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МАТЕМАТИЧНЕ МОДЕЛЮВАННЯ ПРИСТРОЮ КЕРУВАННЯ ГІДРОПРИВОДА 

ІЗ ЗМІННИМ РОБОЧИМ НАВАНТАЖЕННЯМ 

 

Для виконання математичного моделювання розроблена розрахункова схема 

пристрою керування (ПК) адаптивного гідропривода, що зображена на рис. 1, яка 

представлена у вигляді тримасової системи з пружними зв’язками гідравлічних ланок. 
 

 
Рисунок 1 – Розрахункова схема пристрою керування адаптивного гідропривода 

 

Виконавчими ланками ПК є два гідромотори ГМ1 та ГМ2, до яких підводиться поток 

робочої рідини Qд1 та Qд2 від насосної станції, що має витрати Qн, та плунжер напівмуфти 

фрикційної муфти вмикання передавального механізму другого гідромотора ГМ2, зведена 

маса якого m3. Плунжер взаємодіє з натискним пристроєм дисків напівмуфти, який 

навантажений пружиною із жорсткістю k3. 

Робочі порожнини гідромоторів та натискного плунжера короткими гідролініями 

з’єднано з відповідними порожнинами ПК клапанного типу з функціями розподільника. 

Він містить клапан першого каскаду (сенсор), запірний елемент якого масою m1 має 

кулькову форму і навантажений пружиною із жорсткістю k1 регулятора тиску відкриття 

ПК, та другого каскаду у вигляді запірно-регулювального елемента масою m2,  що 

навантажений регулювальною пружиною, жорсткість якої k2. Між проміжною та зливною 

порожнинами встановлено регулювальний дросель з площею прохідного перерізу fдр2. У 

гідролінії між першою керівною порожниною та порожниною торцевої частини запірно-

регулювального елемента, що з’єднана з напірною порожниною сенсора, встановлено 

регулювальний дросель fдр1 (площа прохідного перерізу). 

Користуючись розрахунковою схемою системи керування (див. рис. 1), на основі 

балансу витрати рідини та принципу Д’Аламбера щодо діючих сил на рухомі маси 

керуючих елементів, складаємо її математичну модель у вигляді диференціальних рівнянь 
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руху запірного, запірно-регулювального елементів, плунжера фрикційної муфти та рівнянь 

витрат робочої рідини і умов одночасності. 

Відкриття запірного елемента 1 буде за умов підвищення тиску в гідросистемі до 

величини: 
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де ∆р = р1 – рн. 

Рівняння руху кулькового запірного елемента за умови, що тиск в зливній порожнині 

рзл ≈ 0, має вид: 
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Рівняння руху запірно-розподільного елемента для переміщення: 
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Рівняння балансу витрат рідини: 
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Рівняння балансу витрат рідини: 
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Рівняння руху натискного плунжера фрикційної напівмуфти: 
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Закриття кулькового запірного елемента буде за умови пониження тиску до 

величини: 
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Рівняння руху кулькового запірного елемента в зворотному напрямку: 
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Рух запірно-розподільного елемента в зворотному напрямку описується рівнянням : 
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а натискного плунжера: 
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Дослідження математичної моделі виконані на ПЕОМ за допомогою комп’ютерної 

програми, створеної на основі пакету MATLAB 6.5, результати якого дозволили 

встановити раціональні параметри конструкції, що забезпечать заданий режим роботи 

гідропривода. 


