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1
Изобретение относится к автоматиза

ции процессе» работы зш^леройно-транс- ' 
портных машин, а именно к устройству 
для управления рабочими органами поез
да зш>шеройно- транспортных машин с  ̂
іпідрсмеханйческой трансмиссией.

Известны устройства для регупирета- 
ния рабочего процесса землеройно-транс
портных машин, в которых измерение наг- 
рузхи производится путем измерения тя
гового усилия и скорости машины

Известна система стабяпвааиви ааг - 
рузки^ДВС гусеничного бульдозера в про
цессе копания. Нагрузка в этой системе 
прослеживается по оборотам двигателя, 
а уровень отвала -  по попожешпо золотни
ка основного распределителя ^2]].

Известно устройство для регулирова
ния ренима работы землеройно-транспорт- 
ной машины. В ншіл нагрузка рет'истриру. 
ется по косвенному параметру -  угловой 
скорости вала двигателя[з].
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Недостатком этого устройства являе'в- 
ся то, что при работе машины с гидроме
ханической травсмиссиЫ( частота врашевяя 
вала даигатепя не отражает нагружеввость 
машины.

Наиболее близким по технической су
щности к предлагаемому является устрой
ство управления рабочими органами зем
леройно-транспортных машин с гидроме
ханической трансмиссией. Устройство 
включает датчик угловой скорости, после— 
аоватепьно соединенные блок постоянного . 
запаздывания и блок сравнения, выход кото
рого подключен к блоку управления ра
бочим органом, второй вход которого под
ключен к датчику полной загрузки рабо
чего органа, и формирователь тяговой 
мощности, состоящий из датчиков угло
вой скорости насосного и турбинного ко
лес гидротрансформатора, датчика номера 
включенной передачи, арифметического 
квадратора, блока переменных коэффициен
тов, поспедюатепьно соединенных арифме
тического блока деления, блока функдиона-
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ЯЬнсхго іфёббразозавйя и двух блоков 
лералножевия, причал ко входам арифме
тического блока деления подключены вы—| 
ходы датчике» угловой скорости турбин- ! 
него и насосного колес гидротрансформа
тора» выход последнего подключен ко 
входу пе{»ого блока перемножения, а ко , 
входу второго блока пералножения подк- 
ілючев выход блока пераленных коэффиш* 
еЕггйв, ко входу которого подключен в ы - ' 
ход датчика номера включенной переда-
чиМ*

Недостатком этого устройства являет
ся то, что при работе поезда земперойно- 
травспортвых машин с гидромеханической 
трансмиссией оно не оптимизирует тяго
вую мощность всего поезда из-за несовпа
дения экстрга^лапьных величин тяговой 
мощности поезда и отдельной машины, а 
также это устройство не дает возможнос
ти применять машины в составе поезда 
с различными характеристиками гидротран-' 
сформатора и с различным числом сило
вых агрегатов и обеспечить автоматвза- 
ІЛЯЮ непрерывности технологического про
цесса копания.

и.епь изобретения -  поддержание опти
мальной тяговой мощности в процессе 
копания при использовании поезда земле
ройно-транспортных машин.

Указанная Цепь достигается тем, 
что устройство снабжено дополнительно 
формирователями тяговой мощности по 
числу машин в поезде, блоками управпе- _ 
ния и датчиками полной загрузки рабочего 
органа каждой машивьт, датчиком угловой 
скорости ведомого колеса последней ма
шины поезда и сумматором, ко входам 
которого подключены выходы вторых бло
ке». перемножения формирователей тяго
вой мощнос^ти всех машин поезда, а вы
ход сумматора подсоединен через после
довательно соединенные блок постоянно
го запаздывания и блок сравнения ко вхо
дам блоков управления каждой машины, 
_прич®1< датчик полной загрузки рабоче
го органа впереди идущей машины под
ключен к блоку управления следующей 
за  ней машины, а датчик угловой скорое 
ти ведомого колеса последней машины 
подключен ко входу блока переменнык 
коэффициентов всех формирователей тяіХ)-[ 
вой мощности.

На чертеже изображен поезд земпе- 
ройно-транОпортных машин, общий вид, и 
схема соединения 4ункциональшх элемек-і 
TOB устройства.

Оптимизатор включает фо{»лйроватеі* ; 
пи 1 ТЯІЧЮОЙ мощности каждого сипово-
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го агрегата поезда землеройно-транспорт
ных машин, каждый формирователь сос- ' 
тоит из датчика 2 угловой скорЬсти,: 
насосного колеса гидротрансформаТо-т 
ра, датчика 3 угловой скорости турбин
ного колеса гидротрансформатора, ариф
метического блока 4 деления, блока 5 
функционального преобразования, первого 
блока 6  перемножения, арифметического 
квадратора 7, второго блока 8 перемно
жения, блока 9 переменных коэффициен
тов и датчика 1 0  номера включенной пе
редачи. Кроме формирователей тяговой 
мощности^ оптимизатор включает датчик 
11 угловой скорости ведомого колеса 
поезда, сумматор 12, блок ІЗпосто- 
янного запаздывания, блок 14 сравне
ния, блок 15 управления рабочим орга
ном первой машины, блок 16 управления 
рабочим органом второй машины, датчик 
17 полной загрузки рабочего органа пер
вой машины и датчик 18  полной загруз
ки рабочего органа второй машины.

Оптимизатор работает следующим об- 
разевм.

В каждом из формирователей 1 тяго
вой мопщости на выходе датчиков 2 и 3 
формируются сигналы, пропорциональные 
угловым скоростям насосного итурбинно- 
го колес соответствующего трансформа
тора. Арифметический блок 4 деления 
формирует сигнал, пропорциональный ки
нематическому передаточному отношению 
гидротрансформатора. Блок 5 функционапь«- 
ното преобразования предварительно HaciU 
роен на соответствующую функциональ
ную зависимость коэффйюіента крутяще
го момента турбинного колеса гидротранс
форматора от кинематического передаточ
ного отношения гидротрансформатора. 
Арифметический квадратор 7 формирует 
сигнал, пропорциональный квадрату чис
ла оборотов за единицу времени насосно
го колеса. На выходе первого блока 6 
перемножения формируется сигнад, про
порциональный крутящему моменту на 
турбинном колесе гидротрансформатора. 
Сигнал датчика. 11, пропорциональный 
угловой скорости ведомого колеса поез
да, совместно с сигналом датчика 10 
номера включенной передачи, поступает 
на блок 9 перем*енных коэффициентов, ко- 
торый формирует сигнал скорости маши
ны на передаче, приведенный к турбин
ному валу гидротрансформаторов. Второй 
блок £Г перемножения, на который пос- 
^тупает сигнал из первого блока 6 перем
ножения и блока 9 переменных коэффици-.
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ентов формирует сигнал, пропорционапь 
ный тяговой мощности соответствующего 
силового агрегата. Из второго блока 8 
перемножения каждого формирователя 1 
тяговой мощности, сигналы поступают на 
сумматор 12, на выходе которого фор
мируется сигнал, пропорциональный тяго - 
вой мощности поезда. Из сумматора сиг*' 
нал поступает на блок 13 постоянного 
запаздывания и на блок 14 сравнения. 
Причем на блок 14 сравнения поступает 
сигнал и из блока 1 3  постоянного запаз
дывания. Из блока 14 сравнения сигна
лы поступают на оба блока 15 и 16 уп
равления рабочими органами машины, на 
которые подаются сигналы от соответст
вующих датчиков 1 7  и 18 полной загруз
ки рабочих, органов обеих машин, а на 
вход блока 1 6  управления рабо'тнм орга
ном второй машины подается сигнал и 
от датчика 17  полной загрузки первой 
машины. Если сигнал от сумматора 12 
выше по величине сигнала на выходе 
блока 13 постоянного запаздывагая, то 
в блоке 14 сравнения вырабатывается, 
сигнал на один из блоков 15  шій 16, 
соответствующий заглублению рабочего  ̂
органа. При обратном соотношении сиг
налов вырабатывается сигнал. соответст>- 

•вунхций Быглубпению того или иного рабо
чего органа. При равенстве сигналов по-̂  
ложение рабочего органа первой или 
второй машины поезда не меняется. При . 
срабатывании датчика 17  полной загруз
ки первой машины на блок 15 управления 
подается команда на выгпубленне рабоче
го органа первой машины и одновремен- 
но подается команда на блок 16, соот
ветствующая заглублению рабочего орга-, 
на второй машины. При срабатываніш 
датчика 18 подается сигнал па выгпубле— 
ние органа второй машины независимо 
от других сигналов. Таким образом, бло
ки 15 и 16 являются попеременпо вклю
ченными и осуществляется непрерывный 
режим копания по способу 'тяни -  толкай'. 

Использование предлагаемого изобре—
, тения позволяет поддерживать оптималь
ную тяговую мощность в процессе копа
ния поезда землеройно-транспортішх м а- 

■шии с гидромеханической трансмиссией, 
пршенять Б составе поезда машин с раз
личными характеристиками гидротрансфор
маторов, с различным числом силовых 
агрегатов и, кроме того, обеспечить ав
томатизацию непрерывности технологичес
кого процесса копания.
Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я  

Устройство управления рабочими орга
нами земперойно-транс портных машин с

гидромеханической трансмиссией, включа-, 
ющее последовательно соединенные блок 
постоянного запаздывания и блок сравне- 
етя, выход которого подключен к блоку 

5 управления рабочим органом, ко второму 
входу которого подключен датчик полной 
загрузки рабочего органа, и формирова
тель тяговой мощности, состоящий из дат^ 
чиков угловой скорости насосного и тур- 

10 бшшого колес гидротрансформатора, дат>- 
чшса номера включенной передачи, арв{>- . 
метического квадратора, блока пере- ' 
менных коэффишентов, последователько . • 
соединенных арЕфметического блока деяе- 

15 ния , блока функционального npeód|łaaoBaf-' 
ния и двух блоков перемножения, причем 
ко входам арифметического блока деле
ния подключены выходы датчиков угло
вой скорости турбинного и насосного ко- 

20 пес гидротрансформатора, выход послед
него подключен ко входу первого блока 
перемножения, а ко входу второго блока 
пераяножения подключен выход блока пе
ременных коэффшшентов, ко в х о ^  кото- 

25 poro подключен выход датчика номера 
включенной передачи, о т л и ч а ю щ е 
е с я  тем, что, с цепью поддержания «>- 
тнмальной тяговой мощности в процессе 
копания при использовании поездД земпе- 

3JJ ройно-транспортных машин с различными 
характеристиками гидротрансформаторов, 
оно снабжено допопюітельно формирсвате- 
пями тяговой мощности по числу машин 
в поезде, блоками управления и датчика
ми полной загрузки рабочего органа каж
дой машины, датчиком угловой скорости 
ведомого колеса последней машины поез
да и сумматорсм, ко входам которого под
ключен! выходы вторых блоков перемно- ' 
жения формирователей тяговой мощности 
всех машин поезда^ а выход сумматора 
подсоединен через последсязатепьно сое
диненные блок постоянного запаздывания 
и блок сравнения ко входам блоке» уп
равления каждой машины, причем датчик 
полной загрузки рабочего органа впе ■ 
реди идущей машины подключен к блоку 
управления следующей за  ней машины, 
а датчик угловой скорости ведомого ко
леса последней машины подключен ко 
входу блока переменных коэффициентов 
всех формирователей тяговой мощности.
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