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Анализ конструкций отечественных и зарубежных подъемно-транспортных машин (погрузчики, автомобильные и другие 
самоходные краны) показывает, что в настоящее время широкое распространение получили машины с переменным вылетом 
груза. В конструкциях таких машин широко используются телескопические устройства (стрелы, рукояти). При этом для 
погрузки длинномерной древесины используются лесопогрузчики, оснащенные телескопическими стрелами. Анализ парамет-
ров и технических возможностей подтверждает их преимущества перед другими типами лесопогрузчиков, и важнейшим из 
них следует признать переменный вылет груза, применение которого расширяет технологические возможности таких ма-
шин. Конструктивно переменный вылет груза может быть обеспечен телескопическим устройством, поэтому является 
перспективным создание лесопогрузчика с телескопической стрелой. Условия работы и предмет труда лесопогрузчиков спе-
цифичны, а потому к их исследованиям не могут быть применены результаты исследований других грузоподъемных и лесных 
машин. Это обосновывает необходимость разработки теоретических основ создания и совершенствования лесопогрузчиков 
такого типа. Математическое моделирование технологических процессов работы поворотных лесопогрузчиков осуществля-
ется в представленной работе с применением математических моделей, разработанных на основе уравнения Лагранжа вто-
рого рода. Математическое моделирование включает оценку динамической нагруженности технологического оборудования 
посредством анализа кинетической энергии системы, анализ влияния различных кинематических параметров на нагрузки, 
возникающие в гидроцилиндрах механизмов подъема и изменения вылета телескопической стрелы, оптимизацию параметров 
кинематики. 
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The design analysis of domestic and foreign handling machinery (loaders, lorry-mounted and other types of self-propelled cranes) 

demonstrates that currently the variable load outreach machinery is employed everywhere. In the designs of such machinery, various 
telescopic devices (booms, handles) are widely used. Besides, the loggers equipped with telescopic booms are used for loading long-
sized timber. The analysis of parameters and technical capabilities of such machinery proves their advantages over some other types of 
loggers, the most important of them being a variable load outreach that extends their operating capabilities. Constructively, the variable 
load outreach can be equipped with the telescopic device, so the development of a logger with a telescopic boom is a promising tenden-
cy. The loggers’ operating conditions and subject of labor are specific, and, therefore, the investigation results obtained for other types 
of hoisting and forestry machines can't be applied to the study being conducted.  This gives reasons for developing the theoretical bases 
for designing and improvement of the loggers of this type. In the article, the mathematical modeling of operational procedures of the 
rotary loggers’ performance is carried out applying the mathematical models developed on the basis of Lagrange's second kind equa-
tion. The mathematical modeling includes the assessment of the production equipment dynamic loading by means of the analysis of ki-
netic energy of the system, the analysis of the various kinematic parameters effect on the loadings arising in hydraulic cylinders of hoist-
ing mechanisms and the mechanisms of changing the telescopic boom outreach as well as optimization of kinematics parameters. 

 
Keywords: mathematical modeling, kinematic parameters, structural members loading, rotary logger with variable load outreach. 

 
Введение. Анализ конструкций отечественных и 

зарубежных подъемно-транспортных машин (погруз-
чики, автомобильные и другие самоходные краны) по-
казывает, что в настоящее время широкое распростра-

нение получили машины с переменным вылетом груза. 
В конструкциях таких машин широко используются 
телескопические устройства (стрелы, рукояти). При 
этом для погрузки длинномерной древесины исполь-
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зуются лесопогрузчики, оснащенные телескопически-
ми стрелами. Анализ параметров и технических воз-
можностей подтверждает их преимущества перед дру-
гими типами лесопогрузчиков, и важнейшим из них 
следует признать переменный вылет груза, применение 
которого расширяет технологические возможности 
таких машин. Конструктивно переменный вылет груза 
может быть обеспечен телескопическим устройством, 
поэтому является перспективным создание лесопогруз-
чика с телескопической стрелой. Условия работы и 
предмет труда лесопогрузчиков специфичны, а потому 
к их исследованиям не могут быть применены резуль-
таты исследований других грузоподъемных и лесных 
машин. Это обосновывает необходимость разработки 
теоретических основ создания и совершенствования 
лесопогрузчиков такого типа.  

Постановка и решение задачи. Режимы работы 
технологического оборудования поворотного лесопо-
грузчика с телескопической стрелой характеризуются 
возникновением значительных динамических нагрузок, 
оказывающих влияние на нагруженность элементов 
конструкции, включая механизм выдвижения секции 
(МВС) и механизм подъема стрелы (МПС). 

Целью работы является обоснование параметров 
технологического оборудования поворотных лесопо-
грузчиков посредством математического моделирова-
ния динамических процессов, возникающих в процессе 
погрузки-разгрузки древесного сырья.  

Для достижения поставленной цели необходимо 
решить следующие задачи. 

1. Разработать математические модели движения 
системы «технологическое оборудование – груз».  

2. Провести моделирование изменения кинетиче-
ской энергии системы при одновременной работе ме-
ханизмов подъема и выдвижения секций. 

3. Провести моделирование влияния кинематиче-
ских параметров МПС и МВС на нагруженность сис-
темы. 

4. Провести анализ полученных результатов. Разра-
ботать выводы и рекомендации. 

В процессе погрузки древесины возможно одновре-
менное выдвижение секций и поворот технологическо-
го оборудования в продольно-вертикальной плоскости, 
а также выдвижение секций с одновременным поворо-
том технологического оборудования в горизонтальной 
плоскости относительно оси опорно-поворотного уст-
ройства. Эти режимы являются наиболее характерны-
ми для работы лесопогрузчика рассматриваемого типа, 
поэтому при обосновании параметров механизмов вы-
движения секции и подъема стрелы они принимаются 
за основные. 

На рис. 1 представлена расчетная схема технологи-
ческого оборудования. Рассматриваем режим поворота 
стрелы с грузом в плоскости XKZ на угол ϕ  с одно-

временным выдвижением секций. ϕ – угол поворота 

стрелы с грузом относительно точки К. Совмещаем ось 
вращения стрелы с началом координат. S – перемеще-
ние груза, равное ходу телескопического устройства 
стрелы.  

 

                
 

Рис. 1. Эквивалентная схема динамической системы «технологическое оборудование – груз»: 1 – опорно-поворотное уст-
ройство; 2 – наружная секция; 3 – средняя секция; 4 – внутренняя секция; 5 – гидроцилиндр поворота стрелы; 6, 7 – гидроци-
линдры механизма выдвижения секции; 8 – механизм поворота колонны 
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На рисунке:  

1G , 2G , 3G  – силы тяжести наружной, средней и внутрен-

ней секций стрелы, Н; рG , 3G , грG – силы тяжести ротато-

ра, захвата и груза, приведенные в точку С – точку подвеса 
ротатора к стреле, Н; 0G – части силы тяжести МВС, приве-

денные к центру массы средней секции, Н; 1цG , 2цG  – силы 

тяжести гидроцилиндров привода МВС, Н; 1цР , 2цР  – уси-

лия на штоках гидроцилиндров привода МВС, Н; 1цР = 2цР ; 

Р – усилие на штоке гидроцилиндра подъема стрелы, Н; L – 
размер стрелы при втянутых секциях, м; S – ход телескопиче-
ского устройства стрелы, м; ϕ  – угол поворота стрелы в 

плоскости XKZ, рад.; ϕ& – угловая скорость вращения стрелы 

(скорость переносного движения), рад/сек; S&  – скорость 
поступательного (относительного) движения секций, м/с. 

Разработка математических моделей системы «ра-
бочее оборудование – груз» осуществлялась с приме-
нением уравнения Лагранжа второго рода. 

В соответствии с числом степеней свободы системы 
( 2=к ) записываем два уравнения Лагранжа: 
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где Т – кинетическая энергия системы; S – перемеще-
ния центров масс; sQ  – обобщенная сила, соответст-

вующая обобщенной координате S; ϕQ – обобщенная 

сила, соответствующая обобщенной координате ϕ . 

Получив выражения кинетической энергии систе-
мы,  продифференцировав его по составляющим урав-
нения Лагранжа и определив обобщенные силы, соот-
ветствующие обобщенным координатам системы, по-
лучим уравнения движения системы для первого (

S,S 500 ≤∆≤ ) и второго ( SSS, ≤∆≤50 ) этапов дви-
жения. 

Математическая модель движения системы «рабо-
чее оборудование – груз» на первом этапе движения 
получена в виде: 
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Математическая модель движения системы «рабо-
чее оборудование – груз» на втором этапе движения 
получена в виде: 
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Используя математические модели (2) и (3), прове-
дем моделирование изменения кинетической энер-
гии стрелы при одновременной работе механизмов 
подъема и выдвижения секций. 

Величина кинетической энергии является показате-
лем динамической нагруженности системы. В процессе 
движения стрелы при одновременной работе МПС и 
МВС, как было показано выше, количество движущих-
ся масс меняется, следовательно, меняется и величина 
кинетической энергии системы. Кроме этого, изменя-
ется величина угловой скорости стрелы, что также ока-
зывает влияние на величину кинетической энергии. 
Характер изменения кинетической энергии системы, 
таким образом, отражает характер изменения ее дина-
мической нагруженности. 

Анализ уравнений полной кинетической энергии 
системы показывает, что влияние на величину кинети-
ческой энергии будут оказывать линейная и угловая 
скорости движения стрелы, массы элементов конст-
рукции и вылет стрелы. Моделируя процесс изменения 
кинетической энергии на первом и втором этапах дви-
жения, воспользуемся кинематическими параметрами 
лесопогрузчика ЛТ-210.   

Рассмотрим характер изменения кинетической 
энергии системы в зависимости от изменения угла по-
ворота стрелы при одновременной работе механизма 
подъема стрелы и механизма выдвижения секций. 

Для моделирования воспользуемся математическим 
пакетом MathCad. 

На рис. 2 показаны кривые изменения кинетической 
энергии стрелы при одновременной работе механизма 
подъема стрелы и механизма выдвижения секций. 

Анализируя полученные значения, приходим к вы-
воду, что кинетическая энергия стрелы достигает мак-
симального значения в конце второго этапа движения 
стрелы, следовательно, данное положение стрелы явля-
ется наиболее нагруженным.  
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В работах, проводимых ранее [1, 5], в качестве 
критерия оценки регулирования системы путем варь-
ирования факторов использовалось усилие на штоках 
гидроцилиндров исполнительных механизмов.  

1этап движения 2этап движения
Т, Дж

ϕ°

Т1

Т2

30 20 10 0 10 20 30 40 50 60
0

5000

1 .10
4

1.5 .10
4

2 .10
4

2.5 .104

1

2

Θ Θ1,
Рис. 2. Зависимость кинетической энергии системы на пер-
вом (Т1) и втором (Т2) этапах движения от угла поворота 
стрелы 

Это обусловлено тем, что данный критерий доста-
точно полно отображает состояние системы (уровень 
динамических нагрузок), имеет четкий физический 
смысл, что соответствует требованиям к выбору кри-
териев эффективности. 

Таким образом, в качестве критериев эффективно-
сти системы на первом и втором этапах движения масс 
принимаем усилия на штоках гидроцилиндров меха-
низма подъема стрелы и механизма выдвижения сек-
ций  (Р1, Р2 и РЦ1, РЦ2 соответственно). 

Рассматривая режим одновременной работы гидро-
цилиндра подъема стрелы и гидроцилиндров выдвиже-
ния секций при варьировании переменных факторов, 
установим их влияние на состояние системы. 

Влияние координаты ℓ (расстояние между осью 
вращения стрелы и осью кронштейна крепления 
гидроцилиндра 5 к стреле) (рис. 1) на нагружен-
ность системы. Влияние параметра кинематики ℓ на 
усилия на штоках гидроцилиндров подъема и измене-
ния вылета стрелы Р1, Р2, РЦ1, РЦ2 ( ),(fРi ϕ= l , 

),(fРЦi ϕ= l ). 

Расчетная схема представлена на рис. 1. 
При исследовании влияния кинематического пара-

метра l  управляемые переменные β , Q принимались 

величинами постоянными и равными o101=β , 

с

м
,Q

3
31062 −⋅= . Результаты моделирования пред-

ставлены на рис. 3 и 4. 

1этап движения 2этап движения
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Рис. 3. Зависимость усилия на штоке гидроцилиндра подъема 
стрелы от параметров кинематики l  и ϕ  

1этап движения 2этап движения
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Рис. 4. Зависимость усилия на штоках гидроцилиндров выдвижения секций от параметров кинематики l  и ϕ  
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Влияние координаты β  (угол между корпусом 
стрелы и штоком гидроцилиндра 5) (рис. 1) на на-
груженность системы. Моделирование влияния пара-
метра кинематики β  на усилия на штоках гидроцилин-

дров подъема и выдвижения секций стрелы                    

( ),(fРi ϕβ= , ),(fРЦi ϕβ= ) представлено на 

рис. 5 и 6. 
Условия проведения моделирования: constQ = , 

const=l , constмкНМгр =⋅= 210 . 
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Рис. 5. Зависимость усилия на штоке гидроцилиндра МПС от параметра кинематики β  при одновременной работе МПС и 

МВС на первом и втором этапах движения 
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Рис. 6. Зависимость усилия на штоках гидроцилиндров МВС от параметра кинематики β  при одновременной работе МПС и 

МВС на первом и втором этапах движения 
 

Влияние на нагруженность системы угловой 
скорости поворота стрелы и линейной скорости вы-
движения секций манипулятора. Производитель-
ность гидронасоса (Q) влияет на скорость движения 
штока гидроцилиндра МПС и гидроцилиндров МВС и, 
следовательно, на угловую скорость поворота стрелы и 
линейную скорость выдвижения секций манипулятора. 

Таким образом, при изменении параметра Q изменяют-
ся кинематические и динамические параметры техно-
логического оборудования лесопогрузчика. 

В качестве исходного значения параметра Q приня-
ты характеристики насоса НШ-100, принятого при про-
ектировании поворотных лесопогрузчиков ЛТ-210. 
Изменение параметра Q в реальных конструкциях дос-
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тигается изменением частоты вращения вала насоса 
или установкой насосов с регулируемой производи-
тельностью при постоянной частоте вращения вала. 

Исследование усилий на штоках гидроцилиндров 
подъема и выдвижения секций в зависимости от изме-
нения линейной и угловой скоростей движения стрелы 
представлено на рис. 7 и 8. 

 

1этап движения 2этап движения

ϕ°

Р1, Н

смQ /107,2 34−⋅=

смQ /103,1 33−⋅=

смQ /104,2 33−⋅=

смQ /105,3 33−⋅= смQ /105,3 33−⋅= смQ /105,3 33−⋅=

смQ /105,4 33−⋅=

смQ /105 33−⋅=

30 20 10 0 10 20 30 40 50 60
0

5 .10
5

1 .106

1.5.10
6

2 .106

2.5.10
6

3 .10
6

3.5.106

4 .10
6

4.5.106

1

Р2, Н

 
Рис. 7. ),Q(fР ϕ= . Зависимость усилия на штоках гидроцилиндров подъема стрелы при одновременной работе МПС и 

МВС на первом и втором этапах движения при варьировании линейной и угловой скоростей движения стрелы 
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Рис. 8. ),Q(fР ϕ= . Зависимость усилия на штоках гидроцилиндров выдвижения секций при одновременной работе МПС и 

МВС на первом и втором этапах движения при варьировании линейной и угловой скоростей движения стрелы 
 

Пределы варьирования переменной  

с

м
Q,

3
34 1051072 −− ⋅≤≤⋅ . 

При этом const=β , const=l , constмкНМгр =⋅= 210

. 

Оценим влияние расстояний между опорами на 
силы сопротивления перемещению подвижных сек-
ций стрелы. Расчетная схема представлена на рис. 9. 

Реакции опор механизма выдвижения секций влия-
ют на силу трения, возникающую в опорах, и, следова-
тельно, на величину необходимого усилия на штоках 
гидроцилиндров выдвижения секций. 
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Реакции опор зависят от взаимного расположения 
опор соответствующей секции. Исследуем зависимость 
нагруженности опор механизма выдвижения секций от 
варьирования переменных L2 и L6 (рис. 9). 

Пределы варьирования переменных примем в соот-
ветствии с кинематическими параметрами механизма 
выдвижения секций: 

22 =L  м, 42261 ,L, ≤≤ м;  

0526 ,L = м, 4526651 ,L, ≤≤ м. 

Шаги дискретизации факторов:   

102 ,L =∆  м, 106 ,L =∆  м. 

На рис. 10 представлена зависимость изменения 
значений реакций опор механизма выдвижения секций 
при уменьшении расстояний между опорами. 

 

 

Рис. 9. Схема к определению нагруженности гидроцилиндров подъема стрелы 
 

 
Рис. 10. Изменение нагруженности опор механизма выдвижения секций при уменьшении переменных L2 и L6 (расстояния 
между опорными катками подвижных секций) 
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Рис. 11. Изменение нагруженности опор механизма выдвижения секций при увеличении переменных L2 и L6 (расстояния ме-
жду опорными катками подвижных секций) 

 
На рис. 10, 11: L1 – длина средней секции; L2 – 

длина внутренней секции; Lср.с – расстояние между 
опорами средней секции; Lвн.с – расстояние между 
опорами внутренней секции. 

 

 
 

Рис. 12. Зависимость максимального усилия на штоках гидроцилиндров выдвижения секций от расстояния между опорными 

катками подвижных секций (при угле поворота стрелы o60=ϕ ) 

 
На рис. 12 представлена зависимость изменения 

максимального усилия на штоках гидроцилиндров ме-
ханизма выдвижения секций при варьировании рас-
стояния между опорами.    
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Анализ результатов моделирования. Выводы 
1. Исследования изменения кинетической энергии 

системы (рис. 2) показали, что в процессе первого эта-
па движения начальное значение кинетической энергии 
возрастает в 1,5 раза. Рост кинетической энергии на 
первом этапе связан с увеличением моментов инерции 
движущихся масс, так как происходит выдвижение 
секций. Далее, вследствие мгновенного изменения ко-
личества поступательно движущихся масс, происходит 
скачкообразное увеличение кинетической энергии. 
Дальнейший рост кинетической энергии на втором 
этапе движения связан, также, как и на первом этапе, с 
увеличением моментов инерции движущихся масс. К 
концу второго этапа кинетическая энергия системы 
возрастает в 7 раз. 

2. Анализ кривых ),(fРi ϕ= l  (рис. 3) показывает:  
– усилие на штоке гидроцилиндра МПС возрастает 

с увеличением угла поворота стрелы, что обосновыва-
ется увеличением моментов инерции движущихся 
масс, и достигает максимального значения в крайнем 
верхнем положении стрелы; 

– уменьшение величины параметра l  на 0,05 м 
(8 %) приводит к увеличению нагрузок Р1 на 12,5 %; 

– увеличение параметра l  позволяет снизить на-
грузки Р1 и Р2. Увеличение l  на 0,15 м (23 %) приво-
дит к снижению величины Р1 и Р2 на 18,7 %. 

3. Анализ кривых ),(fРЦi ϕ= l  (рис. 4) показывает:  

– на первом этапе движения при значении перемен-

ной oo 030 ≤ϕ≤− усилие РЦ1 имеет отрицательный 
знак. Это связано с тем, что стрела в рассматриваемом 
интервале изменения параметра ϕ  движется в IV чет-
верти круга, в котором тригонометрическая функция  

ϕsin  имеет знак «–». Данная функция входит в мате-

матическую модель движения секций стрелы, вследст-
вие этого усилия РЦ1 отрицательны. При переходе 
стрелы в I четверть круга знак ϕsin  меняется на «+», 
поэтому усилия РЦ2 положительны; 

– увеличение значения параметра l  на 0,15 м 
(23 %) приводит к увеличению нагрузок РЦ1 на 1,4 %, 
РЦ2 – на 10,5 %; 

– уменьшение параметра l  позволяет снизить нагруз-
ки РЦ1 и РЦ2. Уменьшение l  на 0,05 м (8 %) приводит к 
снижению величины РЦ1 на 1,25 %,  РЦ2 – на 7,4 %. 

4. Анализ полученных результатов усилия на штоке 
МПС (рис. 5) показывает: 

– при o121=β , м.650=l  на участке движения стре-

лы oo 105 −≤ϕ≤−  кривая зависимости ),(fР ϕβ=1  име-
ет локальный минимум – минимальное значение макси-
мального усилия на штоке гидроцилиндра механизма 
подъема стрелы. Следовательно, в данной области функ-
ция обладает свойством унимодальности;  

– на участке движения oo 1030 −≤ϕ≤−  увеличение 

параметра β  на 10 % приводит к увеличению усилия 

Р1 на 9 %. Уменьшение параметра β  на 18 % позволя-

ет снизить усилие Р1  на 6,4 %; 
– дальнейшее движение при значениях параметра ϕ  

от 100 до конца первого этапа движения характеризу-

ется последовательным увеличением нагруженности 
штока гидроцилиндра МПС, что связано с увеличением 
моментов инерции движущихся масс; 

– дальнейший рост усилия Р2 на втором этапе дви-
жения также связан с увеличением вылета стрелы; 

– в конце второго этапа движения увеличение пара-
метра β  на 10 % позволяет снизить усилие Р2 на 4,5 %. 

Уменьшение параметра β  на 18 % повышает усилие Р1  
на 13,2 %. 

5. Анализируя результаты исследований усилия на 
штоках МВС (рис. 6), можно сделать следующие выводы: 

– изменение параметра β  оказывает несуществен-

ное влияние на нагруженность МВС; 
– учитывать влияние параметра β  при проектиро-

вании МВС поворотных лесопогрузчиков с перемен-
ным вылетом груза нет необходимости. 

6. Анализ полученных результатов моделирования 
изменения усилий на штоках гидроцилиндров подъема 
и выдвижения секций в зависимости от изменения ли-
нейной и угловой скоростей движения стрелы (рис. 7, 
8) показывает, что увеличение производительности 
насоса на 90 % приводит к увеличению линейной и 
угловой скоростей движения стрелы на 100 %, что от-
ражается на повышении нагрузки на штоках гидроци-
линдров МПС на первом этапе на 42 %, на втором эта-
пе – на 50 %. Снижение величины Q на 90 % приводит 
к уменьшению линейной и угловой скоростей движе-
ния стрелы в 2 раза, что позволяет снизить нагрузки на 
штоках на первом этапе движения на 34 %, на втором 
этапе – на 40 %. 

При увеличении Q на 90 % нагруженность МВС 
возрастает на 20 %. Уменьшение величины Q на 90 % 
позволяет снизить нагрузки на штоке гидроцилиндров 
МВС на 6 % . 

7. Анализ нагруженности опор механизма выдви-
жения секций показывает (рис. 10, 11): 

– наиболее нагруженной является опора Rd средней 
секции телескопической стрелы; 

– динамика изменения нагруженности опор от рас-
стояния между опорными катками подвижных секций 
показывает, что уменьшение расстояния между опора-
ми на 20 % приводит к увеличению нагрузок Re на 
33 %, Rd – на 25 %, Ra – на 56 %, Rb – на 24,2 %; 

– увеличение расстояния между опорными катками 
подвижных секций на 20 % приводит к уменьшению 
нагрузок Re на 22,4 %, Rd – на 17 %, Ra – на 38 %, Rb – 
на 16 %.  

8. Моделирование зависимости усилий на штоках 
гидроцилиндров выдвижения секций от расстояния меж-
ду опорными катками подвижных секций  показывает, 
что уменьшение расстояния между опорами на 20 % при-
водит к увеличению нагрузок на штоках гидроцилиндров 
выдвижения секций на 0,23 %. Увеличение расстояния 
между опорами приводит к снижению усилия на штоках 
гидроцилиндров выдвижения секций на 0,2 %. 

9. Проведенные исследования позволяют на стадии 
проектирования оптимизировать параметры техноло-
гического оборудования поворотных лесопогрузчиков 
с переменным вылетом груза и являются вкладом в 
разработку теоретических основ создания и совершен-
ствования лесопогрузчиков такого типа. 
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Одним из способов получения светорассеивающего объемного оптического эффекта в объеме лакокрасочного покрытия 
для облагораживания мебельных изделий и щита является использование в лакокрасочном материале несовместимых полиме-
ров, т. е. создание многокомпонентных лакокрасочных систем. Так, для формирования двухкомпонентной бинарной системы 
лакокрасочного покрытия с сохранением своего показателя преломления для каждой из фаз предлагается вводить в нитро-
целлюлозную основу водную дисперсию поливинилацетата, что приведет к созданию гетерофазной коллоидной системы. До-
полнительно известно, что нитроцеллюлоза и поливинилацетат являются совместимыми взаиморастворимыми полимерами. 
При их взаимодействии происходит диспергирование водной дисперсии поливинилацетата в среде нитроцеллюлозной основы. 
В результате диспергирования глобулы полимера фазы (поливинилацетатной дисперсии) будут окружены гидратными обо-
лочками (нитроцеллюлозного лака). Процесс отверждения лакокрасочного покрытия будет происходить за счет испарения 
молекул воды, окружающих частицы полимера фазы. В результате реализуется так называемое «выкристаллизовывание» 
частиц поливинилацетата в объеме основного пленкообразующего без взаимодействия их с молекулами среды. Предполагает-
ся, что это должно отразиться на оптических свойствах сформированного покрытия в сторону создания объемного эффек-
та светопоглощения с сохранением его первоначальных физико-механических характеристик. 

 
Ключевые слова: лакокрасочный материал, нитроцеллюлозный лак, поливинилацетатная дисперсия, физико-химические 

показатели. 
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One of the ways to obtain light-diffusing volume optical effect throughout a paintwork coating to improve furniture products and 

board appearance is to use incompatible polymers in a paintwork material, i.e. creation of multicomponent paint and varnish systems. 
So, to form a two-component binary system of a paintwork coating preserving its refraction index for each phase, it is proposed to in-
troduce nitrate base of polyvinyl acetate aqueous dispersion that will result in creation of heterophase colloidal system. It is also known 
that nitrocellulose and polyvinyl acetate are compatible mutually-soluble polymers. In their presence, the dispergating of polyvinyl ace-
tate aqueous dispersion in the nitrate base medium occurs. As a result of dispergating, the phase polymer globes (polyvinyl acetate dis-
persion) will be surrounded by hydrated films (nitrocellulose varnish). The process of paintwork coating hardening will take place due 


