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Анотація
Розроблений стенд для експериментальних досліджень першого каскаду пропорційного

електрогідравлічного розподільника з незалежним керування потоків. Проведені порівняння характеристик
визначених експериментально та на основі математичного моделювання. Запропоновано використати датчик
зворотного зв’язку для зменшення значення гістерезису для координати переміщення у золотника другого
каскаду.
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Abstract
Testing stand for experimental researches of the pilot valve of electrohydraulic directional control valve with

independent flow control is designed. Characteristics determined experimentally was compared with based on
mathematical modeling.  Using feedback sensor for reduce the value of the hysteresis coordinate the movement was
proposed.

Keywords: testing stand for experimental researches, pilot valve, electrohydraulic directional control valve with
independent flow control, feedback sensor.

Мобільні машини на базі гідроприводу використовуються в багатьох галузях промисловості для
виконання робочих операцій різноманітного характеру. Застосування в сучасних мобільних машинах
пропорційних електрогідравлічних розподільників забезпечує дистанційне, пропорційне керування
робочим органом (РО), що підвищте точність позиціонування РО та дає можливість виконувати
керування без прив’язки до конкретного розташування
елементів гідравлічної [1–2].

Проте електрогідравлічна розподільна апаратура є
більш складною та, в більшості випадків, має декілька
каскадів керування, що зумовлює потребу в
дослідженнях роботи кожного каскаду та їх взаємодії під
час роботи. Такі дослідження можна виконати на етапі
математичного моделювання, проте ряд характеристик
та встановлення адекватності розроблених
математичних моделей потребують додаткових
експериментальних досліджень [2].

Метою роботи є експериментальне дослідження
роботи першого каскаду пропорційного
електрогідравлічного розподільника з незалежним
керування потоків [3, 4].

Стенд (рис. 1), для дослідження характеристик
першого каскаду, розроблений на базі насосної станції
Г48-21, яка оснащена насосом Н типу НШ32-2 із
робочим об’ємом 32·10-6 м3, баком Б та асинхронним Рис. 1. Стенд для дослідження першого

каскаду розполільника



двигуном М з частотою обертання 24,83 об/с. До складу експериментального стенда входять
електрогідравлічний розподільник 1 із першим каскадом 2, блок керування електромагнітом БКМ,
блок живлення БЖ (ВС –24М) із резистором змінного опору R та вольтметром В [5].

Керування пропорційним електромагнітом М1 виконувалось за допомогою блока живлення БЖ
та резистора змінного опору R, через блок керування БКМ, який призначений для перетворення
сигналу напруги в сигнал по силі струму, що сприймається пропорційним електромагнітом.

В ході експерименту встановлено влив на час регулювання тиску керування р1 (а отже і
швидкодії спрацювання золотника другого каскаду); величини площі f2 = (2,0..3,5)·10-6м2 робочого
вікна дроселя та значення коефіцієнта kf = 2..3 забезпечують мінімальний час регулювання.

В результаті порівняння експериментальних та даних отриманих на основі математичного
моделювання (рис. 2) встановлено, що максимальна величина різниці часу регулювання тиску p1 від
площі робочого вікна дроселя f2 не перевищує 11,8%, для коефіцієнта kf – не перевищує 16,4%.

Рис. 2. Вплив f2 та kf на час перехідного процесу (основна лінія – визначений на основі
математичної моделі, штрихова - експериментально)

Експериментальні значення гістерезису для координати переміщення у золотника другого
каскаду відносно напруги керування U не перевищують 4.98%. Зменшення значення гістерезису
можна досягти за рахунок використання датчиків зворотного зв’язку, які зможуть фіксувати
переміщення золотника другого каскаду чи РО забезпечуючи також і підвищення точності
позиціонування.

Рис. 3. Залежність координати переміщення золотника другого каскаду у від напруги керування
U отримана експериментально (прямий хід - основна лінія, зворотній - штрихова лінія)

Висновки
1. Розроблений стенд для експериментальних досліджень першого каскаду пропорційного

електрогідравлічного розподільника з незалежним керування потоків.
2. Встановлено, що максимальна величина різниці часу регулювання тиску p1 від площі

робочого вікна дроселя f2 не перевищує 11,8%, для коефіцієнта kf – не перевищує 16,4%.
3. Експериментально визначено значення гістерезису для координати переміщення у золотника

другого каскаду відносно напруги керування U ɛY = 4.98%.
4. Запропоновано в конструкції використати датчики зворотного зв’язку, які зможуть фіксувати

переміщення золотника другого каскаду чи РО, забезпечуючи зменшення значення гістерезису та
підвищення точності позиціонування.



СПИСОК ВИКОРИСТАНОЇ ЛІТЕРАТУРИ
1.Козлов Л.Г. Особливості конструкцій гідророзподільників  для гідросистем чутливих до

навантаження / Л.Г. Козлов, Д.О. Лозінський, В.А. Ковальчук,  Ю.В. Дзісь // Промислова
гідравліка і пневматика. – 2009. – №1. – С. 80–84.

2.Попов Д.Н. Динамика и регулирование гидро- и пневмосистем. Учебник для ВУЗов, 2-е узд. /
Д.Н. Попов. – М.: Машиностроение – 1987. – 464с.

3.Пат. 41887 України, МПК8 F15B 11/00 Гідропривід з пропорційним електрогідравлічним
управлінням / Л.Г. Козлов, Д.О. Лозінський; Заявник  та патентовласник Вінницький нац. техн.
університет.– №u200900907; заявл. 06.02.2009.; опубл. 10.06.2009, Бюл. №11.

4.Лозінський Д.О. Дослідження пропорційного електрогідравлічного розподільника з
незалежним керуванням потоків / Д. О. Лозінський, Л. Г. Козлов // Промислова гідравліка і
пневматика. – 2012. – № 3(37). – С. 60–65.

5.Гидроаппаратура. Правила приемки и методы испытаний: ГОСТ 20245-74.– М.:Издательство
стандартов.– 1975.

Михайловський Ігор Сергійович – Вінницький національний технічний університет, факультет
машинобудування та транспорту, група 1ІМ-14мс;

Наконечна Анна Олегівна – Вінницький національний технічний університет, факультет
машинобудування та транспорту, група 1ІМ-14мс;

Слободянюк Сергій Олександрович – Вінницький національний технічний університет, факультет
машинобудування та транспорту, магістрант кафедри технології та автоматизації машинобудування.

Лісовий Дмитро Олександрович – Вінницький національний технічний університет, факультет
машинобудування та транспорту, магістрант кафедри технології та автоматизації машинобудування.

Науковий керівник
Лозінський Дмитро Олександрович – к.т.н., доцент кафедри технології та автоматизації

машинобудування, Вінницький національний технічний університет, факультет машинобудування та
транспорту; e-mail: lozinskiy_dmitriy@ukr.net;

I. S. Mykhailovskyi - Vinnytsia National Technical University, faculty of machine building and transport group
1IM-14ms;

A. O. Nakonechna - Vinnytsia National Technical University, faculty of machine building and transport group
1IM-14ms;

S.O. Slobodianiuk - Vinnytsia National Technical University, faculty of machine building  and transport,
undergraduate Student the Chair of  Machine-building technologies and Automation;

D. O. Lisovyi - Vinnytsia National Technical University, faculty of machine building  and transport,
undergraduate Student the Chair of  Machine-building technologies and Automation.

Scientific Supervisor
D. O. Lozinskyi - Ph.D., associate professor of the Chair of  Machine-building technologies and Automation,

Vinnytsia National Technical University, faculty of machine building  and transport;
e-mail: lozinskiy_dmitriy@ukr.net.

mailto:lozinskiy_dmitriy@ukr.net

