
Начальные значения z  и р z  находим, подставляя в
к к

эту

систему начальные значения функций z , x  и p z  при t = 0.
Р е з ю м е ,  Описанные методы позволяют составить элект­

ронную модель газораспределительного механизма, избежав 
операции двойного дифференцирования функции х  (t ), что уп­
рощает задачу программирования на АВМ,
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СТЕНД ДЛЯ ИСПЫТАНИЯ РУЛЕВЫХ УПРАВЛЕНИЙ

Совершенствование и доводка конструкций рулевых управле­
ний самоходных землеройно-транспортных машин требуют про­
ведения стендовых испытаний, которые позволяют значительно 
снизить стоимость доводочных работ и сократить время на со­
вершенствование и доводку рулевых управлений с гидравличес­
кой обратной связью.

С учетом этих обстоятельств стояла задача создания стен­
да, позволяющего проводить испытания рулевых управлений с 
гидравлической и гидромеханической обратной связью, получе­
ния их статических и динамических характеристик. Учитывая 
большой диапазон изменения сопротивления повороту для базо­
вой машины, на которой устанавливаются испытуемые рулевые 
управления, необходимо было заложить в конструкцию стенда 
устройства, позволяющие легко имитировать различные величи­
ны дорожных сопротивлений.

Стенд (рис. 1) имеет 3 контура, из которых: 
контур I имитирует внешнюю нагрузку, действующую на ру­

левое управление;
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контур II представляет рулевое управление самоходной маг- 
шины;

контур Ш позволяет создавать различные по виду и скорос­
ти управляющие воздействия.

Управление стендом позволяет проводить испытания как в 
ручном, так и в автоматическом режимах.

При автоматическом режиме величина амплитуды и частота 
входного воздействия изменяется дискретно при различных
значениях величин внешних возмущений.

Конструкция стенда позволяет проводить не только кратко­
временные испытания с целью снятия различных характеристик, 
но и длительные износные и усталостные испытания как от­
дельных узлов, так и всего рулевого управления в целом.

Для регистрации изменяющихся величин используются ком­
плекс датчиков, показывающая и регистрирующая аппаратура, 
позволяющая производить запись быстро протекающих- переход­
ных процессов.

III

Рис, 1. Гидромеханическая схема стенда: 1 —  инердионная масса; 2,27 —  гидроцилинд­
ры поворота; 3 —  планетарный редуктор; 4 —  качалка; 5,14 •— золотники; 6 — .гидродви­
гатель; 7,17,22 —  соединительные муфты; 8 —  рулевое колесо; 9 — предохранительный 
клапан; 10 —  аккумуляторная батс^ея; 11 —  реостат управления входного сигнала; 12, 16, 
23 —  электродвигатели; 13,26 — механизмы перемещения золотников; 15 —  регулятор рас­
хода жидкости; 18—20 гидронасосы; 19 —  масляный бак; 21— фильтр; 24—  гидромотор 
обратной связи; 25 —  редуктор; 28 —  клапанная коробка; 29 —  гидроцилиндр нагружателя.
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Контур, имитирующий внешнюю нагрузку, включает уст­
ройства для имитации позиционной и инерционной нагрузок, зна­
чения которых эквивалентны нагрузкам, действующим на руле­
вое управление в реальных условиях эксплуатации. Кроме ука­
занных контуров стенд имеет насосную установку, питающую 
гидросистему рулевого управления и управляющий контур. При­
вод насосной установки осуществляется от электродвигателя 
постоянного тока, что позволяет изменять производительность 
насосов в широком диапазоне и этим имитировать переменные 
режимы работы двигателя базовой машины, привод от которого 
получает насос гидросистемы рулевого управления,

а

Рис. 2. Образцы записи процесса поворота на стенде при различной скорости входного
воздействия; р , р —  давление рабочей жидкости в рабочих цилиндрах; Т  - -  угол 

П.Ц Л,ц
поворота рулевого колеса; Q  угол поворота качалки; Н -—перемещение золотника, 

р зол

Стендовые испытания управлений с гидравлической обратной 
связью показали большую сходимость результатов стендовых и 
дорожных испытаний, что указывает на правильный подход при 
выборе параметров стенда и представляет широкие возможнос­
ти ддя ускоренных испытаний рулевых управлений при мини­
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мальных затратах. При этом значительно сокращается объем 
дорожных испытаний, повышаются качество и глубина исследо­
ваний.

Образцы записи измеряемых параметров при стендовых ис­
пытаниях рулевого управления представлены на рис. 2.

Р е з ю м е .  Применение стенда позволит ускорить процесс 
создания и повышения технического уровня систем рулевого 
управления землеройно-транспортных машин с шарніфно-сочле- 
ненной рамой.


