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УЛУЧШЕНИЕ КАЧЕСТВА ПЛАНИРОВКИ ГРУНТА АВТОГРЕЙДЕРОМ С ИСПОЛЬЗОВАНИЕМ САМООРИЕНТИРУЮЩЕЙСЯ САУ
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Аннотация. Разработано дополнительное схемное решение для повышения качества планировочных работ автогрейдером.
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Введение

В качестве объекта управления выбран автогрей-дер. По многим характеристикам он относится к эффективным планировочным машинам, имеет широкое распространение. Его существенным недостатком является многопроходность, возникающая из-за того, что в большинстве случаев машиной управляет оператор, который субъективно оценивает пространственное поло-жение исполнительного органа.

Анализ публикаций

В [1,2] рассматриваются задачи технологического процесса планировки поверхности за счет автоматизации управления планировочных машин. Упрощенный подход к данной тематике не позволяет в полной мере реализовать современные достижения в области автоматики.

Цель и постановка задачи

Повышение качества планировки при управлении автогрейдером за счет разработки дополни-тельных схемных решений.

Улучшения качества планировки

Самоориентирующиеся системы управляют рабочим органом (РО) по его координатам в пространстве, которые определяются в процессе работы. Если задать необходимые координаты планирования, то в этом случае на самоориенти-рующуюся  САУ (ССАУ) можно возложить постоянный контроль и управление положением рабочего органа. Результатом управления является сигнал, воздействующий на привод перемещения РО. Структурная схема САУ приведена на рисунке 1.

На рисунке 1 приведены следующие обозначе-ния: 1-узел определения пройденного пути, 2-угловой датчик, 3-рабочий орган, 4-микроконтроллер, 5-привод, 6-усилитель-нормирователь, 7-исполнительное устройство.

Рис. 1. Структура ССАУ автогрейдером

Для определения координаты РО используется два вида данных: данные, связанные с уже спланируемой поверхностью и данные, отражающие параметры движения. На рисунке 2 изображен чертеж, поясняющий определение координаты РО.

Координату точки К, расположенную на режущей кромке РО можно определить по формуле 
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где Н — координата фиксированной  точки А автогрейдера.

Для элементарного участка пути можно допустить 
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Однако практически проще определять элементарный участок пути, пройденного автогрейдером 
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Так как на участке 
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По этой формуле нахождение  координаты РО  связано с определением и координаты самого автогрейдера. Значительно проще определять угол 
[image: image8.wmf]b

 для траектории точки К.

Если связать угловой датчик непосредственно с РО, тогда положение точки К можно определить по формуле
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Для этого нужно зафиксировать точку начала движения, а затем определять координату РО, измеряя пройденный путь.

При этом интегрирование осуществляется по пройденному пути, а не по времени. Для реализации описанного метода схему рисунка 1 необходимо изменить добавлением датчика вертикали, узла определения фиксированной точки и интегратора.

На рисунке 3 приведены следующие обозначе-ния: 1–датчик вертикали, 2–тахогенератор, 3–угловой задатчик уклона, 4–измерительная схема, 5–узел определения фиксированной точки, 6–интегратор, 7–гироскоп, 8–исполнительное устройство, 9 – схема сброса, 10 – суммирующее устройство.
Рис. 3. Измененная структурная схема ССАУ автогрейдером.

Выводы

Таким образом, научная новизна заключается в ведении в ССАУ автогрейдера датчика вертика-ли, узла определения движения точки начальной координаты машины и гироскопа, что позволило повысить качество планировки грунта.
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Рис. 2. К определению вертикали координат РО
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