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Изобретение относится к автоматиза

ции управления работы зе.млеройно-транс- 
портной .машины, а именно к устройству для 
управления рабочи.м органом землеройно
транспортной машины с гидромеханической 
трансмиссией.

Известно устройство ,хля регулирования 
ра6оче10 режима землеройно-транспортной 
маилпП)!, содержащее датчик и задатчик на 
1'рузки, зле.мент сравнения, усилитель уп
равляющего сигнала, элемс!1Т настройки 
задатчика исполнительного механизма [1].

Недостатком зтс.'го устройства является 
то, что нагрузка машин-ы о!1ре.л.еляется по 
косвенному параметру — угловой скорости 
вала д.вигатедя. Однако частота вращения 
ва.ла двигателя !1е отражает нагруженность 
.машины.

Известно также устройстве; для регули
рования рабочего режима землеройно-тран
спортной машины с гидромеханической 
трансмиссией,включаю[цее в себя датчик уг
ловой скорости насосного колеса гидротран
сформатора, датчик загрузки рабочего ор
гана, блок управления рабочим органом, 
датчики угловой скорости турбинного колеса 
п;др(;трансформатора и ведомого колеса

10

15

20

.машины, датчшк номера включенной пере
дачи, арифметический квадратор, блок пере
менных коэффициентов,арифметический блок 
деления, первый блок функционального пре
образования, первый и второй блоки пере- 
.множеиия, б.лок ¡юстоянного запаздывания 
и блок сравнения [2].

Недостатком этого устройства является 
то, что при замел.ченин зе.млеройно-траиспор- 
тной машины в рабоче.м режиме на рабочий 
орган может поступить преждевременно сиг
нал на его выглубление. так как не учиты
вается во всем балансе тя1'овой мощности 
мощность силы инерции, а при ускорении 
землеройно-транспортной машины в рабо- 
че.м режи.ме на рабочий орган может посту
пить преждевре.менно сигнал на его заг.муб- 
ление по той же причине. В связи с тем, что 
.масса землеройно-транспортных мапп'Ш вы
сока, опережение и запаздывание сшнала 
на выгубление — заглубление рабочего ор
гана .может внести нежелательные коррек
тивы на выполнение рабочего режима.

Цель изобретения — повышение точно
сти регулирования за счет потчшения гоч- 
ностп замера тяговой мошности.
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Поставленная цель достигается тем, что 
устройство снабжено дифференцирующим 
блоком, блоком коэффициентов вращающих
ся масс, вторым блоком фнкционального 
преобразования, третьим блоком перемно
жения и сумматором, включенным между 5
первым и вторым блоками перемножения и 
соединенным с выходом блока коэффициен
та вращающихся масс, ко входам которого 
подключены выход датчика номера, вклю
ченной передачи и выход третьего блока 
перемножения, входы которого соединены 
с выходами дифференцирующего блока и 
второго блока функционального преобразо
вания, причем вход дифференцирующего 
блока соединен с датчиком угловой ско
рости ведомого колеса, а вход второго бло- 15
ка функционального преобразования — с 
выходом да1'чнка загрузки рабочеы) орга
на.

На чертеже представлена схема соеди
нения элементов устройства.

Устройство состоит из датчика ! угло- 
вой скорости насосно1'о колеса, датчика 2 
угловой скорости турбинного колеса, ариф
метического блока .3 деления, первого бло
ка 4 фуик1.щональио1'о преобразования, пер
вого блока 5 перемножения, арифметическо- 25 
го квадратора 6, второго блока 7 перемно
жения, блока 8 переменных коэффициентов, 
датчика 9 угловой скорости ведо.мого коле
са, датчика 10 но.мера включенной переда
чи. блока П постоя11иого запаздывания, 
блока 12 сравнения, датчика 13 загрузки 
рабочего органа, блока 14 управлепил ра- 
боч'им ор'Гаиом, дифференцирующего блока 
15, блока 16 коэффициентов вращающихся 
масс, су.мматора 1̂  второго блока 18 функ
ционального преобразования, третьего бло- 
ка 19 перемножения.

Устройство работает следующим обра
зом.

На выходе датчиков 1 и 2 формируются 
сигналы, пропорциональные угловым скоро
стям насосного и турбинного колес. Ариф- 
мстический блок 3 деления формирует сиг
нал, пропорциональный кинематическому 
01' ношен и ю г и лротр а н сфор м а чор а .

Первый блок 4 функционального преоб
разования предварительно настроен на по- 45 
лучение функциональной зависимости коэф
фициента крутящего момента турбинного ко
леса гидротрансформатора от кинематичес
кого передаточного отношения гидротран
сформатора.

Арифметический квадратор 6 формирует 
сигнал, пропорциональный квадрату числа 
оборотов за единицу времени насосного ко
леса. На выходе первого блока 5 перемноже
ния формируется сигнал, пропорциональ
ный крутящему моменту на турбинном ко- 
лесе гидротрансформатора.

Сигнал датчика 9, пропорциональный уг
ловой скорости ведомого колеса машины, 
совместно с сигналом датчика 10 номера

включенной передачи, поступает на блок 8 
переменных коэффициентов, который фор
мирует сигнал, пропорциональный скорости 
машины на данной передаче и приведенный 
к турбинному валу гидротрансформатора.

Второй блок 18 функционального преоб
разования предварительно настроен на по
лучение функциональной зависимости веса 
всей машины от загрузки рабочего органа. 
Сигнал, пропорциональный степени загрузки 
рабочего органа, поступает на второй блок 
18 функционального преобразования от дат
чика 13 загрузки рабочего органа. Сигнал, 
пропорциональный весу машины, поступает 
из второго блока 18 функционального преоб
разования на один из входов третьего бло
ка 19 перемножения.

На второй вход третьего блока 19 пере
множения поступает сигнал от датчика 9 
углоЕюй скорости ведомого колеса, который, 
пройдя через дифференцирующий блок 15, 
становится пропорциональным угловому 
ускорению ведомого колеса. В третьем 
блоке 19 перемножения сигналы, пропор
циональные весу машины и угловому уско
рению ведомого колеса, перемножаются.

Из третьего блока 19 перемножения сиг
нал поступает на блок 16 коэффициентов 
вращающихся масс, в котором, кроме коэф
фициентов вращающихся .масс, учитывает
ся соответствующим образом радиус ведо
мого колеса на каждой передаче и ускоре
ние свободного падения.

Информация о включенной передаче по
ступает на блок 16 коэффициентов вращаю
щихся масс от датчика 10 номера включен
ной передачи.

На выходе блока 16 коэффициентов вра
щающихся масс формируется сигнал

М. о .

где -.момент от силы инерции;
5 - коэффициент учета вращающих

ся масс по передачам; 
г - радиус ведомого колеса;
О - вес .машины с учетом загрузки 

рабочего органа;
— ускорение машины;

 ̂ -ускорение свободного падения.
Сигналы от первого блока 5 перемноже

ния и от выхода блока 16 коэффициентов 
вращающихся масс поступают на сумматор 
17. На выходе сумматора 17 формируется 
алгебраическая сумма тягового момента с 
учетом инерционной массы.

Второй блок 7 перемножения, на кото
рый поступают сигналы из, выхода сумма
тора 17 и блока 8 перемножения коэффици
ентов, формирует сигнал, пропорциональ
ный тяговой мощности машины с учетом 
мощности на преодоление силы инерции.

Из второго блока 7 перемножения сигнал 
поступает на блок 11 постоянного запазды
вания’ и одновременно на блок 12 сравне
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ния. Из блока 11 постоянного запаздыва
ния сигнал поступает на второй вход бло
ка 12 сравнения, откуда поступает на блок 
14 управления рабочим органом. На этот 
же блок поступает и сигнал от датчика 13 
загрузки рабочего органа, который сраба
тывает только при полной загрузке рабоче
го органа.

Если сигнал из второго блока 7 пере
множения выше по величине, чем сигнал на 
выходе блока И постоянного запаздывания, 
то в блоке 12 сравнения вырабатывается сиг
нал на блок 14 управления рабочим органом, 
соответствующий заглублению рабочего ор
гана.

При обратном соотношении сигналов 
вырабатывается сигнал, соответствующий 
выглублению рабочего органа. При равен
стве сигналов положение рабочего органа 
не изменяется.

При сигнале полной загрузки рабочего 
органа на выходе датчика 13 загрузки ра
бочего органа на блок 14 подается команда 
на выглубление рабочего органа, незави
симо от сигналов из блоков 7 и 11.

Сравнение сигналов, поступаю'щих из 
блоков 7 и 11, производится в блоке 12 
сравнения при определенных порогах чувст
вительности. Пороги чувствительности на
страиваются перед работой машины с уче
том грунтовых условий. Удельный вес грун
та учитывается при перестройке второго бло
ка 18 функционального преобразования.

Применение устройства позволяет повы
сить точность замера тяговой мощности за 
счет учета мощности силы инерции. Это 
обеспечивает повыщение точности регули
рования рабочего режима и увеличение про
изводительности землеройно-транспортной 
машины.

Формула изобретения 
Устройство для регулирования рабочего 

режима землеройно-транспортной машины с

гидромеханической трансмиссией, содержа
щее датчик угловой скорости насосного ко
леса гидротрансформатора, датчик загруз
ки рабочего органа, блок управления ра
бочим органом, датчики угловой скорости 

 ̂ турбинного колеса гидротрансформатора и 
ведомого колеса машины, датчик номера 
включенной передачи, арифметический квад
ратор, блок переменных коэффйциентов, 
арифметический блок деления, первый блок 

)0 функционального преобразования, первый 
и второй блоки перемножения, блок постоян
ного запаздывания и блок сравнения, отли- 
чающееся тем, что, с целью повышения точ' 
ности регулирования, оно снабжено диф
ференцирующим блоком, блоком коэффи- 
циентов вращающихся масс, вторым блоком 
функционального преобразования, третьим 
блоком перемножения и сум.матором, вклю
ченным между первым и вторым блоками 
пере.множения и соединенным с выходом 

20 блока коэффициентов вращающихся масс, 
ко входам которого подключены выходы дат
чика номера, включенной передачи и вы
ход третьего блока перемножения, входы ко
торого соединены с выходами дифференци
рующего блока и второго блока функцио- 

25 нального преобразования, причем вход диф
ференцирующего блока соединен с датчи
ком угловой скорости ведомого колеса, а 
вход второго блока функционального преоб
разования — с выходом датчика загрузки 
рабочего органа.
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