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Two constructive schemes of execution of longitudinal pull-rod of a steering linkage of 
bus A074 are described. The basic dependences for calculation of angles of rotation of the left 
swivel member of a wheel from the linear sizes of links of a steering linkage, its connecting 
sizes to a bus and angle of rotation frame arm of steer are received. 
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Розглянемо кожен варіант.
Варіант перший: кермовий привід з видовженою поздовжньою тягою. З рис.1,а

виокремимо триланковий кермовий привід і помістимо його в прямокутну систему координат Оxyz
(рис.2). Ланка UE=l1 (сошка) обертається у вертикальній площині Oxz, паралельній площині
симетрії автобуса навколо нерухомої точки U, яка знаходиться на осі Oz. Положення цієї ланки
визначається кутом γ, виміряним від осі Oz. Якщо вибрати початок координат у найнижчому
положенні точки E, то її координати будуть:

;sin1 γ⋅−= lxE  ;0=Ey )cos1(1 γ−⋅= lzE (1)

Ланка AB=l3 (лівий важіль поворотного кулака) обертається в горизонтальній площині xOy
навколо нерухомої точки А, положення якої визначається координатами:

;bxA = ;3 alyA −= 0=Az . (2)
Змінне положення ланки АВ характеризується кутом δ, виміряним від прямої, паралельної осі

Оу. Координати точки В такі: 
;sin3 δ⋅−= lbxB ;)cos1(3 alyB −−⋅= δ 0=Bz . (3)
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Варіант другий: кермовий привід з розрізною поздовжньою тягою. Початок прямокутної
системи координат Oxyz (рис.3) помістимо в точці Т. В цьому випадку координати точки Т такі:

.0=== TTT zyx (19)
Центри обертання U ланки UE = l1 і T ланки TC = l3 лежать у двох вертикальних і

паралельних площинах, відстань між якими становить а.
Координати точки U:

;bxU −= ;ayU = .dzU −= (20)
У початковому положенні ланок механізму (γ = 0°) координати точки Е

;
0
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0

ayE = )( 10
ldzE +−= (21)

і координати точки С
;'sin30

β⋅−= lxC ;0
0
=Cy '.cos30

β⋅−= lzC (22)

Визначимо довжину ланки EC = l2:
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Координати точки А, як центра обертання ланки АВ = l6, такі:
;cxA = ;6lnyA += 4lz A −= . (24)

Рівність 4lz A −= випливає з умови, що при вертикальному положенні ланки l4 точки D”, B”,
A” розміщені на прямій, паралельній осі Ох. При вертикальному положенні ланки TD = l4

координати точки D:
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The dynamic model of drive with an anchorman drum is developed. Analytical 
dependences, which enable to estimate character of vibrations of drum and define maximal 
dynamic efforts which arise up in the elements of drive, are got. Character of vibrations of 
anchorman drum is set for the concrete plant. 

, ,
 [1–4].  [5–7]. ,

,
.

, , .
,

. , -
.

- , ,
. . 1. 

, ’ ’ ,
, ,

.


