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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem electrohidraulic de
pozitionare pentru simulator mobil de derapaje laterale
ale unui automobil, utilizat pentru instruirea condu-
catorilor auto. Sistemul, conform inventiei, cuprinde,
intr-o prima varianta de realizare, un motor electric (1),
o pompa (2) cu roti dintate, un rezervor (3), o supapa
de sens (4) care pastreaza uleiul din acumulator (9) la
oprirea pompei, o supapa de siguranta (5), un mano-
metru (6), un filtru de retur (7), un bloc de supape (8)
deblocabile, un acumulator (9) cu diafragma, un traduc-
tor de presiune (10), niste traductoare de pozitie (11),
niste cilindri (12), un drosel de cale (13) pentru reglarea
vitezei maxime de urcare, doua distribuitoare hidraulice
4/3 (14), niste distribuitoare manuale (15), pentru
incarcarea cu ulei a camerelor cilindrilor hidraulici
inseriati, si 0 duza (16) pentru restrictionarea vitezei la
coborére.
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Generalitati

Simulatoarele mobile pentru derapaje laterale sunt dispozitive folosite Tn
conditii de poligon, pentru simularea situatiilor de derapare a automobilelor in
conditii de polei sau de teren alunecos. Ele sunt folosite pentru instruirea
conducatorilor auto pentru a face fata si a reactiona corect in aceste situatii.

Prin preluarea, in proportie mai mare sau mai mica, a greutatii autovehiculului de
catre rotile pivotante din fata si /sau spate ale dispozitivului se realizeaza scaderea
aderentei cu solul a rotilor autovehiculului.

Aceste simulatoare contin un dispozitiv cu roti pivotante care se ataseaza
automobilului fara a efectua interventii, demontari sau modificari ireversibile asupra
acestuia. Dispozitivul este proiectat pentru a fi montat pe automobile de strada |
ex. Dacia Logan), putand fi utilizat, cu modificari minime, pentru diferite modele de
automobile.

Cilindrii hidraulici de la rotile pivotante ale dispozitivului pentru simulatorul de
derapaje necesita actionare electrohidraulica. Acest brevet propune doua solutii
pentru sisteme de comanda si pozitionare a cilindrilor hidraulici ai dispozitivului
simulator, utilizand distribuitoare hidraulice si alimentare electrica de la bateria si
alternatorul autoturismului.

Utilizarea dispozitivului se face doar in incinta unui poligon special, prevazut
cu o arie mare de manevra si cu o suprafata riguros neteda.

Scurtd descriere a fiqurilor
Varianta | de sistem de actionare (fig.1, fig. 2, fig. 3)

Conform figurii 1 sistemul de actionare se compune din: motor electric 12 vV /
150 , pompa cu roti dintate (2) rezervorul (3), supapa de sens care pastreaza uleiul
din acumulator la oprirea pompei (4), supapa de siguranta (5), manometrul (6),
filtrul de retur (7), bloc de supape deblocabile (8), acumulatorul cu diafragma de 1,4
litri (9), traductor de presiune (10), traductoare de pozitie (11), cilindri hidraulici
(12), drosel de cale pentru reglarea vitezei maxime de urcare (13), distribuitoare
electrohidraulice 4/3 (14), distribuitoarele manuale (15) pentru incarcarea cu ulei a
camerelor cilindrilor hidraulici inseriati (se asigura sincronizarea cilindrilor de pe
puntea fata si puntea spate) si duza (16) pentru restrictionarea vitezei la coborare.

in figura 2 se gidseste schema bloc cu elementele instalatiei electrice. Aceasta
cuprlnde un moduI controler reallzat cu mlcrocontroler care contine softul cu
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presiune, electromagnetii celor 2 distribuitoare hidraulice, starterul pentru pornirea
motorului electric al minigrupului de pompare si cablurile de alimentare unul de
sectiune mare pentru motorul electric si unul de sectiune mica pentru blocul
electronic si telecomanda.

Tn figura 3 se giseste schema electronic3 a controlerului simulatorului pentru
varianta | de sistem. Aceasta contine un microcontroler care are implementat softul
cu logica de comanda, un circuit MAX232 pentru comunicatie seriald, o serie de
circuite integrate tip high-side switch pentru comanda electromagnetilor de la
distribuitoare si a bobinei starterului pentru motorul electric si intrari pentru
senzorii din instalatie.

Varianta Il de sistem de actionare (fig. 4, fig. 5, fig. 6)

Conform figurii 4 sistemul de éctionare se compune din: motor electric 12 V /
150 W (1), pompa cu roti dintate (2), rezervorul (3), supapa de sens care pastreaza
uleiul din acumulator la oprirea pompei (4), supapa de siguranta (5), manometrul
(6), filtrul de retur (7), distribuitoare hidraulice proportionale (8), acumulatorul cu
diafragma de 1,4 litri (9), traductor de presiune (10), traductoare de pozitie (11),
cilindri hidraulici (12), distribuitoarele manuale (13) pentru incdrcarea cu ulei a
camerelor cilindrilor hidraulici Tnseriati (se asigura sincronizarea perechilor de
cilindri de pe puntea fata si puntea spate).

in figura 5 se gaseste schema bloc a controlerului simulatorului pentru
varianta Il de sistem. Aceasta contine un microcontroler care are implementat softul
cu logica de comanda, un circuit MAX232 pentru comunicatie seriala, o serie de
convertoare D/A cu modulatoare PWM pentru comanda electromagnetilor de la
distribuitoarele proportionale si un driver pentru bobina starterului pentru motorul
electric si intrari pentru senzorii din instalatie. Schema mai contine un stabilizator de
5 V pentru microcontroler si un circuit de comunicatie RS232 pentru consola
operator.

Descriere

Grupul hidraulic si blocul electronic de control se monteaza in portbagajul
autoturismului. Pentru alimentarea motorului electric se utilizeazd un cablu cu
sectiunea de 16 mm?, iar pentru alimentarea blocului electronic se utilizeaza un
cablu cu sectiune mica care se poate conecta la priza de bricheta. Pentru cuplarea
cilindrilor hidraulici la grupul hidraulic se utilizeazd conducte fixate pe cadrul
simulatorului, iar la capatul de sub portbagaj conductele se continua cu furtunuri
trecute prin niste gauri din caroserie, spre grupul hidraulic din portbagaj. Dupa
punerea sub tensiune a instalatiei modulul electronic de control comanda incar
acumulatorul pneumohidraulic din instalatia hidraulica. Cu ajutorul acumy 4
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pneumohidraulic se asigura rezerva de debit necesara realizarii unei curse complete

a cilindrilor hidraulici. Totodata debitul furnizat de acumulator permite realizarea
deplasarii cu viteza a tijelor cilindrilor hidraulici. In conditii de antrenament in
poligon volumul de ulei Tnmagazinat in acumulator este suficient pentru schimbarea
inaltimii simulatorului din timp Tn timp pentru o cursa completa. Altfel dupa
terminarea uleiului din acumulator, daca se dau multiple comenzi succesive, viteza
de deplasare a cilindrilor se va realiza doar cu debitul furnizat de pompa
minigrupului de pompare. Dupa incarcarea completa a acumulatorului, fapt sesizat
cu ajutorul traductorului de presiune pompa se opreste, iar ciclul de incdrcare se
reia la atingerea unei presiuni minime de 70 bar in sistem.

Caracteristici tehnice (valabile pentru varianta | si varianta Il de sistem de actionare)
- Sarcina maxima (dispozitiv + automobil + pasageri) ......ccceuue..... 1600 daN
- Actionare electrohidraulica:
Motor electric:

O PULEIE.. et e st e e e 150 W

o Tensiune alimentare ... eevcereceeverrn e ceveens 13,8V

e Curent maxim absorbit.........ccccvvereeeervcrennneecrccee e 15A

e Regim de exploatare motor electric ......ccocecveveereenennes 50/50 %

Pompa hidraulica

e Presiune maxima de JUCTU .......cvvvemvvcecncnceieere e neenens 150 bar

o Debit {4 =0,25 CM3/IOt)ueeriers oo eeeeeees e erserenes ~ 0,4 I/min

e Timp de incarcare accumulator hidraulic 0...100% .... 1,5 min
Cilindri de actionare: ... et 4 buc

o Cursd maxima PiStON .....cccvvvereinereserersmseetesesesesseseneens 130 mm

e Presiune maxima admisd .......ccceevrveeervecnnrieneinenrennenes 160 bar
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Revendicdari

Sistem electrohidraulic de comanda si pozitionare pentru simulator mobil de
derapaje laterale cu 2 distribuitoare hidraulice 4/3 (14) cu comanda electrica, 4
cilindri hidraulici cu tija bilaterala (12) si o pompa hidraulica (2), avand schema
conform fig. 1;

Sistem electrohidraulic de comanda si pozitionare (fig. 1) pentru simulator mobil
de derapaje laterale, caracterizat prin aceea ca acumuleaza energie in
subsistem de acumulare compus din acumulator pneumohidraulic (9), supapa
de sens (4) si traducor de presiune (10), care asigura o viteza a cilindrilor
hidraulici mai mare decat poate asigura pompa in direct, in anumite faze de
lucru;

Sistem electrohidraulic de comanda si pozitionare pentru simulator mobil de
derapaje laterale avand o instalatie electrica conform figurii 2, caracterizata prin
aceea ca are o telecomanda (1), un controler electronic (2) si traductoarele de
presiune (5) si de pozitie (6).

Sistem electrohidraulic de comanda si pozitionare pentru simulator mobil de
derapaje laterale avand o schema electronica a modulului de comanda cu
microcontroler, conform fig. 3 si telecomanda cu comunicatie RS232.

Sistem electrohidraulic de comanda si pozitionare pentru simulator mobil de
derapaje laterale caracterizat prin aceea ca (fig. 4) cilindrii hidraulici (12) sunt
comandati de 2 distribuitoare hidraulice proportionale (8);

Sistem electrohidraulic proportional de comanda si pozitionare pentru simulator
mobil de derapaje laterale avand o schema bloc a controlerului electronic cu
microcontroler si telecomanda (consola operator) cu comunicatie R5232 (fig. 5).
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Figura 1 Schema hidraulica sistem de actionare varianta |
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Figura 2 Schema bloc a instalatiei electrice pentru sisteme electrohidraulice de
pozitionare pentru simulator mobil de derapaje laterale




a 2017 00432

29/06/2017

/1

Ed
< 4 ‘l il S12VAow power v
v L i 1 T
F 2 m g e vmfd _L oK e Kematpy "
i [
R uz paon {100 . DT o ™ H?;l 200mA
¥ " ol - 2200 [ kT
M4 qagine RGOS g%é - i C Ay Power
RATRNE REABOK 2
AT RERY
FASIANT Rgs i RS 12574
230 CF T RAGRIR apasgcy, [
RASRALLRN G RBATE T O
;W—I.—LJL e wrac k2
"y HABOBED HBIRG [ # w
3 08 HABOSEY : . .u
Raiid
20001z 1§"A‘ ves vas |82 L
PiCISFSE oiar
»
:! gy 1
AYd
H
b A,
Y . 1
RIGUT B ]
TN Y v
TH 1
wondod 220057 20 o8
o IELPY
* o e
e . -L‘
I3 5 £ LT
- T— 2 vl
4 ¥ [ EAOY
A | ] WARTIEA
Rematy
cie
s
10V
A2 horw povrt
Rt
®oosn
Ri3 262

@ Spate -

On10

Al
__.Gb
52 = 150 bar
o1 <75 bay
PO = 60 bar
Va = 0.51
Pl |¥

Dnid

Dnig

428 ot
05 o

Figura 4 Schema hidraulica sistem de actionare varianta ll
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Figura 5 Schema bloc a controlerului electronic varianta Il
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