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Процесс проектирования подобной трансмиссии складывается из двух
неразрывно связанных между собой этапов. Первый  заключается в кине-
матическом согласовании всех элементов ГОМТ, что обеспечивает достиже-
ние нулевой и максимальной скоростей выходного звена и кинематически
чистое (без проскальзывания) включение управляющих элементов при пере-
ходе с одного диапазона на другой. Второй  заключается в подборе опти-
мальных значений параметров ГОМТ, обеспечивающих выполнение ряда
ограничительных условий и минимальную долю мощности, проходящей че-
рез ГОП.

Далее можно решать следующие задачи: 1) ориентируясь на мини-
мальное при различных сочетаниях k1 и k2 (где k1 и k2  внутренние переда-
точные отношения 1 и 2 планетарных рядов соответственно) значение мак-
симальной мощности, проходящей через ГОП, определить необходимую
мощность и типоразмер ГОП; 2) ориентируясь на имеющуюся модель ГОП
конкретной мощности, найти необходимое минимально возможное число
диапазонов и значения k1 и k2, его обеспечивающие; 3) подобрать значения k1

и k2, исходя из минимизации мощности, проходящей через ГОП на конкрет-
ных, наиболее часто используемых передачах; 4) подобрать значения k1 и k2

исходя из минимизации времени разгона машины до максимальной скорости
или расхода топлива за период разгона и т.д.

Список литературы: 1. Петров В.А. Гидрообъемные трансмиссии самоходных машин. –М:
Машиностроение, 1988. –244с.
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В результате рассмотрения водоходных движителей, которые в целях
исследования были установлены на плавающую машину многоцелевой тягач
легкой бронированности МТ-ЛБ, были выделены основные их преимущества
и недостатки. Осуществлен анализ графиков разгонных характеристик.
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Сочетание высокой проходимости плавающих машин с возможностью
длительной работы на воде выделяет эти машины в особую группу, которую
можно эффективно использовать не только в военном деле, но и в различных
отраслях народного хозяйства, таких как рыбная промышленность, лесозаго-
товительная промышленность и т.д.

Анализ последних исследований и публикаций. Гусеничный движетель
имеет такие преимущества: 1) простой по конструкции, удобный для компо-
новки на машине и техническому обслуживанию; 2) хорошо защищен от по-
вреждений при движении по суше, мелководью, а также при входе в воду и
выходе на берег.

Использование одного движителя в качестве водоходного и сухопутно-
го позволяет упростить общую компоновку и устройство машины. Кроме то-
го, в этом случае гусеницы машины могут выполнять функции реверсивно-
рулевого устройства.

Недостатками гусеничного движителя можно назвать: 1) образование
воздушной на скорости вращения эмульсии и нижней ветви гусеницы, что
снижает силу тяги в следствии уменьшении массы отбрасываемой воды;
2) невысокий КПД гусеничных движителей.

Преимуществами гребного винта являются: 1) прост по устройству;
2) надежен в эксплуатации, если хорошо защищен; 3) обладает наиболее вы-
соким КПД среди движителей плавающих машин.

Недостатки: возможность повреждения при плавании и движении по
мелководью, что требует введения специальных защитных устройств, пре-
дотвращающих поломку винтов.

Преимуществами водометного движителя являются: 1) обладает высо-
ким КПД; 2) хорошая защищенность от повреждений при движении по суше,
по мелководью при входе в воду и выходя из нее; 3) возможность использо-
вания в качестве водоотливных устройств большой подачи для удаления за-
бортной воды из корпуса машин; 4) меньшая чувствительность и влияние
мелководья, течения и волнения на водной преграде; 5) возможность обеспе-
чения хорошей маневренности без изменения направления вращения рабоче-
го колеса водомета.

Недостатки: сложная конструкция по сравнению с гребными винтами и
возможность засорения их при плавании на загрязненных акваториях.

Целью данного исследования является получение графиков разгонных
характеристик плавающей машины с последующим определением макси-
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мальной скорости плава всех рассматриваемых типов водоходных движите-
лей.

Из проведенного анализа графиков разгонных характеристик были по-
лучены максимальные скорости плава: 1) Гусеничный движитель: скорость
плава со штанным гидрооборудованием Vпл=6,6 км/ч; скорость плава с бор-
товым Э2С1, кормовым штатным гидрооборудованием Vпл=6,8 км/ч. 2) Во-
дометный движитель скорость плава Vпл=8,7 км/ч. 3) Гребной винт скорость
плава Vпл=9,5 км/ч.

По результатам исследований можно сделать вывод, что тот или иной
тип рассмотренных водоходных движителей целесообразней устанавливать
на машины исходя из условий их дальнейшей эксплуатаций.

Список литературы: 1.Степанов А.П. Конструирование и расчет плавающих машин.
М.,1983.200с.

УДК 623

Д.А. ГЛОБА

СУЧАСНІ НАПРЯМКИ ВДОСКОНАЛЕННЯ ОСНОВНОГО
БОЙОВОГО ТАНКА

Питання, яким повинен бути сучасний танк і особливо танк майбутньо-
го є актуальним в наш час. Для того, щоб узагальнити вимоги до сучасного
танка і скласти такі вимоги до танка майбутнього вважається за необхідне
проводити постійну оцінку розвитку засобів ураження танка, можливих варі-
антів ведення бойових дій та використання в них танків, результатів бойово-
го використання танків в конфліктах на протязі останніх років. Дійсно, сьо-
годні є дуже багато різноманітних засобів ураження танків і розвиток їх три-
ває. Провідні країни-танковиробники одночасно з виробництвом сучасних
танків посиленими темпами ведуть розробки і виробляють протитанкові ра-
кетні комплекси (ПТРК).До таких ПТРК відносяться Maverick  AGM-65, ге-
лікоптерний варіант Hellfire L, ATGW-3/LR, Javelin та інші.

Таким чином, засобів ураження танка багато. Але і засоби захисту тан-
ка теж постійно вдосконалюються. В наш час танк як бойовий засіб підлягає
подальшому вдосконаленню. Бронетехніка буде необхідна і в безконтактних


