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1. По назначению: секция движителя или стабилизирующая секция. 
При создании корпуса геохода возможно несколько вариантов компоновки[5] их можно клас-

сифицировать следующим образом: по размещению секций относительно друг друга, корпус геохода 
разделенный на две секции расположенные линейно друг за другом и имеющие узел сопряжения, а 
так же корпус, в основе которого заложена коаксиальная конструкция (Рис. 1), где оболочка одной 
секции подвижно расположена на корпусе другой секции; по размещению секций относительно на-
правления движения, например секция движителя является головной и тянет за собой стабилизи-
рующую секцию и наоборот секция движителя является хвостовой  и толкает перед собой стабили-
зирующую секцию.  

 
Рис. 1. Корпус геохода с коаксиально расположенными секциями 

 
2. По типу конструкции круглого или фигурного сечения в поперечине 
3. По количеству сегментов: двухсегментная, трехсегментная или многосегментная 
Так же рассматриваются различные варианты соединения сегментов секций и возможные вариан-

ты конструкции оболочки (несущая оболочка или оболочка с элементами усиления). Как следствие прове-
денной работы возникает необходимость в разработке конструктивных решений корпуса геохода. 
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На кафедре горно-шахтного оборудования Юргинского технологического институты в на-

стоящее время ведутся работы по созданию геоходов нового поколения [1, 2]. 
Одной из важнейших систем геохода является стартовое устройство (рис.1), которое должно 

обеспечивать ввинчивание геохода в геосреду на начальном этапе проведения подземных горных 
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Рис.3. Схема делителя потока с использованием объемных обратимых гидромашин 

В схеме использованы две шестеренные гидромашины Ш1 и Ш2 с неравными рабочими объ-
емами, выходные валы которых соединены между собой. При подаче жидкости в эти гидромашины 
от основного насоса Н их шестерни вращаются с одинаковой частотой вращения n1 = n2. Это значит, 
что на выходе из обеих гидромашин будут расходы, пропорциональные их рабочим объемам. К не-
достаткам этой схемы можно отнести невысокую точность синхронизации при большой разнице в 
нагрузке на гидроцилиндрах геохода и стартового устройства. Объясняется это тем, что в гидроли-
нии с большей нагрузкой на гидроцилиндрах будет и более высокое давление, а значит у гидрома-
шины этой линии будут более высокие внутренние утечки. Однако, на наш взгляд, за счет механиче-
ского соединения выходных валов гидромашина, расположенная в ветви с меньшей нагрузкой, будет 
перераспределять  часть мощности гидромашине в ветви с большей нагрузкой, что будет представ-
лять собой отчасти саморегулируемую систему. 

На рис. 4 приведена еще одна возможная схема, 
обеспечивающая более высокую точность синхронизации 
за счет выравнивания  утечек в обеих гидромашинах. Это 
выполняет клапан К, состоящий из корпуса 1 и плаваю-
щего золотника 2. При разнице в нагрузке получаем раз-
ницу в давлении магистралей геохода и стартового уст-
ройства. Равновесие золотника нарушится. Например, 
смещаясь вправо, золотник 2 начнет прикрывать правое 
выходное отверстие в корпусе, т.е. увеличивается сопро-
тивление проходу жидкости в магистраль Р2. Это приве-
дет к росту давления в камере Б. Смещение золотника 
будет до тех пор, пока давление в камере Б не станет рав-
но давлению в камере А. Таким образом, давления в вы-
ходных патрубках обеих гидромашин Ш1 и Ш2 будут 
выравнены. К недостаткам этой схемы по сравнению с 

предыдущей мы относим несколько большую сложность, увеличение гидравлических потерь и от-
сутствие возможности для перераспределения потока мощности. 

На основании анализа схем реализации системы синхронизации вращения геохода с подачей дом-
кратов стартового устройства для дальнейшей разработки принимаем схему, представленную на рис. 3. 
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Рис. 4. Схема синхронизации, допол-
ненная клапаном К, состоящим из кор-

пуса 1 и плавающего золотника 2 


