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Досить часто на елеваторах, зерносховищах, оптових базах використовують гідравлічні 
автомобілерозвантажувачі, що дозволяє істотно спростити та прискорити розвантажувальні 
роботи. Вони можуть бути різних видів та типів, мати особливі конструкції та модифікації, але 
всі вони оснащені гідравлічними системами та пристроями для підйому та опускання 
платформи, а також системами фіксації автомобілів. 

     
Рис. 1. Автомобілерозвантажувачі 

В гідравлічних системах вітчизняного виробництва для такого устаткування 
використовують  апаратурою, яка має невисоку продуктивність та значні енерговитрати і, 
відповідно, малу ефективність. Під час роботи гідросистеми спостерігається нелінійність  
швидкості підйому та опускання при різних величинах навантаження і висоті підйому 
платформи [1]. 

Застосування сучасних технологій та використання приводів з пропорційним 
електрогідравлічним керуванням дозволить значно покращити характеристики гідросистеми 
[2]. Така робота нерозривно пов’язана з експериментальним дослідженням нових схем 
гідросистем [3]. 

Метою роботи є експериментальне визначення характеристик гідросистеми з насосом, 
що має новий електрогідравлічний регулятор. 

У Вінницькому національному технічному університеті спроектовано та виготовлено 
електрогідравлічний регулятор насоса на основі якого вдосконалюється гідросистема 
автомобілерозвантажувача.        Фото  електрогідравлічного   регулятора   представлено   на  
рисунку 2. 
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Рис. 2. Фото електрогідравлічного регулятора 

Електрогідравлічний регулятор складається з таких основних елементів: електромагніта 
1, блока 2 з сервоклапаном 3 та блока 4 з золотником 5. 

В роботі перевірялась роботоздатність та ефективність електрогідравлічного регулятора. 
Для дослідження створено експериментальний стенд, схема якого представлена на рисунку 3. 

 
Рис. 3. Схема експериментального стенда 

Стенд складається з насоса 1, електрогідравлічного регулятора 2, дроселів 3 та 4, 
гідромотора 5, манометрів 17, 18, 19,  датчиків тиску 6 та 7,  підсилювачів 8 та 9, аналого-
цифрового перетворювача 10, персонального комп’ютера 11, контролера 12 та датчика 
температури 13, тахометра 14, запобіжного клапана 15, бака 16. 

Насос 1 подає робочу рідину через дроселі 3 та 4 до гідромотора 5. Площа fg дроселя 3 
визначає величину подачі Qn насоса 1. Площа fс дроселя 4 визначає величину тисків pc та pn на 
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виході насоса 1. Електрогідравлічний регулятор 2 забезпечує різницю тисків pn-pc в діапазоні 
(1,1…1,2)МПа. 

Контролер 12 забезпечує керування електромагнітом регулятора 2. Контролер отримує 
сигнал Ug від датчика тиску 7 і використовує його у програмі керування для формування 
вихідного сигналу Uа, який передається на підсилювач і далі на електрогідравлічний 
регулятор. Програма керування показана на рисунку 4. 

 
Рис. 4. Програма керування контролера 

Навантаження на насос 1 забезпечувалось шляхом зменшення площі робочого вікна 
дроселя 4. В наслідок цього збільшились тиск pn на виході насоса та тиск pс після дроселя 3. 
Через певний час площа робочого вікна дроселя 4 збільшувалась, що приводило до зменшення 
величин тисків pn та pс. При зміні величин тисків pn та pс різниця між ними складає Δp1=pn-
pc=1,2 МПа для ділянки Т1, Δp2=1,1 МПа для ділянки Т2, Δp3=1,2 МПа для ділянки Т3. Незначна 
зміна величини різниці тисків Δp=pn-pc при зміні величин тисків pn та pс забезпечує стабільну 
величину подачі насоса 1 при незмінній величині площі робочого вікна дроселя 3. 
Осцилограма робочого процесу представлена на рисунку 5. 

 

 
Рис. 5. Осцилограма робочого процесу 
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В ході дослідження температура робочої рідини становила t=40±5°С. Час перехідного 
процесу в гідросистемі стенда при збільшенні навантаження не перевищував 0,8с, а при 
зменшенні навантаження не перевищував 0,6с. 

За допомогою гідромотора 5 з тахометром 14 фіксувалась величина подачі Qn, яку насос 
1 подає в гідросистему стенда. Визначено вплив величини тиску pc на величину подачі Qn. 
Отримана залежність представлена на рисунку 6. Величина подачі Qn насоса дещо знижується 
при зростанні величини тиску pn. При зміні тиску pc з 1,0МПа до 9,0МПа налаштоване 
значення подачі Qn=0,84·10-3м3/с насоса 1 змінилось на 8%. 

 
Рис. 6. Залежність величини подачі насоса Qn від тиску в гідролінії pс 

Висновки: 
- При зміні тиску pc на виході насоса 1 з pc=1,0 МПа до pc=9,0 МПа похибка стабілізації 

подачі Qn насоса не перевищує 8%; 
- Час перехідного процесу тисків pn та pс при збільшенні навантаження не перевищував 

tp=0,8с та зменшенні навантаження час перехідного процесу не перевищував tp=0,6 с; 
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EXPERIMENTAL DETERMINATION OF CHARACTERISTICS OF HYDRO SYSTEM WITH 
ELECTROHYDRAULIC PUMP REGULATOR 
 
Tovkach Artem, Kovalchuk Vadym, Kozlov Leonid 
 

Abstract 
An electro-hydraulic pump regulator was designed and manufactured, and a control program for 

hydraulic system regulation processes was developed. The performance and efficiency of the electro-hydraulic 
regulator was checked on the experimental stand. During the operation of the hydraulic system, proportional 
control of the variable displacement pump is ensured, and the hydraulic system as a whole is operational, 
predictable and energy efficient. 
 Keywords: hydraulic system; experimental stand; proportional control; controller; management 
program.


