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(57) 2zapojenie sa tyka programového riade-
nia refimov préce pojazdu mobilného pracov-
ného stroja podla vopred urdenych kritérii,
Zapojenie pre riadenie pojazdového mecha-
nizmu mobilného stroja mikropotitafom pozo-
stdva zo spalovacieho motora prepojeného
cez spojku s hydrostatickym prevodom vyt-
vorenym z regula¢ného hydrogenerdtora a
hydromotora. Reguladny hydrogenerdtor je
opatreny ovlddacim mechanizmom nastavova-
nia polohy vykyvnej dosky, ktory je cez
elektromechanicky prevodnik a riadiacu
jednotku napojeny na mikropolitadovy systém. .
Mikropod¢itaovy systém je vytvoreny z prvé-
ho bloku nastavovania polohy vykyvnej dosky,
ktory je spojeny cez prvy regulaény blok
kon§tantnych otd&ok, druhy regulaény blok
kon¥tantného momentu, treti regula®ny blok
konstantného vykonu, $tvrty requlaény blok
brzdného reZimu a piaty regulaény blok
reverzédcie s druhym blokom riadenia. Ku
druhému bloku riadenia je pripojeny treti
blok snimadov riadeného objektu ako aj
Stvrty blok vstupov obsluhy.
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’
Vyndlez sa tyka zapojenia pre riadenie pojazdového mechanizmu mobilného stroja mikro-
po&itadom.

Doposial zndme reguldcie st zaloZené na principe analogovom s vyuZitim mechanicko-hydrau-
lickych a elektro-mechanickych systémov ovlddania naklonenia vykyvnej dosky hydrogenerétora.
Je vSecbecne zndme, Ze takéto systémy nie suU schopné pokryt cely reguladny rozsah a zvi&3a
sa ich spolahlivA &innost &4 nastavit len v urditom obmedzenom pdsme. Vyraznym nedostatkom
existujicej regulécie hydrostatického prevodu je to, Ze neumoZifiuje regulovat systém v reZime
inaximélneho momentu ekonomicky, to znamen& bez straty energie prietoku cez prepiitacie ventily.
Dalej za chybu sa d4 povaZovat aj necitlivost riadiaceho systému v oblasti nizkych hodnét
vyklonenia vykyvnej dosky hydrogenerdtora v rozsahu 0 aZ 6°. vzhladom na nové smery v technike
je zrejmé, Ze takdto reguldcia uZ nespliiuje poifiadavky na rieZenie novych pohonov s vyuZitim
mikroelektroniky, kde sa o&akdvajd prinosy v oblasti automatiz&cie &innosti, dialkovom ovlé&da-
ni, optimatizédcii, diagnostike a hlavne v‘dspore pohonnych hmét.

Uvedeny nedostatok odstrafuje zapojenie pre riadenie pojazdového mechanizmu mobilného
stroja mikropo&italom, pozostdvajice zo spalovacieho motora prepojeného cez spojku s hydro-
statickym prevodom vytvorenym z reguladného hydrogenerdtora opatrendho ovlddaci{m mechanizmom
nastavovania polohy vykyvnej dosky a napojeného na hydromotor podla vyndlezu, ktorého podstata
spo&iva v tom, Ze ovlddaci mechanizmus nastavovania polohy vykyvnej dosky regulaéného hydro-
generdtora je cez elektromechanicky prevodnik a riadiacu jednotku napojeny na mikropo&{ftalovy
systém pozostdvajici z prvého bloku nastavovania polohy vykyvnej dosky spojeného paralelne
cez prvy reguladny blok kon§tantnych otd&ok, druhy reguladny blok kondtantného momentu,
treti requladny blok konZtantného vykonu, 3tvrty reguladny blok brzdného reZimu a piaty
regulaény blok reverzdcie s druhym blokom riadenia, ku ktorému je pripojehy treti blok snimaov
riadeného objektu, ako aj Stvrty blok vstupov obsluhy.

Takto vytvoreny riadiaci systém umoZfiuje ovlddat polohu regula&éného orgénu hydrogenerd-
tora, to znamen& vykyvnej dosky, na zdklade riadiacich algoritomov uZ z nulovej polohy a
v celom moZnom rozsahu 18°. Rozjazd mobilného stroja je potom moZné realizovat bez otvore-
nia preptitacich ventilov a teda aj bez zbyto&nych strdt. Podobne pri poZiadavke zniZenia
rychlosti mobilného stroja sa uplatni brzdny rezim, ktory zabezpeluje brzdenie pomocou hydro-
statického prevodu a% do pripadného zastavenia. Rovnako pri poZiadavke obsluhy na zmenu
smeru jazdy umoZiuje takyto riadiaci systém z okamZitej rychlosti zastavenie mobilného stroja
brzdnym rezimom a jeho okamiity rozjazd na poZadovand rychlost opaénym smerom. Vyhodou je
tie¥ to, Ze takto vytvorené zapojenie umoZfiuje prevddzat priebeZni diagnostiku sprévnej
funkcie zdkladnych &ast{ systému, ako aj pripadné urdenie poruchy niektorej casti.

Na pripojenom vykrese je zndzorneny priklad vytvorenia zapojenia pre riadenie pojazdové-
ho mechanizmu mobilného stroja mikropo&itadom podla vynélezu, kde je na obr. blokovd schéma

zapojenia.

Pohon pojazdu mobilného stroja je vytvoreny zo spalovacieho motora 1, ktory je pomocou
spojky mechanicky spojeny s hydrostatickym prevodom 2 pozostdvajlicim z regula&ného hydro-~
generdtora 3 na ktory je napojeny hydromotor 4. Regulaény hydrogenerdtor 3 je dalej cez
elektromechanicky prevodnik 5 a riadiacu jednotku 6§ napojeny na mikropo&itafovy systém 8.
Mikropo&itadovy systém 8 pozostdva z prvého bloku 7 nastavovania polohy vykyvnej dosky,
ktory je cez prvy regula&ny blok 9 konitantnych otdéok, druhy regula&ny blok 10 konZtantné-
ho momentu, treti regulaény blok 11 konZtantného vykonu, ¥tvrt§y regulainy blok 12 brzdného
re?imu a piaty regula&ny blok 13 reverzdcie napojeny na druhy blok 14 riadenia. Na druhy
blok 14 mikropoditadového systému 8 je napojeny tretf blok 15 snimalov riadeného objektu

ako aj 3tvrty blok 16 vstupov obsluhy.

Podas prevddzky mobilného stroja snima mikropolitadovy systém 8 v pravidelnych &asovych
intervaloch jednak pomocou tretieho bloku 15 snimalov riadeného objektu informdcie z riadené-
ho objektu a jednak pomocou Ztvrtého bloku 16 vstupov obsluhy poZiadavky obsluhy. Tieto



CS 267 165 Bl 3

informicie sa potom spracovdvajdi v druhom bloku 14, riadenia, pri&om vyber pre jednotlivé
reZimy prdce mobilného stroja sa realizuje v prvom, druhom, trefom, Stvrtom a piatom reguladé-
nom bloku 9, 10, 11, 12, 13. Dalej sa v prvom bloku 7 nastavenia polohy ur&i konkrétna hodnota
polohy vykyvnej dosky reguladného hydrogenerdtora 3 a nadvizne k tomu sa prostrednictvom
riadiacej jednotky 6 a elektromechanického prevodnika 5 realizuje nezdvisle od obsluhy stroja
vlastné ovlédanie polohy’ vykyvnej dosky. Tym sa dosiahne to, Ze na spalovacom motore 1 sa

po¢as prevaddzky mobilného stroja udrZi konStantny vykon dany ot&&kami n, a momentom M1 spalova-
cieho motora 1 v lubovolnom reZime. To znamen&, Ze zmena zatafovacieho momentu M, na hydro-
motore 4 spbsobi zmenu polohy vykyvnej dosky regulaéného hydrogenerdtora 3 tak, aby spalovaci

motor 1 zostal zataZovany stdle rovnakym momentom M, .

3

PREDMET VYNALEGZU

Zapojenie pre riadenie pojazdového mechanizmu mobilného stroja mikropod&itadom pozostéva-
juce zo spalovacieho motora prepojeného cez spojku s hydrostatickym prevodom vytvorenym
z requla&ného hydrogenerdtora opatreného ovlddacim mechanizmom nastavovania polohy vykyvnej
dosky a napojeného na hydromotor vyznadujuce sa tym, Ze ovlddaci mechanizmus nastavovania
polohy vykyvnej dosky regulaéného hydrogenerdtora (3) je cez elektromechanicky prevodnik
(5) a riadiacu jednotku (6) napojeny na mikropolitadovy systém (8) pozostdvajici z prvého
bloku (7) nastavovania polohy vykyvnej dosky spojeného paralelne cez prvy reguladny blok
(9) konStantnych otd&ok, druhy regulaény blok (10) kon$tantného momentu, treti regula&ny
blok (11) kon3tantného vykonu, $tvrty regulalny blok (12) brzdného reZimu a piaty regulaény
blok (13) reverzdcie s druhym blokom (14) riadenia, ku ktorému je pripojeny treti blok (15)
snimacov riadeného objektu ako aj Stvrty blok (16) vstupov obsluhy.
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