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ЛАБОРАТОРНИЙ СТЕНД ДЛЯ ВИВЧЕННЯ 
ЕЛЕКТРОПНЕВМАТИЧНИХ МЕХАТРОННИХ СИСТЕМ

Широке застосування у промисловості електропневматичних 
засобів автоматики обумовлене використанням стисненого повітря у 
якості енергоносія, а також можливості реалізації алгоритмів керування 
за допомогою релейно-контакторних схем або програмованих логічних 
контролерів (ПЛК).

Мета – розробка апаратних частин лабораторного стенду та 
їх імітаційних моделей, що дозволяють в лабораторних умовах та 
дистанційно відтворити певний технологічний процес та дослідити 
системи автоматичного керування ним.

Нова інженерна галузь мехатроніки привернула увагу багатьох 
професіоналів – інженерів, науковців та урядовців останніми роками 
на національному та глобальному рівнях. Основною причиною цього 
стало те, що чимало сучасних продуктів більше не є суто електричними 
чи механічними. Вони частіше інтегровані мультидисциплінарними 
продуктами, створеними з підсистем, які вимагають інженерних знань 
з різних дисциплін [1]. 

Важливою перевагою інженера-мехатроніка та ключем до успіху 
в мехатроніці є баланс між двома наборами навичок: навичками 
моделювання/аналізу та навичками експериментування/реалізації 
апаратного забезпечення [2]. Для підготовки таких фахівців широко 
розробляються міжнародні бакалаврські та магістерські програми з 
мехатроніки [3], різноманітні курси, які спрямовані на поглиблене 
вивчення та інтеграцію різних дисципліни, а також розвивають 
самостійне навчання, інноваційне мислення, комунікативні навички та 
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інші ключові компетенції. [4]. Для розвитку галузі у науці створюються 
професійні мережі або асоціацій.

Електропневматичний стенд являє собою плиту, на якій розта
шовані  виконавчі пристрої фірми FESTO, а саме: три пневматичні 
циліндри, два електропневматичних бістабільних розподільника 
5/2 та один моностабільний (рисунок 1). На рисунку 2 представлено 
фото лабораторного стенду: електропневматичний стенд і ПЛК стенд 
SIMATIC S7–1200, контролер якого використовується для розробки 
програми керування [5].

Рисунок 1 – Загальний вигляд 3D-моделі електропневматичного стенда

Рисунок 2 – Фото лабораторного стенду для вивчення 
електропневматичних мехатронних систем

	
Рисунок 3 – Схема стенда пневматична принципова

Рисунок 4 – Схема стенда електрична принципова

Подача стисненого повітря до стенда відбувається від компресора 
через станцію підготовки повітря, що забезпечує відповідне змащення 
виконавчих пристроїв та очищення повітря від пилу. Для регулювання 
швидкості висування штоків циліндрів, на кожному напрямку 
встановлені регулюючі дроселі. Стан штоку у крайніх положеннях 
контролюється за допомогою, встановлених на корпусі циліндрів, 
герконових датчиків. Замикання контакту останніх відбувається за 
рахунок магнітного поля кільця, встановленого у торцевій частині 
поршня пневмоциліндра (рисунок 3). Електричне з’єднання з іншими 
стендами відбувається через 25-піновий роз’єм (рисунок 4). 
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Сигнали поділені на умовно три секції: вихідні дискретні сигнали, 
вхідні дискретні сигнали та аналогові сигнали. Аналогові сигнали від 
резисторів дозволяють відстежувати положення штоків циліндрів на 
всьому інтервалі руху, що можуть бути використані при розробці та 
дослідженні електропневматичних позиційних систем керування.

Висновок. Використання цього стенду дає можливість студентам 
навчитись аналізувати та досліджувати об’єкт, створювати його 
імітаційну модель, налагоджувати програму та здійснювати віддалене 
керування. Отже, студенти отримують досвід для роботи на сучасних 
підприємствах, що відповідають критеріям Індустрії 4.0.	
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ОПТИМІЗАЦІЯ ПАРАМЕТРІВ МЕХАТРОННОЇ СИСТЕМИ 
З ГІДРАВЛІЧНИМ ПРИВОДОМ АКТИВНИХ РОБОЧИХ 

ОРГАНІВ САМОХІДНОЇ ТЕХНІКИ

Сучасні тенденції до розширення області застосування мехатронних 
систем з гідравлічним приводом активних робочих органів та 
ходових систем самохідної техніки вимагають розробки нових 
підходів у вирішенні проблеми поліпшення вихідних характеристик 
гідроприводів з гидромашинами обертальної дії.

Відомо з джерел [1–4], що для привода активних робочих органів та 
ходових систем самохідної техніки, найбільше застосування отримали 
планетарні (орбітальні) гідромотори. Необхідно відзначити, що в 
попередніх дослідженнях недостатньо уваги приділено питанням 
розрахунку і проєктування елементів мехатронних систем [5, 6] з 
заданими вихідними характеристиками, запропоновані математичні 
моделі не охоплювали всі вузли гідромотора і їх взаємозв’язок, а ряд 
припущень для спрощення обчислень знижував точність отриманих 
показників. Тому, проєктування мехатронної системи з заданими 
вихідними характеристиками є одним з основних етапів у загальному 
ланцюжку питань, що виникають при проєктуванні самохідної техніки 
та її елементів.

Аналіз наведених залежностей зміни тиску (рисунок 1) та 
кутової швидкості (рисунок 2) при розгоні мехатронної системи 
показує, що при оптимізації параметрів запобіжного клапана процес 


