
146

Якщо виміряти перепад тиску (2) та ввести виміряну величину )(tp у
алгоритм стабілізації

)(
)(

)()( tpk
dt

td
kktkkt pCГ  


, (3)

то стабілізатор почне реагувати на зовнішнє збурення, не чекаючи від-
хилення об'єкта стабілізації від заданого напрямку. При цьому структурна
схема стабілізатора набуває вигляду, зображеного на рис. 1.

Рис. 1. Структурна схема інваріантного стабілізатора танкової гармати:
1 - пульт наведення; 2 - електромагніт наведення; З - гіроскопічний датчик кута; 4

- обертовий трансформатор; 5 - гіроскопічний датчик кутової швидкості; 6 - обертовий
трансформатор; 7 - електронний блок; 8 - обмотка електромагніта; 9 - коромисло; 10 -
виконавчий гідроциліндр; 11- танкова гармата; 12, 13 - датчики тиску робочої рідини.
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Создание системы регулирования режимов работы пахотного агрегата
предполагает разработку схемы, построение ее математической модели, ана-
лиз и синтез. Это позволит установить рациональные параметры отдельных
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элементов, обеспечивающих получение заданных качеств процесса регули-
рования.

Исследуемая система, функциональная схема которой представлена на
рис. 1, обеспечивает силовое, позиционное и комбинированное регулирова-
ние.

Рис. 1 Функциональная схема комбинированаго регулятора.

При силовом регулировании изменение функции возмущения (тягового
сопротивления) f1(t) обусловлено глубиной пахоты, изменением плотности
почвы, скоростью движения пахотного агрегата и др. Эта функция действует
на плуг 6 и передается через нижние продольные тяги навесного механизма 5
на чувствительный элемент 1 (пружинный или торсионный), который систе-
мой рычагов 2 и 3 связан с золотником гидроусилителя 4. Золотник управля-
ет поступление масла в гидроцилиндр навесного механизма. В свою очередь,
гидроцилиндр воздействует на навесной механизм 5 и выглубляет плуг 6. Тя-
говое сопротивление при этом уменьшается, чувствительный элемент, воз-
вращаясь в исходное состояние перемещает золотник гидроусилителя в ней-
тральное положение. Глубина пахоты, и соответственно тяговое сопротивле-
ние зависит от функции возмущения f2(t), которая определяется, главным об-
разом, неровностями почвы, представленные функцией f3(t).

При позиционном регулировании изменение положения навесного ме-
ханизма с плугом относительно остова трактора передается через тягу 8 и
рычаг 9 на золотник гидроусилителя 4, который возвращает навесной меха-
низм в заданное положение. Различное сочетание силового и позиционного
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сигналов обеспечивает комбинированное регулирование. Настройка системы
осуществляется рычагом 10.

Анализ системы регулирования работы пахотного агрегата трактора Т-
150К, в частности с блоком золотником УРН-2, включает расчленение ее на
отдельные звенья, получение передаточных функций этих звеньев и всей
системы. С помощью переходных и частотных характеристик можно устано-
вить влияние параметров отдельных звеньев системы на качество регулиро-
вания. Коэффициенты передач и постоянные времени, определяющие коэф-
фициенты уравнений движения звеньев системы регулирования будут полу-
чены на основании экспериментальных статических, переходных и частот-
ных характеристик.

Таким образом, исследования системы будем производить в линейной
постановке с учетом нелинейности звена чистого запаздывания.
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Водные преграды – одни из наиболее серьезных и часто встречающихся
на пути войск препятствия, от внезапности и быстроты преодоления которых
в современных условиях в значительной мере зависит успех боя и операции.

Преодолеть такую преграду можно разными способами: по мостам раз-
личного типа, по дну, вплавь или по воздуху. Переправа на плавающих ма-
шинах различного типа (бронетранспортерах, танках, боевых машинах пехо-
ты, самоходных паромах и др.) представляет в современных условиях особый


