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(72) ПЕТРОВ ВІКТОР ОЛЕКСІЙОВИЧ, UA, ЛУБ'Я-
НИЙ МИКОЛА МИКОЛАЙОВИЧ, UA, ПЕТРОВ АН-
ДРІЙ ВІКТОРОВИЧ, UA, БОНДАР АНДРІЙ МИКО-
ЛАЙОВИЧ, UA, ДОВГАЛЬ ВОЛОДИМИР
ВОЛОДИМИРОВИЧ, UA
(73) ТАВРІЙСЬКИЙ ДЕРЖАВНИЙ АГРОТЕХНО-
ЛОГІЧНИЙ УНІВЕРСИТЕТ, UA

(57) Система гідрооб'ємного рульового керування
з постійною чутливістю, що містить одноконтурне
гідрооб'ємне рульове керування з гідравлічно ке-
рованим золотником та двома насосами-
дозаторами (основний та корегуючий), яка відріз-
няється тим, що корегуючий насос-дозатор дода-
тково оснащений кроковим мікропроцесорним
сервоприводом, який має два вимірювальні пере-
творювачі: кута повороту рульового колеса та
швидкості руху транспортного засобу.

Корисна модель відноситься до транспортного
машинобудування, зокрема, до конструкції рульо-
вих управлінь і може бути використана в конструк-
ціях важких мобільних машин сільськогосподарсь-
кого призначення.

Відома рульова колонка транспортного засобу
складається з рульового колеса, що встановлена
на рульовому валу, розташованому в трубі рульо-
вої колонки, диференціальний механізм та кроко-
вий двигун, яка додатково містить мікропроцесор-
ний сервопривід та два вимірювальних
перетворювачі, які зв'язані з рульовим валом та
колесом транспортного засобу, причому вимірю-
вальні перетворювачі зв'язані з мікропроцесорним
сервоприводом., який керує кроковим двигуном.
[Д.П. України на корисну модель №24161, МПК6

B62D1/18, Опубл. №2006].
Суттю такого технічного рішення є те, що ке-

руючі впливи можливо відтворити по двом кана-
лам. По першому передаються керуючі впливи, по
другому - корегуючі.

Недоліком цієї конструкції є те, що виникає
реактивний момент на рульовому колесі під час
роботи крокового двигуна. Другим недоліком є те,
що ця конструкція обмежена в застосуванні тому,
що вона не має підсилювача керуючих впливів.

Також відома конструкція одноконтурного гід-
рооб'ємного рульового управління (ГОРУ) з гідра-
влічно-керованим розподілювачем [УДК
629.114.2.001.2(075.8) под ред. Проф. Шарипова
В.М. «Рулевое управление колесных тракторов»

уч. пос. «Автомобиле - и тракторостроение».
Стр.1-42, МАМИ, 1999г.]

Конструкція гідрооб'ємного рульового управ-
ління (рис.3.6. 6 стор.32) може бути застосована
для двоканального керування.

Недоліком цієї конструкції є те, що функціона-
льні можливості використовуються неповністю
(вона має тільки один канал керування).

Задачею корисної моделі є удосконалення ру-
льового управління транспортного засобу за раху-
нок організації двоканального управління та підси-
лення керуючих впливів. Замість механічного
диференціалу для організації двоканального
управління використовується одноконтурне гідро-
об'ємне рульове управління з двома паралельно
включеними насосами-дозаторами: основним і
корегуючим. Маючи можливість двоканального
управління можна корегувати чутливість рульового
управління транспортного засобу на всіх швидкіс-
них режимах руху.

Для цього додатковий насос-дозатор оснаще-
ний кроковим мікропроцесорним сервоприводом з
двома вимірювальними перетворювачами, які
зв'язані з рульовим валом та колесом транспорт-
ного засобу, причому вимірювальні перетворювачі
зв'язані з мікропроцесорним сервоприводом, який
керує кроковим двигуном.

Поставлена задача досягається тим, що ру-
льове гідрооб'ємне управління, що включає в себе
одноконтурне гідрооб'ємне рульове управління з
гідравлічно керованим золотником та двома насо-
сами, відповідно до пропонованої корисної моделі,
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корегуючи й насос-дозатор додатково оснащений
кроковим мікропроцесорним сервоприводом, який
має два вимірювальні перетворювача: кут поворо-
ту рульового колеса та швидкості руху транспорт-
ного засобу.

До складу корисної моделі входять: (див.Фіг.)
основний насос дозатор 1, кінематично зв'язаний з
рульовим колесом 3 та гідравлічно з'єднаний мас-
лопроводом 4 з гідравлічно керованим золотником
2, живлячий насос 5, гідробак 6, виконуючий гід-
ромеханізм 7. Паралельно основному насосу до-
затору підключен корегуючий насос-дозатор 8,
який додатково оснащений мікропроцесорним
сервоприводом 9 з двома вимірювальними пере-
творювачами (ВП1, ВП2). ВП1 - вимірювальний
перетворювач кутового положення рульового кер-
ма, ВП2 - вимірювальний перетворювач швидкості

руху транспортного засобу, він кінематично пов'я-
заний з колісними рушіями 10.

Пристрій працює таким чином. Керуючі впливи
здійснюються основним насосом-дозатором 1 (пе-
рший канал керування). Корегуючи впливи втілю-
ється кроковим двигуном (КД) мікропроцесорного
сервопривода 9 через корегуючи й насос-дозатор
8 (другий канал керування). Формування корегую-
чого впливу здійснює мікропроцесор сервоприво-
да, який використовує інформацію про інтенсив-
ність керуючих впливів та швидкість руху
транспортного засобу з відповідних вимірюваль-
них перетворювачів. Сумарний вплив підсилюєть-
ся за рахунок енергії живлячого насоса 5, поток
підсилюється за допомогою гідравлічно керовано-
го золотника 2 і подається на виконуючий гідроме-
ханізм 7.
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