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Повышение энергонасыщенности и развитие технологической навески лесопромышленных машин требует 

оценки влияния скорости и массы машины на буксование движителя, которое в значительной мере определяет про-
ходимость на переувлажнённых грунтах. Для гусеничных лесозаготовительных машин наибольшие сопротивления 
наблюдаются на грунтах с низкой несущей способностью. Буксование гусеничной лесозаготовительной машины 
оказывает значительное влияние на её тяговую характеристику и тем самым на энергетический баланс, энергетиче-
ский потенциал производительности и непосредственно на производительность самой лесозаготовительной маши-
ны. В отличии от гусеничного сельскохозяйственного трактора, для которого средний коэффициент буксования в 
процессе рабочего элемента цикла составляет 2 - 10%, для лесопромышленного трактора он составляет 10 - 30% при 
значительной вероятности работы более 30%. Исследовали буксование лесозаготовительной машины при постоян-
ных и случайных сцепом весе и тяговой нагрузке.  При этом параметры распределения вероятностей практически не 
зависят от массы лесозаготовительной машины, типа её ходовой системы, типа трансмиссии (при условии обеспече-
нии тягового усилия "по сцеплению"), вида грунта и обусловливаются стилем работы оператора лесозаготовитель-
ной машины, в определённой мере, конструкции и параметрами системы управления технологическим оборудова-
нием. При проведении исследований получены кривые изменения буксования движителя лесозаготовительной ма-
шины ЛЗ-5 в порожнем и груженом состоянии при различных скоростях движения с учетом буксования холостого 
хода машины, а также при пренебрежении буксованием холостого хода машины, которые позволили определить 
оптимум скоростей движения гусеничной лесозаготовительной машин с наименьшим буксованием. 

Ключевые слова: гусеничный движитель; лесопромышленная гусеничная машина; движение; ходовая 
система;  нагрузка на грунт. 
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Abstract 
Increasing energy content and development of technological attachments for timber machines requires an assessment 

of the impact of speed and weight of the machine on the propulsive slippage, which largely determines the permeability on 
waterlogged soils. For tracked forest machines greatest resistance is observed on soils with low bearing capacity. Slipping of 
tracked forest machine has a significant influence on its traction characteristics, and thus energy balance, energy potential of 
productivity and performance, directly on the forest machine itself. Unlike the caterpillar farm tractor for which the average 
coefficient of slipping during the work element cycle is 2 - 10%, for the lumber industry tractor it is 10 - 30% with a signifi-
cant probability of more than 30% slippage. We studied slipping of forestry machines at constant and random grappled weight 
and traction load. In this case the distribution probability parameters are practically independent from the mass of the forest 
machine, its suspension system, transmission type (in case of providing traction "on clutch"), type of soil, and they are ex-
plained by the style of logging machines operation, to a certain extent, design and control system parameters of technological 
equipment. In conducting research curves of slipping ofLZ-5 forest machine mover are obtained in empty and loaded condi-
tion at various speeds, taking into account idling slippage, as well as neglecting idle slippage of machines which allowed de-
termining the optimum speeds of caterpillar harvesting machines with the lowest slippage. 

Keywords: caterpillar tracks; timber tracked machine; movement; suspension system; load on soil. 
 

Повышение энергонасыщенности и развитие 
технологической навески лесопромышленных машин 
требует оценки влияния скорости и массы машины на 
буксование движителя, которое в значительной мере 
определяет проходимость на переувлажнённых грун-
тах [12, 14]. 

Между тем стандартизованными методиками 
на испытания промышленных и сельскохозяйственных 
машин [5, 8, 11, 16, 17, 23, 24, 25, 26] предусматривает-
ся оценивать в зависимости от изменения величины 
крюкового тягового усилия, а величиной буксования 
при холостом ходе бХ пренебрегают. Последнее в зна-
чительной мере оправдывается тем, что почвы и грун-
ты, имеют сложную связанную структуру, обладают 
хорошей несущей способностью, так что при значи-
тельных тяговых усилиях на крюке величина буксова-
ния бХ, связанная с потерями на перекатывание самой 

машины, ничтожно мала. Использование этого допу-
щения позволяет обойти затруднения при вычислении 
теоретической поступательной скорости машины, свя-
занные с неточным определением шага гусеницы tг из-
за износа шарниров [1, 2, 6, 7, 10, 19]. 

Для лесопромышленных гусеничных машин 
наибольшие сопротивления наблюдаются на грунтах с 
низкой несущей способностью, что при значительной 
массе самих машин обусловливает гораздо большее бХ 
(рис. 1). Причем бХ, как видно из рис. 1, а, может даже 
превышать величину б, полученную при движении 
машины с полезной нагрузкой. И если принять бХ = 0, 
то получаем парадоксальный результат: машина на 
равнинных легкодеформируемых волоках работает с 
отрицательным буксованием (рис. 1, б). Это противо-
речит экспериментальным данным по образованию 
колеи при повторных проходах аналогично загружае- 
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Рис. 1. Кривые изменения буксования движителя машины ЛЗ-5 в зависимости от нагрузки при различных ско-
ростях движения: а - с учетом буксования холостого хода машины; б - при пренебрежении буксованием холо-

стого хода машины; 1. v = 0,65 м/с; 2. v = 0,90 м/с; 3. v = 1,5 м/с 
 

мой машины, при которых именно буксование опре-
деляет дальнейшую осадку машины (в отличие от 
первых проходов машины, когда определяющими 
факторами в колееобразовании являются нормаль-
ные давления движителя на лесной грунт) [4, 9, 13, 
15, 18, 20, 21, 22]. 

Нe согласующимися с результатами иссле-
дования по колееобразованию при повторных 
проходах становятся и зависимости величины 
буксования от скорости движения трелевочных 
гусеничных машин (кривая 1, рис. 2 и кривые 
рис. 3, б). В то же время, если не пренебрегать бХ 
при испытаниях гусеничных лесозаготовитель-
ных машин, то кривые изменения буксования б 
(кривые 2 и 3 рис 2 и кривые 1 - 3 рис. 3, а), по-
лученные различными исследованиями, гораздо 
больше согласуются с зависимостями колееобра-
зования от скорости движения и относительно 
мало отличаются между собой [3]. 

Так, согласно рис. 3, оптимум скоростей 
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Рис. 2. Кривые изменения буксования движителя ма-

шины ЛЗ-5 при движении с пачкой сортиментов 
(июль): 1 – при пренебрежении буксованием холосто-
го хода машины Q = 7,5 м3; 2 – с учетом буксования 

холостого хода машины Q= 7,5 м3; 3 – буксование при 
холостом ходе машины Q = 0 м3 

 
движения гусеничной лесозаготовительной машин с 
наименьшим буксованием находится в диапазоне 0,9-
1,0 м/с, а на рис. 2 соответственно 1,1-1,4 м/с. Для 
уточнения этого диапазона требуется дополнитель-
ный объем исследований на лесных грунтах с учетом 
их физико-механических свойств. 
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Рис. 3. Кривые изменения буксования движителя гусеничной лесозаготовительной машины в зависимости от 
скорости движения при различных трелевочных нагрузках (июнь): а – с учетом буксования холостого хода 

машины; б – при пренебрежении буксованием холостого хода машины; 1. Q = 0; 2. Q = 1500 кг; 3. Q= 3000 кг
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При этом на легкодеформируемых лесных 
грунтах целесообразным является проведение лишь 
сравнительных испытаний машин [6] с оценкой по-
лученных результатов в относительных величинах. 
Это особенно оправдано при исследованиях модер-
низируемой модели машины (при прежнем значении 
tг), когда производится прогноз изменения, связан-
ный с увеличением скорости движения или массы 

машины. В данном случае пренебрежение бХ может 
привести к гораздо большей погрешности конечных 
результатов, чем неточность определения величины 
tг , что искажает качественный характер зависимо-
стей. А для повышения постоянства в значениях ша-
га звена tг целесообразно использовать на испытани-
ях специальный лабораторный трактор с неизно-
шенными элементами движителя. 
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