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Анотація. У статті наведено схему гідропривода, що включає регульований насос, гідроапаратуру, 

гідромотор, датчики тиску та контролер. Датчик тиску передає сигнал, пропорційний навантаженню 

гідромотора на контролер. Контролер на основі сигналу від датчика тиску формує закон зміни напруги 

на магніті регулятора насоса. Запропонована програма роботи контролера, що забезпечує покращення 

статичної характеристики гідропривода  при зміні навантаження. 

Ключові слова: гідропривод з регульованим насосом, контролер, статична характеристика, похибка 

стабілізації подачі. 

 

Вступ 

В промисловості, в будівництві та на транспорті широко застосовуються маніпуляторами з 

гідроприводом. Тенденцією розвитку гідроприводів маніпуляторів є перехід на 

електрогідравлічне керування з чутливістю до навантаження.[1]. У Вінницькому національному 

технічному університеті (Україна) ведуться роботи по вдосконаленню гідроприводів схем 

гідроприводів, чутливих до навантаження на основі регульованих насосів та контролерів [2, 3, 

4,5]. 

 

Результати дослідження 

Схема стенда для досліджень гідропривода на основі регульованого насоса з програмним 

керуванням представлена на рис. 1.  

Рис. 1.  Схема стенда для досліджень статистичної характеристики гідропривода  

 



Стенд включає регульований насос 1 з регулятором 2, регульовані дроселі 3 та 4, гідромотор 

5, датчики тиску 6, 7, підсилювачі 8, 9, АЦП 10, комп’ютер 11, контролер 12, термометр 13, 

тахометр 14, бак 16, манометри 17, 18 і 19. На стенді реалізована можливість визначення 

статичної характеристики гідропривода. 

На рис. 2 представлено залежність величини сигналу x на виході контролера від величини 

тиску рс на вході регульованого дроселя. На основі знайденої залежності х = f(рс) створена 

програма в середовищі IDE для контролера Arduino ATmega 2560, який застосований для 

керування гідроприводом.  

 
Рис. 2. Залежність величини сигналу x на виході контролера від величини тиску рс 

 

Текст програми представлено нижче. 

 

 
Із застосуванням розробленої програми визначена статична характеристика гідропривода. 

Статична характеристика гідропривода  nm= f(рс) визначена в діапазоні рс від 2,0 до 11,0 МПа. 

По статичній характеристиці визначено похибку стабілізації А потоку через 

регульований дросель 4 за формулою  

 

𝐴 =
𝑛0−𝑛1

𝑛0
∙ 100 %, 

 

де n0 – частота обертання вала гідромотора при рс = 2,0 МПа; 



n1 – частота обертання вала гідромотора при рс = 11,0 МПа. 

В даному експерименті була досягнута похибка стабілізації, що не перевищувала А < 4,2 %. 

Для подібного гідроприводу на базі регульованого насоса та контролера, представленого в роботі 

[5], похибка стабілізації становила 6,2 %. 
 

Висновок 

На основі експериментів по дослідженню гідроприводу на базі регульованого насоса та 

контролера визначена залежність вихідного сигналу контролера від величини тиску. Створена 

програма керування гідроприводом на основі визначеної залежності, яка дозволяє покращити 

статичну характеристику гідроприводу. Для розглянутого гідроприводу похибка стабілізації 

величини потоку не перевищує 4,2 % при зміні тиску навантаження в діапазоні 2,0…11,0 МПа. 
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Abstract. The article presents a diagram of a hydraulic drive, which includes a regulated pump, hydraulic equipment, 

a hydraulic motor, pressure sensors and a controller. The pressure sensor transmits a signal proportional to the load on the 

hydraulic motor to the controller. The controller, based on the signal from the pressure sensor, forms the law of voltage change 

on the pump regulator magnet. A controller operation program is proposed, which ensures improvement of the static 

characteristics of the hydraulic drive when the load changes. 
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