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Корисна модель належить до галузі автоматичних приводів та може бути використана у 
металорізальних верстатах та системах, спеціальному технологічному обладнанні, машинах 
для обробки матеріалів тиском тощо. 

Відомо електрогідравлічний привід технологічного обладнання, що містить робочий орган, 
гідромотор з робочим об'ємом, що регулюється, механічну передачу, що сполучає гідромотор з 5 

робочим органом, насос та гідроапаратуру [1], вибраний як близький аналог. 
Недоліком відомого електрогідравлічного приводу технологічного обладнання є наявність 

похибки керування, зменшення точності реалізації оптимальних законів руху робочого органу 
при стохастичному збуренні системи. 

В основу корисної моделі поставлено задачу удосконалення електрогідравлічного приводу 10 

технологічного обладнання для підвищення точності реалізації оптимальних законів руху 
робочого органу при стохастичному збуренні системи, зменшення похибки керування шляхом 
того, що в електрогідравлічному приводі технологічного обладнання додатково розташовані 
датчик переміщень робочого органу, пристрій для регулювання робочого об'єму гідромотора та 
стохастичний оптимальний регулятор, причому вхід стохастичного оптимального регулятора 15 

зв'язаний з датчиком переміщень робочого органу, а вихід з пристроєм регулювання робочого 
об'єму гідромотора, що приведе до підвищення якості обробки матеріалів на верстатах та 
технологічному обладнанні. 

Поставлена задача вирішується тим, що в електрогідравлічному приводі технологічного 
обладнання, що містить робочий орган, гідромотор з робочим об'ємом, що регулюється, 20 

механічну передачу, що сполучає гідромотор з робочим органом, насос та гідроапаратуру, 
згідно з корисною моделлю, в приводі додатково розташовані датчик переміщень робочого 
органу, пристрій для регулювання робочого об'єму гідромотора та стохастичний оптимальний 
регулятор, причому вхід стохастичного оптимального регулятора зв'язаний з датчиком 
переміщень робочого органу, а вихід з пристроєм для регулювання робочого об'єму 25 

гідромотора. В результаті цього досягається зменшення похибки керування та підвищення 
точності реалізації оптимальних законів руху робочого органу при стохастичному збуренні 
системи. 

Суть корисної моделі пояснюється кресленням, де зображений електрогідравлічний привід 
технологічного обладнання, що містить робочий орган 1, гідромотор 2 з робочим об'ємом, що 30 

регулюється, механічну передачу 3, що сполучає гідромотор 2 з робочим органом 1, насос 4 та 
гідроапаратуру 5. В електрогідравлічному приводі технологічного обладнання розташовано 
датчик 6 переміщень робочого органу 1, пристрій 7 для регулювання робочого об'єму 
гідромотора 2 та стохастичний оптимальний регулятор 8. Стохастичний оптимальний регулятор 
8 містить детермінований оптимальний регулятор 9, модель об'єкту керування 10 та фільтр 35 

Калмана-Бьюси 11. 
Електрогідравлічний привід технологічного обладнання працює наступним чином. Насос 4 

зв'язаний з гідромотором 2 за допомогою гідроапаратури 5. Відомо [2], що ідеальна частота 
обертів вала гідромотора 2 nм

=Q/qм, де Q - витрата робочої рідини, що надходить до 
гідромотора 2; qм - робочий об'єм гідромотора 2. 40 

При подачі керуючої напруги U на вхід пристрою 7 для регулювання робочого об'єму 
гідромотора 2 змінюється частота обертів вала гідромотора 2, а відповідно, і швидкість руху 
робочого органу 1, що сполучений механічною передачею 3 з гідромотором 2. Переміщення 
робочого органу 1 вимірюється встановленим датчиком 6, вихідний сигнал датчика 6 подається 
на вхід стохастичного оптимального регулятора 8. Наявність в стохастичному оптимальному 45 

регуляторі 8 моделі об'єкта керування 10 дозволяє враховувати стохастичне збурення системи, 
а завдяки фільтра Калмана-Бьюсі 11 визначається оцінка фазового вектора системи, на основі 
чого детермінований оптимальний регулятор 9 формує сигнал керування, що подається до 
пристрою 7 для регулювання робочого об'єму гідромотора 2. 

Тому, за рахунок розташування в приводі датчика 6 переміщень робочого органу 1, 50 

пристрою 7 для регулювання робочого об'єму гідромотора 2 та стохастичного оптимального 
регулятора 8 при використанні відповідних методів автоматичного керування [3] досягається 
можливість зменшити похибку керування та підвищити точність реалізації оптимальних законів 
руху робочого органу при стохастичному збуренні системи. 
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Електрогідравлічний привід технологічного обладнання, що містить робочий орган, гідромотор з 
робочим об'ємом, що регулюється, механічну передачу, що сполучає гідромотор з робочим 
органом, насос та гідроапаратуру, який відрізняється тим, що в гідроприводі додатково 
розташовані датчик переміщень робочого органу, пристрій для регулювання робочого об'єму 10 

гідромотора та стохастичний оптимальний регулятор, причому вхід стохастичного оптимального 
регулятора зв'язаний з датчиком переміщень робочого органу, а вихід - з пристроєм 
регулювання робочого об'єму гідромотора. 
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