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Широкое применение среди различных типов трансмиссий мобиль-

ных машин получили механические и гидромеханические (ГМП) однопо-

точные передачи. Первые используются благодаря обеспечению высокого 

КПД при относительно простой структуре передачи, а вторые – позволяют 

точнее аппроксимировать идеальную кривую динамического фактора, од-

нако существенно снижают КПД. Применение двухпоточной ГМП позво-

ляет обеспечить более высокий КПД, снизить нагрузки механизмов пере-

дачи, увеличить ресурс их работы, снизить количество ступеней при дос-

тижении заданного уровня показателей тягово-скоростных свойств и топ-

ливной экономичности, упростить структуру системы управления. 

При проектировании двухпоточной ГМП после проведения структур-

ного синтеза и выбора кинематической схемы основной проблемой являет-

ся определение параметров гидротрансформатора, его безразмерных ха-

рактеристик, параметров планетарных механизмов и характеристик совме-

стной работы двигателя и гидротрансформатора. В двухпоточной передаче 

мощность, передаваемая через гидротрансформатор, по мере увеличения 

скорости быстро уменьшается. Это требует особого подхода к выбору его 

параметров и характеристик. 

В литературных источниках отсутствует методика определения пара-

метров таких передач. В процессе исследований разработана методика па-

раметрического синтеза двухпоточной ГМП. Суть методики заключается в 

том, что после выбора структуры передачи принимается гипотеза о линей-

ности изменения момента насосного колеса гидротрансформатора двухпо-

точной гидромеханической передачи. Составляется система уравнений, ко-

торая описывает кинематику планетарных рядов, условия равновесия их 

элементов и баланс мощности с учетом взаимодействия планетарных ря-

дов с турбиной и насосом гидротрансформатора. Выбирая точки совмест-

ной работы двигателя и гидротрансформатора, обеспечивающие высокую 

степень реализации мощности, и решая полученную систему уравнений, 

можно построить безразмерные характеристики гидротрансформатора. 

Разработанная методика использована при проектировании ГМП по 

двухпоточной схеме DIWA фирмы VOITH применительно к городскому 

автобусу МАЗ-107.  

229 
 

УДК 681.5 
ВЛИЯНИЕ ПАРАМЕТРОВ ЭЛЕКТРИЧЕСКИХ ИСПОЛНИТЕЛЬНЫХ 
МЕХАНИЗМОВ НА ОПТИМАЛЬНЫЕ НАСТРОЙКИ РЕГУЛЯТОРА  

 
Т. В. ПУЦКО, Н. А. АШИРОВА, А. Н. ГОСПОДАРИК,  

В. В. ЛИХАВИЦКИЙ  
Научный руководитель Д. А. ГРИНЮК, канд. техн. наук, доц. 

Учреждение образования 
 «БЕЛОРУССКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНОЛОГИЧЕСКИЙ  

УНИВЕРСИТЕТ» 
Минск, Беларусь 

 
При нахождении настроек регуляторов для промышленных инструментов 

надо учитывать характеристики исполнительных механизмов. Особенно это 
касается электрических исполнительных механизмов (ЭИМ). Регулятор стро-
ится таким образом, чтобы с учетом передаточной характеристики механизма 
соблюдалась итоговая характеристика была более близкой к требуемой иде-
альной. Для этого чаще всего исполнительный механизм охватывают отрица-
тельной обратной связью или несколько блоков (с учетом исполнительного 
механизма) – общей отрицательной связью. Иногда цепь обратной связи охва-
тывает только регулятор таким образом, чтобы итоговая характеристика регу-
лятора с цепью обратной связи вместе с последовательно соединенным меха-
низмом давала нужный закон регулирования. В современных программируе-
мых контроллерах могут быть использованы и другие структуры формирова-
ния ПИД закона управления. 

Целью исследования являлось сравнение различных решений по ис-
пользованию ЭИМ. Одновременно с нелинейными структурами на пред-
мет сравнения настроек регулятора исследовались и их линеаризованные 
аналоги. Настройки каждой из структур находили исходя из минимизации 
интегрального критерия качества 
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Результаты оптимизации показывают, что наиболее дорогой вариант 
подключения исполнительного механизма постоянной скорости к управ-
ляющему контроллеру обладает наилучшими потенциальными возмож-
ностями по достижению качества переходного процесса. Для этого необ-
ходимо на шток регулирующего органа установить датчик положения.  

При использовании классического алгоритма управления настройки 
линеаризованной модели на порядок отличаются от более полного учета 
свойств исполнительного механизма, что требует учет нелинейных 
свойств ЭИМ в процессе поиска настроек регулятора или использование 
прикладного метода на физическом объекте.  




