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LA CARLIG A UNEI REMORCI LA UN AUTOVEHICUL
UTILITAR TOT TEREN DE TIP CF MOTO 500-2A
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DESIGNING AND TESTING THE COUPLING SOLUTION OF A
TRAILER AT THE HOOK OF UTILITY ALL TERRAIN VEHICLE
CF MOTO 500-2A

All-Terrain Vehicles are today quite popular and often known both as
entertaining systems as well as utility equipment. The scientific paper shows a
small contribution to the design and implementation of a practical solution for
coupling the trailer to the ATV tow. There was used a dynamometric sensor in
order to measure the inertial forces during braking process in various conditions
of driving the ATV CF MOTO 500-2A, considering all the time accelerating and
decelerating manoeuvres in the case of trailer towing, when a traction mass is
placed on the vehicle’s hook, due to the attached trailer. The importance of
studying the kinematic and dynamic aspects of ATV's driving process resides in
significance that the trailer inertia force has on the road train during some
driving manoeuvres of cornering, decelerating and accelerating.
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1. Introducere

In articolul stiintific de fata se prezinta solutia privind proiectarea,

realizarea si testarea cuplajului la céarligul de remorcare al vehiculului
ATV CF MOTO 500-5A/L7e.



in testarea experimentald a demarajului, franarii, distantei de
oprire si a comportamentului dinamic, pe diferite tipuri de carosabil, cu
vehiculul tot-teren studiat in functie de un parametru cinematic, se pot
investiga o serie de marimi caracteristice pentru vehiculul ATV CF
MOTO 500-5A/L7e (All Terain Vehicle v. figura 1) in conditiile la limita.
Importanta si oportunitatea studierii aspectelor cinematice si dinamice
rezida 1n raspandirea acestor autovehicule pe plan intern si
international, respectiv in disponibilitatea lor la departamentul de
autovehicule si in influenta majora pe care o are forta centrifuga si cea
de inertie a vehiculelor incarcate in timpul deplasarii pe teren.

Fig. 1

ATV-ul
studiat,
din gama
MOTO CF
500-
5A/L7e

Autovehiculul tot-teren — ATV (All Terain Vehicle) CF 500-5A/L7e -
se poate deplasa pe diferite tipuri de carosabil, indiferent de natura caii
de rulare, avand posibilitatea atasarii unei remorci la carlig (figura 2).

Articolul dezvolta o serie de cercetari initiate in urma cu
aproximativ doi ani la Departamentul de Autovehicule Rutiere si
Transporturi in domeniul exploatarii Vehiculelor Tot-Teren (ATV).

Vehiculul studiat (ATV CF 500-5A/L7e) este echipat cu carlig de
remorcare cu ajutorul caruia pot fi tractate remorci sau sisteme utilitare.
Fortele (de inertie — Fi; de tractiune la céarlig — F«) dezvoltate in timpul
deplasarii sunt simplificat aplicate in centrul de greutate, in carlig si la
rotile vehiculului, cum e cazul reactiunilor (Y1, Yz, Y3) laterale (figura 3).

Solutia de cuplare a cérligului de tractare (2) a remorcilor si a
utilajelor specializate se implementeaza in practica folosind asamblarea
de tip demontabil (5) cu doua suruburi M8 direct pe structura metalica
(1) a vehiculului tot-teren ATV CF Moto 500-2A/L7e [1].



Fig. 2 ATV din gama Cfmoto
1-ATV; 2-carligul ATV-ului; 3-cuplaj dispozitiv dinamometric; 4-dispozitiv
dinamometric de cuplare; 5-carligul dispozitivului; 6-cuplajul remorcii; 7-protapul
remorcii; 8-remorca cu o osie; 9-tren rulare remorca; 10-incarcarea remorcii
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Fig. 3 Schema simplificata pentru analiza cinematica si dinamicé a vehiculului
tot-teren ATV CF MOTO 500-5A/L7e in cazul tractarii unei remorci cu o osie

Placa suport (3) are doua gauri de trecere pentru suruburile (5)
de fixare pe cadrul (1) si o gaura de 20 mm pentru surubul céarligului de
remorcare (2).
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1-cadrul ATV-
ului;
2-carligul de
remorcare;
3-placa suport
pentru carlig;
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dinamometric de masurare a fortei

2. Metodologia si materialele cercetarii
Protocolul metodologic se defineste prin elaborarea etapelor:

1. propunerea unei solutii de cuplare pentru tractarea remorcii cu
0 osie cu aplicabilitate utilitara;

2. configurarea si conectarea echipamentelor utilizate Tn timpul
testelor;

3. proiectarea ansamblului de cuplare a remorcii la carligul de
tractare;

4. incercarea experimentald a solutiei de cuplare;

5. colectarea, centralizarea si post-procesarea marimilor
experimentale in vederea dezvoltarii interpretarilor privitoare la
implementarea Tn exploatare a solutiei de cuplare a remorcii.

Caracteristicile semnificative ale autovehiculului studiat si cele
ale sistemelor folosite Tn timpul cercetarii experimentale cu si fara forta
la cérlig sunt redate in figura 1 si tabelul 1 - Datele definitorii ale
capacitatii de remorcare cupla-vehicul.

Cercetarea experimentala s-a realizat pe mai multe cai de rulare,
la temperaturi cuprinse n intervalul 10+20 °C, incepand de la 20 km/h.



Vehiculul ATV Cfmoto 500 2A 7e,
motor cu aprindere prin scanteie

L | —

Carburatie Cilindree: 0,51 Fréna pe disc Tractiune 4x4 10 km, nou

Fig. 5 Solutia de cuplare a remorcii la carligul vehiculului tot-teren (ATV)

Tabelul 1
Tip  |Capacitat Capacitare Masa Masa Masa
vehicul/ e Remorcare uscatid |estimata a) maxima
Categorie|Remorcar cuplaj/valoare vehicul |fitractata| admisa a
e producator remorcii
Vehicul
ggff’?% 150kg | 150kg/500kg* | 343kg | 686kg | 750kg

Necesitatea evaluarii dinamice a solutiei de cuplare a remorcii la
carligul de tractare rezida in aceea ca datele obtinute pot fi utilizate Tn
procesul de optimizare a elementelor constructive.

3. Cercetarea experimentala si sinteza rezultatelor

Cercetarea experimentala pentru determinarea parametrilor
cinematici si dinamici in conditii de exploatare a autovehiculul tot-teren
pe diferite cai de rulare a carosabilului a permis implementarea solutiei
de cuplare a remorcii cu ajutorul senzorului dinamometrului pentru
determinarea fortelor inertiale, respectiv solicitarile Tn cazul incarcarii cu
masa maxima posibila.

S-a analizat in cazul cercetarii experimentale: variatia vitezei de
deplasare, acceleratiile, solicitarile longitudinale si transversale (tabelul
2 - Variatia acceleratiilor/deceleratiilor inregistrate n timpul incercarilor),
precum si fortele de la céarligul de tractare a remorcii.

Determinarile efective s-au realizat mai ntai pe carosabil din
pavaj orizontal (v. figura 1), urmate apoi de testele pe drum de asfalt
(figura 6) In panta/rampa, dupa care s-au repetat pe teren accidentat
(figura 7) pastrand regimul de lestare/incarcare a remorcii tractate cu
ajutorul solutiei de cuplare a dispozitivului dinamometric de remorcare
atasat la carligul ATV-ului Cfmoto 500-5A/L7e.
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Testele cu incarcare la carlig
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Fig. 6
Desfasurarea
testelor pe
cale de rulare
asfaltata

Fig. 7
Desfasurarea
testelor pe
teren
accidentat

6. Concluzii

Cercetarea
experimen-
tala dezvol-
tata si rezul-
tatele obtinute cu privire la solutia tehnicd de cuplare a remorcii la
carligul de tractare al ATV-ului si masurarea in cadrul testelor practice
a permis formularea urmatoarelor concluzii:

e masuratorile privind valorile acceleratiilor s-au Tncadrat n
intervalul de 4+11 m/s?, iar deceleratile masurate s-au situat in
intervalul in 2+8 m/s?, respectand limitele impuse;

e s-a masurat si forta de inertie generata la frdnarea remorcii
inregistrata de senzorul dinamometric la cérlig in timpul plecarii de pe
loc si al franarii, fard a se constata o dinamica deosebita (pierdere a
stabilitatii) a intregului ansamblu;



e autovehiculul CF MOTO tip CF 500-2A are capacitatea sa
utilizeze solutia propusa si implementata in cadrul unui ansamblu de
vehicule cu tractarea remorcii (max 750 kg) atasate la cérlig, fara sa fie
necesara echiparea acesteia cu sistem de franare propriu;

e comportamentul dinamic si cinematic este dependent intr-o
anumitda masura de natura suprafetei caii de rulare, al carei nivel de
aderenta are o legatura de tip cauza-efect asupra gradului de alunecare
si asupra maniabilitdtii Tn particular, dar acest lucru nu produce
pierderea controlului sau alt fenomen imposibil de gestionat si nici o
diminuare a maniabilitatii trenului rutier format la deplasarea cu viteze in
intervalul prescris de Art. 123 din Regulamentul de aplicare a OUG.
195/2002, privitoare la circulatia autovehiculelor;

e imbunatatirea comportamentului se poate realiza prin
continuarea si optimizarea cercetarilor privitoare la ATV-urile cu
destinatie utilitara;

e rezultatele obtinute Tncurajeaza ideea dezvoltarii testelor
practice privitoare la vehiculele tot-teren de tip CF MOTO.
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