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Наукоёмкая технология горизонтирования  
и вывешивания платформ 

 
Для оптимизации системы горизонтирования и вывешивания платформ различных машин разработана программа 

расчета основных параметров горизонтирования: скорость втягивания аутригеров и ширина зоны нечувствительно-
сти порогового элемента. Данная программа выполнена на основе созданного алгоритма по расчету заданных пара-
метров платформы. 
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High technology in platforms leveling and weighing 
 
 

For the optimization of a leveling and weighing system of different machines there is developed a program for the basic para-
meters computation of leveling: a speed of outriggers retraction and a width of an insensibility area of a threshold element. This 
program is carried out on the basis of the algorithm created according to the computation specified parameters of a platform. 
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В настоящее время существует большое 

количество различных машин имеющих плат-
форму с выносными аутригерами. Можно вы-
делить две группы таких машин: 
1) строительные машины: автокраны, краны-
манипуляторы и самоходные грузоподъемные 
краны на пневмоходу; сваезавинчивающие и 

бурильные машины; автовышки;  
2) военная техника: тактические баллистиче-
ские ракетные комплексы; реактивные систе-
мы залпового огня; зенитно-ракетные ком-
плексы; радиолокационные комплексы и 
средства РЭБ России [1]. 

При этом очень часто возникает необходи- 
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мость вывешивания и горизонтирования 
платформы таких машин. При построении 
систем вывешивания и горизонтирования мо-
гут использоваться различные подходы.  

Измерение отклонения платформы от гори-
зонтального положения может производиться 
визуально (при помощи отвеса или пузырько-
вого уровня), либо при помощи системы оп-
ределения ориентации в пространстве (СОИ), 
которая, в свою очередь, может являться ча-
стью более сложной бортовой информацион-
но-навигационной системы.  

Для осуществления горизонтирования в 
принципе могут использоваться различные 
приводы, но чаще всего это приводы гидрав-
лические. Управление приводами в процессе 
горизонтирования может осуществляться как 
вручную с визуальным контролем, так и авто-
матически с использованием информации от 
СОИ. Автоматический вариант может быть 
значительно более точным и быстрым, обес-
печивающим коррекцию положения в ходе 
использования платформы, однако, для этого 
требуется значительно более сложная и доро-
гая система управления, использующая эф-
фективные алгоритмы горизонтирования [2]. 

В настоящее время устройства автоматиче-
ского горизонтирования платформ машин от-
сутствуют. Для сокращения времени разра-
ботки и повышения качества таких устройств 
необходима система автоматизации проекти-
рования (САПР) параметров системы горизон-
тирования и вывешивания платформы машины. 

При разработке системы вывешивания и 
горизонтирования возникает проблема синте-
за ее оптимальных параметров. Такие пробле-
мы невозможно решать без применения вы-
числительной техники, так как оптимизация 
параметров устройства управления является 
сложным вычислительным процессом. Вне-
дрение САПР в машиностроительной отрасли 
позволяет существенно облегчить поиск оп-
тимальных технических решений. 

Целью данной работы является разработка 
САПР параметров системы вывешивания и 
горизонтирования машин с выносными аутри-
герами. 

Для выполнения поставленной задачи раз-
работан алгоритм расчета основных парамет-
ров горизонтирования (рис. 1), в котором ука-
заны исходные параметры расчетов, получе-
ние результатов для оптимизации работы сис-
темы проектирования, а также создать зави-
симость между результатами расчетов и влия-
ние их на процесс вывешивания и  горизонти- 
рования. 

Данная программа создана в среде про-
граммирования Delphi и основана на расчете 
домкратов – основных элементов системы го-
ризонтирования и вывешивания, поэтому оп-
тимизация вывешивания и горизонтирования 
является дополнением к основным расчетам 
домкратов на прочность, устойчивость, изно-
состойкость и надежность [3]. 

Оптимизация параметров вывешивания 
платформы состоит в том, что необходимо 
вычислить скорость втягивания аутригеров 
vвтяг, ширину зоны нечувствительности поро-
гового элемента Δα. Для вычисления основ-
ных параметров горизонтирования платформы 
также необходимы исходные данные плат-
формы и параметры установки управления. 
Далее показаны основные «окна» для оптими-
зации расчетов системы горизонтирования и 
вывешивания. 

На главном окне (рис. 2) располагаются три 
основных поля: ввод оптимизируемых пара-
метров, ввод исходных данных, на котором 
есть переходы на дополнительные окна, в сле-
дующем поле показываются результаты рас-
четов после нажатия кнопки «Выполнить рас-
чет». Также в данной вкладке можно вывести 
в отдельном окне график зависимости целевой 
функции, нажав соответствующую кнопку, и 
сбросить данные для нового расчета 

Окно «Параметры платформы» (рис. 3) 
представляет собой базовое изображение го-
ризонтируемой платформы с выдвинутыми 
аутригерами, а также исходные данные плат-
формы для дальнейшего расчета параметров. 

Для ввода следующих исходных данных 
необходимо нажать кнопку «Параметры уст-
ройства управления» и откроется следующее 
окно (рис. 4) с одноименным названием. В 
нем необходимо ввести точность установки и 
время запаздывания гидропривода для необ-
ходимого расчета основных параметров. 

Следующее дополнительное окно (рис. 5) 
выводит график зависимости статической 
точности от скорости втягивания vвтяг. 

Данная система автоматизированного про-
ектирования позволяет обеспечить точный 
подбор аутригеров и домкратов для опти-
мального процесса вывешивания и горизонти-
рования платформ любых видов машин. Про-
грамма позволяет также сократить время про-
ектирования таких сложных и ответственных 
систем. Данной программой может пользо-
ваться как студент в учебных целях, так и 
опытный проектировщик в конструкторском 
бюро, она проста в использовании и эффек-
тивна на примере выполненных расчетов. 
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Рис. 1. Алгоритм расчета параметров горизонтирования платформы 
 

 
Рис. 2. Главное окно расчетов параметров горизонтирования и вывешивания платформы 
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Рис. 3. Дополнительное окно «Параметры платформы» 

 

 
 
Рис. 4. Дополнительное окно «Параметры устройства управления» 
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Рис. 5. Дополнительное окно «График зависимости целевой функции» 
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