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Розвиток гідроприводів мобільних та технологічних машин йде 
по шляху широкого застосування пропорційної гідроапаратури та 
регульованих насосів. Стійкою тенденцією є перехід до гідроприводів 
чутливих до навантаження [1, 2]. Застосування в таких гідроприводах 
апаратури та насосів з електрогідравлічним керуванням дозволяє 
підвищити точність роботи машин з гідроприводом, знизити 
непродуктивні втрати потужності [3, 4].  Використання гідроагрегатів 
з електрогідравлічним керуванням дозволяє застосовувати в 
гідросистемах останнього покоління вільнопрограмовані контролери 
та забезпечувати напівавтоматичну та автоматичну роботу сучасних 
машин [5, 6, 7]. Наявність контролерів в адаптивних гідроприводах 
надає можливість реалізувати адаптивне керування машиною, що 
дозволяє суттєво покращити статичні, динамічні та енергетичні 
характеристики машин, пристосувати режими їх роботи до умов, що 
постійно змінюються в процесі експлуатації [8, 9].

На рисунку 1 представлено гідропривод малогабаритної мобільної 
бурильної установки. В адаптивному гідроприводі малогабаритної 
мобільної бурильної установки використовується регульований насос 
1, гідромотор 2 основного руху інструмента, гідроциліндр 3 подачі 
інструмента, регульовані дроселі 4 а 5 з електромагнітним керуванням, 
контролер 6 клапан 7, гідророзподільники 8, 9 та клапани 10, 11, 12, 13.

Адаптивний регулятор 6 забезпечує узгоджену роботу гідромотора 
2  та гідроциліндра 3. При зміні навантаження на гідромоторі М1 
адаптивний регулятор змінює величину подачі υ2 інструменту за 
алгоритмом, який визначається програмою контролера.

Рисунок 1 – Адаптивний гідропривод для малогабаритної бурильної 
установки

При збільшенні величини тиску рс1, який визначається величиною 
моменту М1 на гідромоторі, пропорційно зменшується швидкість υ2 
руху поршня гідроциліндра 3. При зменшенні величини тиску рс1 
величина швидкості υ2 збільшується. Цей процес забезпечується 
контролером 6, який реалізує перехресний зв’язок в гідроприводі. 
Проведено моделювання роботи адаптивного гідропривода з 
використанням моделі, представленої в [10].  При ступінчастій зміні 
величини моменту М1 з 200 Н·м до 800 Н·м (рисунок 5) перехідний 
процес в гілці, яка живить гідроциліндр 3 проходить більш динамічно 
з великим перерегулюванням по величині тиску рс2.

Зменшити негативний вплив перехресного зв’язку на динамічні 
характеристики адаптивного гідропривода можна за рахунок 
введення корегування сигналу перехресного зв’язку. Таке корегування 
забезпечується контролером, який змінює сигнал перехресного зв’язку 
за необхідним законом. Запропоновано сигнал перехресного зв’язку 
формувати у вигляді . Тут позначено: kc – 
коефіцієнт підсилення підсилювача 14, kp – коефіцієнт  корегувальної 
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складової сигналу перехресного зв’язку. В процесі моделювання 
роботи адаптивного гідропривода сигнал перехресного зв’язку  U2 
подавався контролером  на регульований дросель 6 із затримкою 
ΔТ1. Величина затримки впродовж дослідження змінювалась в 
діапазоні ΔТ1= (0,005...0,06) с. Величина коефіцієнта kp коректувальної 
складової сигналу перехресного зв’язку змінювалась в діапазоні  kp

′= 
= (40…320)·10–4 c. 

Рисунок 2 – Перехідний процес в адаптивному гідроприводі при 
відсутності корегування перехідного зв’язку

При зміні величини затримки ΔТ1 сигналу перехідного зв’язку 
більше 0,04 с та менше 0,02 с перерегулювання в адаптивному 
гідроприводі зростає (рисунок 3). При значеннях ΔТ1=(0,025…0,04) с 
може бути забезпечено перерегулювання σ = 20 %. Для цього також 
необхідно вибрати величину kp з діапазону kp= (200…280)·10–4 c. 
Зміна величини коефіцієнта kp менше 200·10–4 c та більше значення 
kp= 280·10–4 c веде до збільшення величини перерегулювання σ. Вибір 
раціональних значень kp та Т1 забезпечує зменшення часу регулювання 
tp та величини перерегулювання σ по тиску рс2 на вході в гідроциліндр 3.

Рисунок 3 – Вплив часу затримки ΔТ1 та коефіцієнта корегувальної 
складової kp на величину перерегулювання в адаптивному гідроприводі

На риснку 4 представлено перехідний процес в адаптивному 
гідроприводі, розрахований по математичній моделі при наявності 
коригування сигналу  перехресного зв’язку. 

Рисунок 4 – Перехідний процес в адаптивному гідроприводі при 
корегуванні перехресного зв’язку
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Застосування адаптивного регулятора в гідроприводі малогабарит
ної мобільної бурильної установки дозволяє забезпечити її роботу 
в напівавтоматичному режимі. При цьому режими роботи будуть 
змінюватись у відповідальності із видом ґрунту, в якому ведеться 
буріння. Застосування адаптивного гідропривода в установці такого 
типу забезпечує підвищення продуктивності роботи та знижує 
перерегулювання на 30–60 % в залежності від режимів роботи, що 
зменшує динамічне навантаження на елементи гідропривода.
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ДОСЛІДЖЕННЯ ДИНАМІЧНИХ ПРОЦЕСІВ 
У ГІДРОПРИВОДІ МАШИН, ЯКІ ПРАЦЮЮТЬ З ПАСИВНИМ 

НАВАНТАЖЕННЯМ

Гідропривод  є  складовою частиною різноманітних мобільних 
машин, зокрема тих, робочі операції яких значну частину часу 
виконуються з пасивним навантаженням, наприклад операції 
опускання вантажу.  Особливістю функціонування таких машин 
є необхідність поєднання плавності рухів, відносно точного 
маніпулювання вантажами та можливістю їх утримування в певному 
положенні протягом певного періоду часу [1–5].

Метою роботи є аналіз сучасних тенденцій розвитку  гідроприводів 
вантажно-розвантажувальних мобільних машин та інших машин, які 
працюють з пасивними навантаженнями, дослідження динамічних 
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ДОСЛІДЖЕННЯ ДИНАМІЧНИХ ПРОЦЕСІВ 
У ГІДРОПРИВОДІ МАШИН, ЯКІ ПРАЦЮЮТЬ З ПАСИВНИМ 

НАВАНТАЖЕННЯМ

Гідропривод  є  складовою частиною різноманітних мобільних 
машин, зокрема тих, робочі операції яких значну частину часу 
виконуються з пасивним навантаженням, наприклад операції 
опускання вантажу.  Особливістю функціонування таких машин 
є необхідність поєднання плавності рухів, відносно точного 
маніпулювання вантажами та можливістю їх утримування в певному 
положенні протягом певного періоду часу [1–5].

Метою роботи є аналіз сучасних тенденцій розвитку  гідроприводів 
вантажно-розвантажувальних мобільних машин та інших машин, які 
працюють з пасивними навантаженнями, дослідження динамічних 


