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точность и информативность позволяет в процессе эксплуатации поддержи-
вать нормативные параметры установки колес в вертикальной плоскости.

Заслуживает внимания в этом плане и  устройство для контроля положе-
ния ходовых колес рельсового транспортного средства, АС SU 1244076

На уменьшение контактных напряжений между подкрановым колесом и
рельсом направлено решение, предложенное в А.С. SU 1837047, рис.3.

Рис.3. Ходовое колес для уменьшения
контактных напряжений

Рис.4. Ходовое колесо

При контакте кольцевой пружины 9 с боковой поверхностью головки
рельса пружины 4,8 и 9 упруго деформируются, в результате чего кривизна
проточек 5 и 7 увеличивается, и благодаря этому, уменьшаются контактные
напряжения между телами качения 6 и пружинами 4 и 8.

Решение, А.С. SU 1289800, рис.4, направлено на увеличение срока
службы и повышение возможностей для восстановления ходовых колес.
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Гидроприводу объемного управления при прямой схеме управления
присущи такие недостатки как большая статическая ошибка, обусловленная
утечками рабочей жидкости, и слабое демпфирование переходных процес-
сов, вызванное незначительными потерями энергии в приводе.

Положение может быть исправлено путем применения динамической
коррекции его характеристик.
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В работе исследован привод с коррекцией, осуществляемой путем вве-
дения в закон управления обратных связей по скорости и ускорению штока
гидроцилиндра.

Система дифференциальных уравнений, описывающих движение при-
вода стрелы экскаватора:
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Здесь  x


- вектор состояния рычажного механизма экскаватора, m  x


,

R  x


- масса и весовая нагрузка, приведенные к штоку гидроцилиндра, v -
скорость штока, F - эффективная площадь поршня гидроцилиндра, p1 -

давление в поршневой полости гидроцилиндра, V  x


- объем поршневой
полости гидроцилиндра; E - адиабатический объемный модуль упругости
жидкости; K - коэффициент усиления насоса, yp - координата органа управ-
ления насоса, Ce - коэффициент утечек, Tр, Kp - постоянная времени и коэф-
фициент усиления механизма управления насоса, U - задающий сигнал,
KV, KW - коэффициенты усиления в линиях обратной связи по скорости и ус-
корению, t - время.

Структурная схема соответствующей линейной системы показана на ри-
сунке 1, где символ  перед обозначением переменной означает отклонение
переменной от стационарного значения, s - оператор Лапласа.

Рисунок 1 - Структурная схема гидропривода с обратными связями
по скорости и ускорению.

Задача динамической коррекции привода состоит в определении значе-
ний коэффициентов KV и KW, обеспечивающих удовлетворительное качество
переходных процессов при крайних значениях постоянной времени объекта
управления, определяемой выражением:
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Для определения области приемлемых значений KV и KW выполнено
численное исследование приведенной выше системы дифференциальных
уравнений применительно к гидроприводу стрелы экскаватора с объемом
ковша 15м3 .

Анализ результатов численного исследования приводит к следующим
выводам: введение отрицательной обратной связи по скорости ликвидирует
статическую ошибку - переходный процесс сходится к заданному значению;
при неизменном значении KW увеличение KV приводит к сокращению време-
ни переходного процесса и повышению его колебательности; увеличение KW
приводит к более быстрому затуханию переходного процесса; вместе с тем,
каждому значению KW может быть поставлено в соответствие некоторое зна-
чение KV, при котором достигается приемлемое качество переходного про-
цесса; в целом введение коррекции по скорости и ускорению позволяет по-
лучить высокое качество переходного процесса в широком диапазоне изме-
нения параметров управляемого объекта.

Рассмотренный метод коррекции может найти практическое применение
в приводах поступательного движения, где измерение относительной скоро-
сти и ускорения осуществляются простыми методами. В приводах механизма
копания экскаватора, элементы которого совершают плоскопараллельное
движение, применение метода может быть осложнено техническими трудно-
стями, связанными с измерением относительного ускорения. Более приемле-
мыми для приводов экскаваторных систем представляются методы коррек-
ции, основанные на измерении только относительной скорости и реализуе-
мые путем синтеза систем автоматического управления.
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Как известно [1], в настоящий момент в СНГ значительное число лез-
вийных инструментов из поликристаллических сверхтвердых материалов
(ПСТМ) производятся из цельных по объему поликристаллов (СКМ-Р,
АСПК, гексанит-Р, эльбор-Р и др.). При существующей технологии формо-
образования лезвийных инструментов из таких обрабатываемых материалов
трудоемкость чернового этапа обработки очень велика по причине съема


