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УДК 631.35.05 

ВІРОГІДНІСТЬ КОНТРОЛЮ ФУНКЦІОНАЛЬНОЇ ТОЧНОСТІ І 

ПРАЦЕЗДАТНОСТІ РУЛЬОВОГО КЕРУВАННЯ ТРАКТОРА 

Колєснік І.В. асистент кафедри тракторів і автомобілів, ХНТУСГ, 

Шуляк М.Л., д.т.н., доцент кафедри тракторів і автомобілів, ХНТУСГ, 

Калінін Є.І., к.т.н., доцент кафедри надійності, міцності та технічного 

сервісу машин імені В.Я. Аніловича, ХНТУСГ 

 

Постановка проблеми. Несправності елементів гідрооб’ємного 

рульового управління трактора, які призводять до підвищення витоків робочої 

рідини, є основною причиною порушення стабільності функціонування 

рульового управління. В даному випадку можна стверджувати, що 

порушується функціональна точність рульового управління. 

Відомі методи оцінки керованості та стійкості руху трактора [1, 2] не 

дозволяють з необхідною точністю прогнозувати працездатність елементів 

трактора, зокрема рульових систем керування. Це призводить до 

функціональній жорсткості тракторів при виконанні технологічного процесу і 

зниженню безпеки руху на транспортних роботах. Назріла необхідність 

вирішення проблеми по обґрунтуванню методології контролю функціональної 

точності та працездатності рульових систем управління трактора. 

Мета дослідження. Проблема функціональної точності рульового 

керування трактора розв’язується шляхом оцінки відхилень (похибок) 

функціональних параметрів від їх розрахункових (номінальних) значень, що 

виникають під впливом різних дестабілізуючих факторів. До функціональних 
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параметрів рульового керування з сервоприводом тракторів у відповідності з 

ДСТУ ISO 10998:2013 [3] віднесені керованість і стійкість руху. При контролі 

керованості оцінюється властивість трактора реагувати на дію оператора, 

спрямовану на зберігання або зміну напрямку руху; стійкості руху – 

збереження заданого напрямку руху.  

Основний матеріал. Приймаючи за функціональну точність рульового 

керування як складної системи [4] складність виконувати задані функції з 

певним ступенем близькості до ідеальної моделі, функціональна похибка 

рульового керування при x  і нx  поточних та номінальних значеннях 

функціональних параметрів оцінюється по залежності 

 нххх −=∆ . (1) 

Вірогідність контролю функціональної точності і працездатності 

рульового керування можна оцінити по залежності: 

 )(1 21 PPD +−= , (2) 

де  1P  і 2P  – імовірності помилок першого (пропуск відмови) і другого 

(помилкова відмова) роду. 

Імовірності помилок 1P  и 2P  залежать від законів розподілу значень 

контрольованих функціональних параметрів і похибок вимірів, часу 

вимірювального процесу і характеристики поля допуску на величину 

вимірюваного параметра. Рульове керування як об'єкт контролю буде 

працездатним, тобто годним ( Г ) до подальшої експлуатації, коли результат 

вимірювання задовольняє умові 

 dyc ≤≤ , (3) 

де dc,  – межі поля допуску контрольованого параметра y , cd −=δ2 ; 

кк хxy ∆+= ; кк хx ∆,  – дійсне значення контрольованого параметра і 

похибка його виміру. 

При невиконанні умови (3) робиться висновок про непридатність ( Г ) 

рульового керування до подальшої експлуатації. Для імовірностей подій Г  і 

Г  виконується рівність 1гг =+ РP . 
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При контролі функціональних параметрів рульового керування їх 

значення дорівнює 

 пхxх к ∆+= , (4) 

де пх∆  – відхилення параметра від його значення, обумовлене похибками 

вимірів. 

Рульове керування при контролі буде справне, коли кожний з його 

функціональних параметрів находиться в області працездатності ( ва, ): 

 bxа << . (5) 

Про стан рульового керування до проведення контролю можуть бути 

висловлені дві взаємовиключні гіпотези: рульове керування справне (С ), коли 

виконується умова (5); рульове керування несправне (С ) при невиконанні 

умови (5). Сума імовірностей даних подій 1=+ сс РP . 

Заміна умови (5) правилом (3) приводить до помилкових рішень: 

),(),,( bаxdcy ∉∈  – невиявлена відмова ( ГС / ); 

),(),,( bаxdcy ∈∉  – помилкова відмова ( ГС / ). 

Вірні висновки робляться у наступних ситуаціях: 

),(),,( bаxdcy ∈∈  – вірний висновок «рульове керування годне» ( ГС / ); 

),(),,( bаxdcy ∉∈  – вірний висновок «рульове керування негодне» ( ГС / ). 

Висновок. Вірогідність контролю функціональної точності і 

працездатності рульового керування надає істотне значення на ефективність 

їх використання. Низька вірогідність контролю, що характеризує ступінь 

об'єктивності оцінки реального стану рульового керування може привести до 

помилок І роду (пропуск відмови) і ІІ роду (помилкова відмова). Помилки І 

роду приводять до невиправданих робіт для усунення відмови, ІІ роду – до 

матеріальних втрат на заміну придатних до експлуатації елементів рульового 

керування. Справжня причина відмови: резонансні явища запобіжного 

клапана об'ємного насоса, для усунення якої необхідна його регулювання. Це 

типова помилка І роду. До помилки ІІ роду можна віднести заміну насоса-

дозатора при втраті руху, мимовільному складанні напіврам трактора 
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думаючи, що дані несправності є наслідком зносу гідророзподільника, 

протиударного або противакуумного клапанів. 

 
Література: 1. Тракторы. Теория / В.В. Гуськов, Н.Н. Велев, Ю.Е. Атаманов и др.; 

Под общ. ред. В.В. Гуськова – М.: Машиностроение, 1988. – 376 с. 2. Коновалов В.Ф. 
Устойчивость и управляемость машинно-тракторных агрегатов. – Пермь: Пермское 
книжное изд-во, 1969. – 440 с. 3. ДСТУ ISO 10998:2013. Трактори сільськогосподарські. 
Вимоги до рульового керування (ІSO 10998:2008, ІDT) – Київ: Держспоживстандарт 
України, 2014. – 15 с. 4. Подригало М.А., Волков В.П., Карпенко В.А. и др. Стабильность 
эксплуатационных свойств колесных машин / Под ред. М.А. Подригало. – Харьков: Изд-во 
ХНАДУ, 2003. – 614 с. 

 
УДК 001.8 

ІНТЕРНЕТ-ТЕХНОЛОГІЇ В УЧБОВОМУ ПРОЦЕСІ 

Сітало І. А., ст. гр. АКТАКІТ 16-2, кафедра КІТАМ, ХНУРЕ 

Павленко В. І., ст. гр. АКТАКІТ 16-2, кафедра КІТАМ, ХНУРЕ 

Чала О.О., ас. каф. КІТАМ, ХНУРЕ 

 

Постановка проблеми. На сучасному етапі розвитку суспільства освіта 

в Україні дуже стрімко розвивається, кожного дня вона поповнюється все 

новими і новими методами та формами навчання. Одним із таких методів 

стало впровадження в навчальний процес інтернет-технологій, які 

відкривають нові можливості у поданні студентам навчальних матеріалів та 

забезпечують доступність і ефективність отримання необхідної інформації. 

Проте розуміння необхідності застосування таких технологій, підтримка їх 

викладачами, а також державна підтримка їх впровадження все ще 

знаходяться на низькому рівні, що перешкоджає підготовці майбутніх 

фахівців згідно з сучасними вимогами суспільства. 

Мета дослідження – порівняти всі наслідки використання інтернет-

технологій, та перспкективи інтернет-технологій в наукових дослідженнях та 

навчальному процесі віщих начальних закладів. 

Основний матеріал. Як свідчить аналіз наукової літератури, на сьогодні 

достатньо актуальною є проблема використання мережі Інтернет в освітньому 

просторі студентів вищої школи, адже повноцінна підготовка майбутніх 
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