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Разработаны методические положения для определения ско-

ростных характеристик регулятора расхода и стендовое оборудо-

вание без исполнительного механизма, кинематически связанного с 

массивным подвижным макетом рабочего органа. По предложен-

ной методике построены скоростные характеристики электро-

гидравлического регулятора расхода на подъем и опускание при 

различных весовых нагрузках. 

Methodological provisions have been developed for determining the 

speed characteristics of the flow regulator and bench equipment without 

an actuator, kinematically connected to a massive movable model of the 

working element. Using the proposed method, the speed characteristics 

of the electrohydraulic flow regulator for lifting and lowering were con-

structed under various weight loads. 
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ВВЕДЕНИЕ 

Скоростная характеристика регулятора расхода рабочей жидкости 

определяет функциональные свойства гидропривода навесного 

устройства, в т.ч. точность исполнительных движений рабочего ор-

гана при дроссельном регулировании скорости [1]. Так как исполни-

тельное движение в гидроаппаратуре управления расходом мобиль-

ного агрегата связано с выполнением технологических операций, это 

приводит к повышению качества его функционирования [2, 3]. 

 

РАЗРАБОТКА СТЕНДА 

Для определения скоростных характеристик регулятора расхода 

разработана конструкция стенда, в которой различная весовая 

нагрузка создается посредством регулируемого дросселя, располо-

женного в контуре исполнительного движения с гидролинией А  

(рис. 1).  

 
Рисунок 1 – Схема соединений гидроаппаратуры и средств измерений на стенде 
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Стенд содержит гидростанцию 1 с насосной установкой 3. филь-

тром 4 и предохранительным клапаном 5, электрогидравлический 

регулятор расхода 2, манометры 6 и 7, краны 8 и 9, регулируемый 

дроссель 10, расходомеры 11 и 12, ШИМ-прибор 13, соединенный с 

источником постоянного тока 14 посредством амперметра 15, а 

также электромагниты подъема Э1 и опускания Э2, гидролинии 

нагнетания Р, исполнительного механизма А и слива Т, Т1, Т2. 

 

МЕТОДИКА ИСПЫТАНИЙ 

Для определения скоростной характеристики электрогидравли-

ческого регулятора расхода при выполнении функции управления 

«Подъем» необходимо: 

– открыть кран 9 при закрытом кране 8 и включить питание 

насосной установки 3 гидростанции 1; 

– включить источник постоянного тока 14 ШИМ-прибора 13 и 

запитать обмотку электромагнита подъема Э1, затем с помощью 

регулируемого дросселя 10 по манометру 7 установить давление 

нагрузки в гидролинии А 4,0 МПа; 

– изменяя ток в обмотке электромагнита Э1 через каждые  

0,1 А в пределах от 0 до 3 А для каждого из значений подъема якоря, 

определить значение расхода рабочей жидкости по расходомеру 11; 

– изменяя давление нагрузки в гидролии А последовательно че-

рез 2,0 МПа до максимального значения 10 МПа, определить вели-

чину расхода рабочей жидкости, поступающей в гидролинию А, по 

расходомеру 11 для указанных токов управления электромагнитом 

подъема Э1; 

– построить зависимость величины расхода рабочей жидкости, 

поступающей в гидролинию А, от тока управления электромагни-

том подъема Э1 при различных давлениях нагрузки: QH=f(I1), где  

QH – величина потока рабочей жидкости, поступающей в гидроли-

нию А; I1 – ток управления электромагнитом подъема Э1. 

Для определения скоростной характеристики электро-

гидравлического регулятора при выполнении функции управления 

«Опускание» следует: 

– закрыть кран 9, открыть кран 8 и включить питание насосной 

установки 3 гидростанции 1; 
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– включить источник постоянного тока 14 ШИМ-прибора 13 и 

запитать обмотку электромагнита опускания Э2, затем с помощью 

регулируемого дросселя 10 по манометру 7 установить давление 

нагрузки в гидролинии А, равное 4 МПа; 

– для каждого из значений подъема якоря, изменяя ток в обмотке 

электромагнита Э2 через каждые 0,1 А в пределах от 0 до 3 А, 

определить значение расхода рабочей жидкости по расходомеру 12; 

– изменяя давление нагрузки в гидролинии А последовательно 

через 2 МПа до максимального значения 10 МПа, определить зна-

чения расхода рабочей жидкости, вытесняемой из гидролинии А в 

слив Т1 по расходомеру 12 для указанных токов управления элек-

тромагнитом опускания Э2; 

– построить зависимость величины расхода рабочей жидкости, 

вытесняемой из гидролинии А силового гидроцилиндра от тока 

управления электромагнитом опускания Э2 при различных давле-

ниях нагрузки. QS=f(I2) ), где QS – величина потока рабочей жидко-

сти, вытесняемой из гидролинии А; I2 – ток управления электромаг-

нитом опускания Э2. 

 

РЕЗУЛЬТАТЫ И ОБСУЖДЕНИЕ  

Скоростные характеристики электрогидравлического регулятора 

расхода на подъем и опускание представлены на рис. 2. 

 

  
                                     а)                                                                        б) 

Рисунок 2 – Скоростные характеристики регулятора расхода:  

а) подъем и б) опускание 

 

Анализ полученных скоростных характеристик показывает, что 

при воспроизведении подъема навесного устройства расход рабочей 
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жидкости линейно нарастает во всем диапазоне его изменения, и 

регулятор обеспечивает чувствительность гидросистемы к нагрузке, 

поддерживая постоянной разность давлений питания и нагрузки, 

чем достигается независимость скорости подъема от веса агрегати-

руемого орудия при ее изменении пропорционально величине тока 

управления на обмотке электромагнита. При воспроизведении 

опускания навесного устройства скоростные характеристики при 

различных весовых нагрузках также имеют линейную зависимость 

от управляющего тока, но зависят от их величины. 

 

ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

Разработанные методика и стенд позволяют с наименьшими за-

тратами определить скоростные характеристики дроссельного регу-

лятора расхода, что позволяет по заданному алгоритму управлять 

законом движения исполнительного механизма для повышения ка-

чества функционирования гидропривода рабочих органов. 
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