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(57) 1. Спосіб повороту транспортного засобу у 
межах координатно-транспортної системи мосто-
вого землеробства, який відрізняється тим, що 
транспортний засіб зупиняють на перехресті, ви-
важують разом із вантажем і у виваженому стані 
розвертають на кут 90 градусів, опускають і про-
довжують прямолінійний рух у новому напрямку. 
2. Транспортний засіб для системи мостового 
землеробства з двигуном, гальмами, підйомним 
та поворотним механізмами, який відрізняється 
тим, що додатково обладнаний програмним при-
строєм, датчиками положення відносно перехре-
стя та системою керування з двома входами та 
чотирма виходами, перший вхід якої має зв'язок з 
програмним пристроєм, другий – сполучено з 
датчиками положення відносно перехрестя, а 
виходи з'єднані з входами керування двигуном, 
гальмами, підйомним та поворотним механізма-
ми, відповідно. 

 
 
 

 
 
 

Винахід відноситься до сільського господарс-
тва, а саме - до агромостової техніки, відмінною 
рисою якої є поділ поля на агротехнічну зону та 
інженерну зону з координатно-транспортною сис-
темою, призначеною для руху всіх технологічних 
машин, в тому числі і транспортних засобів. При 
наявності координатно-транспортної системи рух 
машин здійснюється лише прямолінійно у двох 
взаємно перпендикулярних напрямках. 

Найбільш розповсюджені звичайні транспор-
тні засоби мають колісний рушій та рульове керу-
вання, яке дозволяє змінювати напрямок руху за 
рахунок зміни положення направляючих коліс. 
При цьому транспортний засіб здійснює поворот 
з певним радіусом. 

Недоліком відомих транспортних засобів є 
неможливість практичної автоматизації транспо-
ртних процесів та складність досягнення малих 
радіусів повороту, що в умовах руху по транспор-
тних доріжках координатно-транспортної системи 
призводить до затоптування рослин на перехрес-
тях, зменшуючи продуктивну площу поля (Улексін 
В.О. Транспортне забезпечення агромостової 
системи // Вісник Дніпропетровського державного 
аграрного університету, №1, 2006. С.19-23). 

Відомі транспортні засоби, які з метою по-
ліпшення прохідності обладнані допоміжними 
підйомним та поворотним механізмами, які пове-
ртають машину у виваженому стані, що дозволяє 
здійснювати маневрування в умовах обмеженого 
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простору, наприклад, при парковках або при роз-
воротах на єдиній смузі руху (патенти WO 
03/029058 A1, JP60252046(A) - прототип). 

Метою винаходу є автоматизація водіння 
транспортних засобів у межах координатно-
транспортної системи мостового землеробства 
та зменшення площі, необхідної для повороту 
транспортного засобу. 

Поставлена мета досягається тим, що для 
здійснення повороту транспортний засіб зупиня-
ють, виважують разом з вантажем і у виваженому 
стані розвертають на необхідний кут 90°, опуска-
ють і продовжують прямолінійний рух у новому 
напрямку. 

Метою винаходу є також здійснення автома-
тичного програмованого повороту транспортного 
засобу при роботі у складі системи мостового 
землеробства. 

Поставлена мета досягається тим, що коліс-
ний засіб з двигуном, гальмами, підйомним та 
поворотним механізмами додатково обладнаний 
програмним пристроєм, датчиками положення 
відносно перехрестя та системою керування з 
двома входами та чотирма виходами, перший 
вхід якої має зв'язок з програмним пристроєм, 
другий сполучено з датчиком положення відносно 
перехрестя, а виходи з'єднані з входами керу-
вання двигуном, гальмами, підйомним та поворо-
тним механізмами. При досягненні перехрестя, 
на якому слід змінити напрямок руху, програмний 
пристрій дає сигнал на перший вхід системи ке-
рування, яка послідовно виконує наступні дії: ке-
руючи двигуном та гальмами здійснює зупинку 
транспортного засобу у місці, точно визначеному 
за сигналами датчиків положення відносно пере-
хрестя місці, керуючи підйомним механізмом ви-
важує транспортний засіб разом з вантажем до 
відриву опорних коліс від поверхні дороги, керу-
ючи поворотним механізмом розвертає транспо-
ртний засіб у нове положення, підйомним механі-
змом опускає його на транспортну доріжку і, 
керуючи двигуном, продовжує рух у потрібному 
напрямку. 

Схеми компоновки та взаємодії окремих еле-
ментів запропонованого транспортного засобу 
подані на Фіг.1 та Фіг.2. 

Транспортний засіб включає чотириколісну 
ходову частину 1 з рамою 2, двигуном 3, гальма-
ми 4 та вантажною платформою 5, встановленою 
на рамі 2 ходової частини, яка може рухатись 
вздовж транспортних доріжок 6 та 7. До рами 2 
прикріплено підйомний механізм 8 та поворотний 
механізм 9. Підйомний механізм 8 складається з 
просторового шарнірного чотириланкового меха-
нізму, утвореного чотирма парами важелів 10, 11 
з опорними площадками 12, та домкрата 13, на-
приклад, гідравлічного з центральною опорною 
площадкою 14. Поворотний механізм 9 включає 

поворотну опору 15 з зубчастим вінцем, жорстко 
встановлену на підйомному механізмі 8, на якій 
лежить рама 2 транспортного засобу, та поворо-
тного приводу 16. Транспортний засіб обладнано 
також програмним пристроєм 17, датчиком поло-
ження відносно перехрестя 18 та системою керу-
вання 19. 

Транспортний засіб працює наступним чи-
ном. 

При прямолінійному рухові по доріжці підйо-
мний механізм 8 знаходиться у транспортному 
положенні, як показано на Фіг.1б. Корекція пря-
молінійності руху здійснюється будь-яким відо-
мим і зручним способом (наприклад, направляю-
чими колесами, регулюванням швидкості приводу 
правих і лівих ведучих коліс або їх роздільним 
гальмуванням). При необхідності повороту двигун 
3 вимикають, гальмами 4 здійснюють зупинку 
транспортного засобу точно в центрі перетину 
транспортних доріжок 6 і 7, домкратом 13 приво-
дять у дію підйомний механізм, який через пово-
ротну опору 15 і раму 2 виважує транспортний 
засіб до відриву опорних коліс від поверхні дорі-
жок (Фіг.1а). Після підйому транспортного засобу 
вмикають поворотний привід 16, який через зуб-
частий вінець поворотної опори 15 розвертає 
транспортний засіб на 90°. Після цього домкрат 
13 переводить підйомний механізм у транспортне 
положення і транспортний засіб продовжує рух у 
новому напрямку. 

Програмне керування поворотом транспорт-
ного засобу здійснюється за допомогою системи 
керування 19, яка може здійснювати увімкнення 
та вимкнення двигуна 3, гальм 4, підйомного ме-
ханізму 8 та поворотного механізму 9. Початок 
повороту наступає по сигналу програмного при-
строю 17, в результаті дії якого система керуван-
ня відслідковує сигнал датчика положення відно-
сно перехрестя 18 і, керуючи двигуном 3 та 
гальмами 4, зупиняє транспортний засіб точно на 
перетині транспортних доріжок. Після зупинки 
транспортного засобу вмикається підйомний ме-
ханізм 8 та, після підйому транспортного засобу, - 
поворотний механізм 9. Після розвороту транс-
портного засобу на 90° система керування 19 
вимикає поворотний механізм, приводить у дію 
підйомний механізм, переводячи його в транспо-
ртне положення та опускаючи транспортний за-
сіб. Після опускання транспортного засобу сис-
тема керування 19 вмикає двигун 3 і продовжує 
рух транспортного засобу у потрібному напрямку. 

Використання запропонованого транспортно-
го засобу дозволяє автоматизувати процес пово-
роту транспортного засобу та здійснювати пово-
роти без затоптування рослин на перехрестях 
транспортних доріжок та автоматизувати поворо-
ти транспортного засобу. 
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