою управління
або по команді механіка-водія. У такий спосіб під-
тримується необхідний в кожен момент часу руху
бойової машини натяг гусеничного обводу.

Система управління, яка не є предметом ви-
находу, дозволяє працювати запропонованому
електроприводу в наступних режимах:

- автоматичне регулювання необхідного натя-
гу;

- установка необхідного натягу по команді ме-
ханіка водія.

Другий варіант запропонованого технічного
рішення електромеханічного механізму натягу гу-
сениці працює в такий спосіб.

Отримуючи сигнали управлення електродви-
гун постійного струму 17 електромеханічного гвин-
тового приводу, який закріплений на внутрішній
боковій стінці корпусу 12, обертає гвинт 11.

Зміна натягу гусениці здійснюється завдяки
перетворенню обертально-поступального руху
гвинта 11 в повздовжнє пересування жорсткого
стрижня 19 в пазу 21 корпусу 12 і в пазу 22 опори
23 з віссю направляючого колеса 15. Для виклю-
чення нерівномірних переміщень жорсткого стри-
жня 19 у направляючих пазах 21 і 22, на стрижні
19 передбачені направляючі виступи 20.

Третій варіант запропонованого технічного рі-
шення електромеханічного механізму натягу гусе-
ниці працює в такий спосіб.

Отримуючи сигнали управління, два електро-
двигуна постійного струму 17, які розташовані на
внутрішній боковій стінці корпусу 12, обертають
два гвинта 11, які розміщені симетрично стосовно
жорсткого стрижня 19. Жорсткий стрижень 19 пе-
ресувається в пазу 21 корпуса 12 і в пазу 22 опори
23. Для виключення нерівномірних переміщень
жорсткого стрижня 19 у направляючих пазах 21 і
22, на стрижні 19 передбачені направляючі висту-
пи 20.

Зміна натягу гусениці здійснюється завдяки
перетворенню обертально-поступального руху
двох гвинтів 11 в подовжнє пересування осі на-
правляючого колеса 15.

Четвертий варіант запропонованого технічного
рішення електромеханічного механізму натягу гу-
сениці працює в такий спосіб.

Отримуючи сигнали управління, два електро-
двигуна постійного струму 17, які розташовані на
внутрішній боковій стінці корпусу 12, обертають
гвинт 24.

Гвинт 24 переміщує жорсткий стрижень 19 в
пазу 21 корпусу 12 і в пазу 22 опори 23. Жорсткий
стрижень 19 пересувається в пазах 21 і 22 за ра-
хунок дії гвинта 24 на гайку 10, що жорстко закріп-
лена в отворі жорсткого стрижня 19. Для виклю-
чення нерівномірних переміщень жорсткого
стрижня 19 у направляючих пазах 21 і 22, на стри-
жні 19 передбачені направляючі виступи 20. Оби-
два кінці гвинта 24 жорстко закріплені з валами
роторів кожного з електродвигунів 17.

Зміна натягу гусениці здійснюється завдяки
перетворенню обертально-поступального руху
гвинта 24 в повздовжнє пересування осі направ-
ляючого колеса 15.
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