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Експертиза не дозволить допустити на ринок продукцію з незадовільни-
ми з точки зору встановлених вимог безпеки і надійності якості.

За результатами експертного обстеження комісія приймає рішення про
можливість подальшої безпечної експлуатації вантажопідіймальної техніки,
та визначає строк і економічну доцільність її подальшої експлуатації.

УДК 62-82.001.63
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МОДЕЛЮВАННЯ РОБОЧОГО ПРОЦЕСУ ГІДРОЦИЛІНДРА
ПРИ РОЗГОНІ ПОВЗУНА ПРЕСА

Побудова математичної моделі
Витрати робочої рідини (РР) через гідророзподільник (ГР) при х>0 і

рсл=0, визначаються виразами:

11 /2 ррвхQ нГ   , 22 /2 рвхQ Г  .

Витрати РР у порожнинах гідроциліндра описуються диференціальними
рівняннями:
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де V01 й V02 - відповідно початкові об’єми РР порожнин гідроциліндра.
Нерозривність потоку враховується рівностями:

11 QQ Г  , 22 QQ Г  .

Рух штока навантаженого циліндра представляється диференціальним
рівнянням:

   mFррАу сопрп /21  ,

де у величина переміщення штока.
При моделюванні розгону й виходу на усталений рух у початковий пері-

од величина  21 ррАп  приймає значення, менше, чим Fсопр. Тоді рух штока
буде в моделі відбуватися не вправо, а вліво. Це суперечить фізичній картині
процесу , тому що Fсопр- пасивна сила, що робить тільки опір руху. Тому, не-
лінійна модель повинна бути доповнена нерівністю:
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Уведені в останнє рівняння умови виключають помилкові рухи моделю-
ємої на ЕОМ гідросистеми під дією пасивної сили Fсопр. Якщо отриману сис-
тему рівнянь виразити відносно однієї змінної, то одержимо нелінійне дифе-
ренціальне рівняння четвертого  порядку, тобто  порядок  нелінійної моделі -
четвертий.

Вихідні дані для дослідження моделі:
– Площа поршня в поршневій порожнині - 0,0201 м2

– Площа поршня в штоковій порожнині - 0,0088 м2

– Маса рухомих частин – 200 кг
– Діаметр золотника - 0,018 м

Результати моделювання представлені на рисунках 1 та 2.

Рисунок 1 - Графік переміщення при перехідному процес

Як видно з отриманих результатів, тривалість перехідного процесу в ре-
жимі розгону 0,015 с, швидкість при усталеному русі 0,26 м/с, тиск у порш-
невій порожнині 8,8 МПа, у штокової 2,2 МПа, при цьому шток перемістився
на 3,8 мм.
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Рисунок 2 - Графік швидкості при перехідному процесі
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ОСНОВНЫЕ НАПРАВЛЕНИЯ ИССЛЕДОВАНИЙ
ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ СВОБОДНОГО ДВИЖЕНИЯ
КРАНОВ МОСТОВОГО ТИПА

Сегодня в условиях экономического кризиса и спада промышленного
производства владельцам подъемно-транспортного оборудования представи-
лась уникальная возможность озаботиться восстановлением  эксплуатацион-
ной надежности подъемно-транспортных машин за пределами нормативных
сроков службы.  Этот шанс  позволит не только быть готовым к вызовам по-
сткризисного периода, но и сберечь квалифицированные профессиональные
кадры.

Существующая  система диагностики и  технической экспертизы позво-
ляет решить две взаимосвязанные проблемы:

определить риск отказа – вероятность и последствия ущерба от аварии;
предложить регламент, обеспечивающий безопасную эксплуатацию и
экономически целесообразные технические решения восстановления

проектных параметров оборудования.
Потери, связанные с неудовлетворительной работой системы   «ходовое

колесо - подкрановый рельс» у кранов мостового типа достаточно красноре-
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