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The master's thesis is devoted to issues related to the study of mechatronic 

systems with hydraulic drives by computer simulation to determine the optimal 

parameters of the settings of the control equipment. 

The classification and features of operation of hydraulic drives are 

considered in the work, requirements to drives of the cargo equipment are defined. 

Methods of construction of control systems of cargo equipment with hydraulic 

drives on the basis of modern element base are considered in detail 

Models have been developed and modeling of hydraulic systems in 

MATLAB environment has been performed. The procedure of creating models 

using the elements of the SimHydraulics package library is described in detail on 

the example of modeling the hydraulic drive of a truck crane. The results of the 

qualification work can be useful in setting up hydraulic systems and conducting 

research. 

The economic analysis is executed, the complex of questions on labor 

protection is considered. 
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исследованием мехатронных систем с гидравлическими приводами путем 

компьютерного моделирования с целью определения оптимальных 

параметров настроек регулирующей аппаратуры. 

В работе рассмотрена классификация и особенности эксплуатации 

гидравлических приводов, определены требования к приводам грузового 

оборудования. Подробно рассмотрены методы построения систем 

управления грузовым оборудованием с гидравлическими приводами на 

основе современной элементной базы. 

Разработаны модели и выполнено моделирование гидравлических 

систем в среде MATLAB. Подробно описана процедура создания моделей с 

помощью элементов библиотеки пакета SimHydraulics на примере 

моделирования гидропривода грузового крана. Результаты 

квалификационной работы могут быть полезны при настройке 

гидравлических систем и проведении научных исследований. 

Выполнен экономический анализ, рассмотрен комплекс вопросов по 

охране труда. 

 

МЕХАТРОНИКА; ГИДРАВЛИЧНЫЙ ПРИВОД; ПРОГРАММИРОВАННЫЙ 

ЛОГИЧЕСКИЙ КОНТРОЛЕР; АВТОМАТИЗИРОВАННАЯ СИСТЕМА 

УПРАВЛЕНИЯ; ЭКСПЛУАТАЦИЯ; КОМПИЮТЕРНОЕ 

МОДЕЛИРОВАНИЕ 
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ВСТУП 

 

Автоматизація - це процес, при якому функції управління 

технологічним обладнанням, що раніше виконувалися людиною, 

передаються приладам і технічним пристроям. При автоматизації 

енергетичних установок, електростанцій підвищується надійність і 

економічність роботи обладнання, збільшується продуктивність і 

поліпшуються умови праці персоналу, скорочується його чисельність. 

Автоматизація вантажних операцій, наприклад, забезпечує безпеку. 

Першочерговими завданнями на сучасному етапі розвитку автоматизації є: 

підвищення надійності елементної бази; організація технічного 

обслуговування систем автоматизації; підготовка кадрів, здатних технічно 

грамотно експлуатувати системи автоматізаціі і виконувати необхідні 

профілактичні заходи. 

Одним із перспективних напрямків є автоматизація приводів 

вантажного устаткування, зокрема гідроприводів вантажного обладнання. 

Застосування сучасних систем управління, побудованих на новітній 

елементній базі із можливістю інтеграції у загальносуднову промислову 

мережу управління, дозволяє значно підвищити ефективність проведення 

вантажних операцій при покращенні умов роботи персоналу.  

Основні напрямки розвитку гідроприводу полягають в поліпшенні 

енергетичних і експлуатаційних характеристик гідрообладнання, підвищенні 

його швидкодії, застосуванні слідкуючого і пропорційного дистанційного 

керування, забезпеченні зв'язку сучасних електронних систем управління, 

забезпеченні зв'язку сучасних електронних систем з пристроями 

гідроприводів. 

Гідроприводи широко застосовуються в сучасному промисловому 

обладнанні. Вони дозволяють істотно спростити кінематику механізмів, 
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знизити їх металоємність, підвищити точність і надійність роботи, а також 

рівень автоматизації. 

Гідравлічні приводи забезпечують плавність руху і широкі діапазони 

безступінчастого регулювання швидкості виконавчих двигунів, можливість 

їх роботи в динамічних режимах при частих включеннях, зупинках, реверсах 

руху або зміни швидкості. При цьому якість перехідних процесів може 

контролюватися і змінюватися в потрібному напрямку. 

Гідропривід дозволяє надійно захистити систему від перевантажень і 

забезпечує можливість механізмам працювати за жорсткими упорів, з точним 

контролем діючих зусиль шляхом регулювання тиску. Використання 

гідроприводу відкриває широкі можливості для автоматизації робочих 

процесів, застосування копіювальних, адаптивних або програмних систем 

управління. 

До переваг гідроприводів слід віднести також досить високе значення 

ККД, підвищену жорсткість, можливість самостійно змащуватись. Проте 

надійна робота верстатних гідроприводів може бути гарантована тільки при 

належній фільтрації робочої рідини і її охолодженні для виключення впливу 

температурних коливань в процесі роботи, а це підвищує вартість 

гідроприводів і ускладнює їх технічне обслуговування. 

При конструюванні гідроприводів з уніфікованих централізовано 

випускаються виробів і правильної експлуатації їх недоліки можуть бути 

зведені до мінімуму. 

Метою даної роботи є побудова комп’ютерних моделей гідравлічних 

приводів вантажного обладнання, які можуть бути використані для 

визначення оптимальних параметрів налаштувань регулюючого обладнання. 

 


