
134

дування//Науково – технічний журнал. – Харків: НТУ „ХПІ”, 2004. - №2, с. 185 – 192. 7. Корнеев
В.В., Кузнецов М.И., Кузьмин Л.П. Основы автоматики и танковые автоматические системы. – М.
АБТВ, 1976.-546 с.

УДК 621.436

МАТВЕЕНКО В.В., ПРОХОРЕНКО А.А., канд. техн. наук,
ТИХОНЕНКО А.Т., канд. техн. наук

НАСОС-ФОРСУНКА С ЭЛЕКТРОМАГНИТНЫМ КЛАПАНОМ
ДЛЯ СУДОВОГО ДИЗЕЛЬ-ГЕНЕРАТОРА 6ЧН 26/34

Современный двигатель внутреннего сгорания должен в полной мере
соответствовать требованиям высокой топливной экономичности с одной
стороны, и иметь минимально возможные выбросы вредных веществ в окру-
жающую среду. Эти требования противоречивы и для того, чтобы их выпол-
нить, необходимо весьма тщательно проработать конструкцию двигателя,
рабочий процесс, оптимизировать параметры двигателя на всех режимах.
При этом немаловажное значение имеет организация системы управления,
которая способна отслеживать параметры двигателя и корректировать их по
мере необходимости. Этим требованиям в полной мере отвечают электрон-
ные системы управления, широко применяемые на современных автомо-
бильных двигателях. Они обеспечивают высокую чувствительность и точ-
ность регулирования и позволяют осуществлять управление работой двига-
теля на всех режимах [1].

В связи с этим предлагается оснастить судовой дизель-генератор 6ЧН
26/34 насос-форсункой с электромагнитным клапаном, которая приведена на
рис. 1.

Принцип действия насос-форсунки следующий: При ходе плунжера 1
вверх (см. рис. 1) происходит всасывание топлива в полость 2 из системы
низкого давления через канал 3, полость электромагнитного клапана (ток в
катушке отсутствует) и каналы 4,5, параллельно топливо поступает и к игле
через канал 6, но вследствие малости давления на дифференциальную пло-
щадку игла остается неподвижной. Этому способствует также и то, что от-
крыт доступ топливу в систему низкого давления через электромагнитный
клапан и каналы 5,4,3 и 7.
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При набегании толкателя на выступ кулачка плунжер, приводимый че-
рез штангу и коромысло, движется вверх и происходит поджатие топлива в
полости 2, при этом часть топлива выдавливается через канал 5 в систему
низкого давления.

Рис. 1 – Насос-форсунка

В определенный момент времени (при определенном угле поворота ко-
ленчатого вала, отсчитываемом датчиком) клапан закрывается при подаче на
его катушку электрического сигнала и начинается активный ход плунжера,
при этом повышается давление в кармане распылителя, что вызывает подъем
иглы – происходит впрыск топлива. После впрыскивания необходимой пор-
ции топлива блок управления прекращает подачу сигнала на катушку, при
этом клапан открывается и происходит падение давления в системе за счет
перетекания топлива в систему низкого давления через каналы 5 и 7. Сила
пружины иглы превышает силу от давления топлива на дифференциальную
площадку, что вызывает посадку иглы и окончание впрыска.

Как видно, в данной системе появляется возможность регулирования
процесса впрыскивания как по началу. Кроме того, за счет применения авто-



136

матической системы управления появляется возможность осуществлять бо-
лее тонкую подстройку топливной системы под режим работы двигателя.
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В настоящее время в сельскохозяйственном тракторостроении обозна-
чился переход к пятикатковым ходовым системам, что вызвано повышением
мощности и рабочих скоростей машинотракторных агрегатов.

Выбор параметров пятикатковых ходовых систем связан в первую оче-
редь с обоснованием типа подвесок (балансирная, торсионная или смешан-
ная), характеристики подвески и компоновки ходовой системы.

При решении круга задач, связанных с одной стороны со снижением уп-
лотняющего воздействия на почву ходовой системы и, с другой стороны с
обеспечением комфортных условий труда оператора, снижением динамиче-
ских нагрузок в узлах и системах трактора возникает необходимость в реали-
зации математической модели колебаний остова гусеничного трактора. В ли-
тературе достаточно подробно изложены основные допущения, которые
принимаются при составлении математической модели вертикальных и про-
дольно-угловых колебаний плоской системы [1…3]. К ним относится и заме-
на реальных упругих элементов подвески приведенными к оси катка упруги-
ми элементами с постоянной жесткостью. В связи с этим принимаемые до-
пущения вносят погрешность в результаты расчетов и имитационных экспе-
риментов.

В связи с этим в данной работе решается задача обоснования и выбора
рациональных параметров пятикатковой подвески гусеничного трактора с
позиций обеспечения допустимого уровня уплотняющего воздействия на
почву и комфортных условий труда в динамической постановке с анализом


