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SPOSUB ORAZ UKZAD DO SYMULACJI PRACY WASZYN ROBOCZYCH ZWZASZCZA ROLNICZYCH

Przedmiotem wynalazku jest sposéb oraz uklad do symulacji pracy maszyn roboczych
zwiaszcza rolniczych wykorzystywany gtéwnie w badaniach trwaXodciowych sprzgtu.

Dotychczas badania trwaXosciowe sprzg¢gtu rolniczego prowadzono dwiema metodami.

Jedna metoda badania kompleksowego prowadzona jest w warunkach rzeczywistych, czyli
polowych. W trakcie takiego badania testowaniu podlegajg wszystkie zespoiy i podzespoly
maszyny w warunkach realizacjl wszystlkich funkcji jezdnych 1 roboczych meszyny. Stosowanie
tej metody jest jednak uzaleznione od pdér roku i warunkéw atmosferycznych oraz cechuje sig
mélq wydajnoscig dobows testu, co pocigga za sobg gznaczng czasochionnosé préb.

Inna metoda badar trwaXodciowych polega na wycinkowych testach dotyczgcycn poszczegdl-
nych zespotdéw lub podzespoidw maszyn. Znane sg z praktyki urzgdzenia do testowania wakdw
teleskopowyéh, urzgdzenia do badania parametréw skrzyd przektadniowych oraz stanowisko do
badania szczelnoéci uktadéw hydraulicznych opryskiwaczy. Z opisu zgieszenia wynalazku
nr P 196 938 znany jest przyrzgd ao pomiaru momentu obrotowego urzgdzenl roboczych maszyn,
zwiaszcza rolniczych.

Z polskiego opisu patentowego nr 86 573 znane jest urzgdzenie do badan wytrzymaZosScio-
wych na koXowym torze przeszkéd dla maszyn rolniczych. Urzgdzenie zawiera urzzdzenie trak-
cyjne w postaci ciggnika rolniczego poruszajycego sig¢ po jezdni toru koZowego, po ktérym
poruszajg sig koia jezdne urzgdzenia trakeyjnego i badanej maszyny oraz wyposazone jest
w pchane ramlg obrotowe, na ktérym osadzora jest tuleja kierujaca przegubowo pokgczona
z dyszlem sterujacym skrgtem kéX jezdnych urzgdzenia trakcyjnego. Zdalne zasilanie i ste-
rowanie silnikdéw urzgdzenia dokonywane jest z pulpitu umieszczonego pdza torem. 3adana

maszyna rolnicza sprzggnigeta z urzgdzeniem trakcyjnym porusza si¢ po sztucznych przeszko-
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dach, kiérycon-«szta¥t, wielkos¢ i rozmieszczenie wynikajg z ustalonego programu obeigzen,
realizowanego podczas badad. Urzgizenie trakcyjne moze przesuwad sig¢ po dowolnych ortitach
na torze bad™i zaprosramowanych i sterowanych z pulpitu sterowniczego, przy czya baijana na-
3zyns roinicza zzodaie z programem moZze by¢ naprowadzona na dowolne przeszkody toru.

Z polskiego opisu pz2tentowege nr 69 711 zns=ne jesv rozwigzanie stanowiska do tadan
trwatosci nadwozi autobusdw i samochoddw cigiarowych, Stanowisko wediug wyaienionsz0 roz-
wigzania skada sig¢ 2z ukzadu elektrornicznego, w skXad ktdérego wchodzi generator drgad har-
aonicznych sterujacy poprzez wzmacnizacze zocy wzbudnikami elektrodynamicznymi przytozenymi
W czterech punktach nadwozia i1 zawieszonymi na spr¢izynach o bardzo matej czgstotliwodei
drgan wXasnych craz ulkladu elektroniczno-hydrauliczrego, w skXad ktdérego wchodzi magnetofon
poigczony poprzez wzzmacniacz mocy i urzgdzenia przetwarzajgyce zarejestrowany na tasmie
magnetycznej profil drogi na wielkodci hydrauliczne, z urzgdzeniami sterujgcymi czterema
pulsatorami, na ktérych umieszczony jest balany pojazd.

Celem wynalazku jest opracowznie sposobu i ukiadu do symulacji pracy maszyn roboczych
dla kompleksowych badad trwalosciowycn sprzetu.

Sposdb wedfug wynalazku polega na tym, 2e uxad jezdny oraz wal odbioru mocy badanej
maszyny wprowadza si¢ w ruch obrotowy, przy czym maszyn¢ wprowadza si¢ w przechyly po-
przeczne i/lub przechyly wzdtuzne, Jednoczesnie na ukrad zaczepu maszyny dziaia sig¢ silaai
symulujgcymi szarpanié. '

Ukiad do symulacji pracy maszyn roboczych ma na wejsciu ukZad programowania nastaw po-
taczony na wyj$clach z ukiadem sterowania jazdg, ukiadem sterowania przechytem wzdiuznym,

" uk¥adem sterowania przechylem poprzecznym, uktadem sterowania szarpaczem i ukiadem sterowa-
nia waiu odbioru mocy. Wyj$cia ukiaddw sterowania pogczone sg odpowiednio z zespoiami na-
pedowymi, przy czym wyj$cia zespoldw napgdowych poigczone sg z wejéciami odpowiednich ukza-
déw sterowania., Uktad sterowania szarpaczem poigczony jest na wyjéciu z ukiadem sterowania
przechyiem wzdtuznym, ukiadem sterowania przechyXem poprzecznym i uktadem sterowania watem
odbioru mocy. Wyjdcie uktadu sterowania przechytem poprzécznym potgczone jest z wyjécieﬁ
uk¥adu sterowania szarpaczem.

Sposdéb oraz ukiad do symulacji pracy maszyn pozwala na uniezaleznienie prowadzenia ba-
dad od pér roku orag na mozliwos¢ cigxtego, caXodobowego prowadzenia cyklu testu w warun-
kach wiernego odzwierciedlenia pracy polowej badanej maszyny.

Ponizej opisano szczegélowy sposéb symulacji pracy maszyn rolniczych., Ukiad jazdy dro=
gowej 1 polowej symuluje poruszanie si¢ testowanej maszyny z réznymi predkoéciami., Symula-
cja jazdy drogowej i polowej zreafizowana jest za pomocg silnikdéw elektrycznych, ktére na-
pedzajg bgben, na ktérym ustawione sg kota badanego pojazdu.

Do symulacji jazdy drogowej zastosowano jeden silnik, do symulacji jazdy.polowej dwa
silniki dwubiegowe co daje mozliwos¢ skokowego wyboru czterech pregdkosci., Ukiady przechy-
¥éw poprzecznego i wzdluznego symulujg przechyly jakim podlega testowana maszyna w czasie
pracy polowej. Ukiady te zostaty zrealizowane zespotami hydraulicznymi, ktére powodujg od-
ksztaicenie bgbna, na ktérym poruszajg si¢ kola badanej maszyny. UkZad szarpacza symuluje
Szarpania jakim podlega testowana maszyna przy hamowaniu i przyspieszaniu ciggnika. Ukkad

zrealizowano z wykorzystaniem sterownika pneumatycgznego z rozdzielaczem elektropneumatycz-
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nym., Rozdzielacz elektropneumatyczny posiada iwa stany stabilne. Przechodzenie z jedrego
stanu stabilnego do irugiego odpowiada :rzyspieszeriu i hasowaniu ciggnika. Uktad wazu od-
bioru mocy symuluje napgd przekazywany w warunxach pracy polowej przez ciggnik. Ukiad zo-
staX zrealizowany z wykorzystaniem silnika pradu statezo zasilanego z przetwornicy tyrysto-
rowej, co daje mozliwosé piynnej regulacji predkosci obrotowej waiu odoioru mscy tesiowane;
meszyny.

szedmiot wynalazku uwidoczniony zositul w przyxiudzie wykonania na rysunku przeds:iawia-
Jgcym schemat blokowy ukiadu elektrycznego do symulacji pracy maszyn roboczych.

Uktad wediug wynalazku ma na wejsciu uklad programowania 1 nastaw testu poigczony ne
wyj$ciach z ukiadami sterowania jazdg 2, przechyfem wzdiuinyam 4, przechyiem poprzeczrya 6,
szarpaczem 8 i walu odbioru mocy 10, Ukiady sterowania 2, 4, 6, 8 1 10 poigczone sa na
wyjéciach odpowiednio z zespotami napedowymi 3, 5, 7, 9 1 11, Ponadto wyjscie ukiadu é
sterowania szarpaczea poizgczone jest z uiktadem 4 sterowania przechylem wzdiuznym, ukladem 6
sterowania przechytem poprzecznym i ukladem 10 sterowania walem odbioru mocy, przy czym
uktad 6 potaczony jest na wyjsciu z wejsciem ukladu 8, Zespoly napedowe 5, 7, 9 i 11 polg-
czone sg na wyjsclach z wejSciami odpowiednich uktadéw sterowania 4, 6, 8 i 10,

Ukzad 1 elektronicznego progrémowego sterowania zapewnia sekwencylng prace poszczegdl-
nych zespoiéw, dzigki czemu testowanie badanej maszyny odpowiada warunkom jakie wystepujs
przy jej normalnej eksploatacji. ¥ uk!adzie'l programowaria nastaw testu programuje sie
warunki testu dla badanej maszyny. Istnieje mozliwosé¢ zaprogramowania dla danego testu
stopnia trudno$ci warunkow polowych przez wybdr odpowiedniej wartosci nast¢pujacych para-
metrdw: predkosé jazdy maszyny - biegi I - IV, stopief przechykéw poprzecznych - I - III;
stopiend przechyzéw wzdithych - I - III; czestotliwosé¢ pracy szarpacza - 1 -.10/ minute;
czgstotliwosé przerw pracy ukiadu watu odbioru mocy - 1 = 10 szarpnig¢é; d2ugosé przerw
pracy ukiadu wazu odbioru mocy - 1 - 5 minut.

Automatyczne sterowanie poszczegdlnych blokow ukiadu wediug wynalazku i sprzgzenie
mi¢izy nimi pozwalajgq na wierne odzwierciedlenie pracy polowej badanej maszyny w jej
wazystkich funkcjach jezdnych i roboczych. Jynalazek znajduje zastosowanie w jednostkech

prowadzacych badania dotyczgce oceny jakosci sprzgtu zwiaszcza rolniczego.
Zastrzezenia patentowe

1. Sposdb symulacji pracy maszyn roboczych zwlaszqza maszyn rolniczych, znami e n-
ny tym, 2¢ uktad jezdny oraz wai odbioru mocy testowanej maszyny wprowadza sie
w ruch obrotowy, przy czym maszyng wprowadza sig¢ w przechyly poprzeczne i/lub przechyly
wzdtuzne, a na ukiad zaczepu maszyny dziala sig¢ sitami symulujgcymi szarpanie.

2. Uk2ad do symulacji pracy maszyn roboczych zwitaszcza rolniczych, znamienny
t y m, Ze ma na wejsciu uklad programowania /1/ nastaw poXaczony na wyjsciach z ukladem
sterowania /2/ jazdg, uktadem /4/ sterowania przechytem wzdtuinym, uk¥adem /6/ sterowania
przechylem poprzecznym, uktadem /8/ sterowania szarpaczem i uktadem /10/ sterowania wéku
odbioru mocy, zaé wyjscia ukladéw sterowania /2, 4, 6, 8 1 10/ poXgczone sg odpowiedrio
z zespotaml napedowymi /3, 5,7, 91 11/ a wyjécia zespoXéw napedowych /5, 7, 9 i 11/ po-
Xaczone sy z wejsciaml odpowiednich ukadéw sterowania /4, 6, 8 i 10/.
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3. Ukxad wedZug zastrz, 2, znamienny t y m, 2ze uklad /8 sterowania szarpa-
czem pokgczony jest na wyjsciu z ukiadem /4/ sterowania przechyZem wzdiuznym, uxtadea /6/
sterowania przechyXem poprzecznym i uktadem /10/ sterowania waZem odovioru mocy, przy czym

wyiscie ukiadu /6/ poXaczore jest z wejsciem ukiadu /8/.
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