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ОЩАЯ ХАРАКТЕРИСТИКА РАБОТЫ

Актуальность темы. На пути реализаций экономического и со­

циального развития страны вашое место отводится вопросам автома­

тизации и управления технологическим оборудованием. Производитель­

ность , точность и долговечность станочного, робототехнического 

оборудования, автоматических линий и ряда машин в значительной 

степени определяются уровнем и качеством пневмогидравлических уст­

ройств, особенно тех, которые выполняют функции управления переме­

щением рабочих органов, регулирования и стабилизации параметров.

Расчет и проектирование таких устройств затруднено из-за не­

стабильности параметров рабочего тела - сзатого воздуха, а также 

несоверіїїенпости схемно-конструкторских решений, что вызывает не­

обходимость разработки пневмогидравлических систем управления и 
следящих систем путем предложения новых эффективных способов улуч­

шения их динамических характеристик.
Цель работы.■ Повышение точности регулирования пневмогидрав- 

лических следящих приводов технологически̂ машш путем разработ­

ки специальных устройств и методов их расчета.
Мзтоды исследования. Основным методами исследования являлись 

теоретическая разработка математических моделей приводов и устройс 

гидропневьюавтоматики, решение этих зависимостей для конкретных 

условий на ЭВМ и экспериментальная проверка результатов.

Научная новизна заключается в том, что:

- пре/уюкены новые способы повышения устойчивости пневмогид­

равлических следящих приводов (ПГСП ) , доведенные до конструктор­

ского воплощения, зачищенные авторскими свидетельствами;

- разработаны г/атематические модели ПГСП с плоскими пневма­

тическими и пневмогидравлическимл распределителями для исследова­

ния динамических характеристик;
- получены новые данные о влиянии геометрических и газодина­

мических параметров дополнительных корректирующих связал на дина­

мику привода;
- разработана методика теоретических и экспериментальных 

исследований ПГСП, удовлетворяощих заданным техническим требова- 

ниям.

Практическая ценность работы состоит в том, что на основе ре­

зультатов теоретических и экспериментальных исследований

- созданы экспериментальные образцы и разработана техничос-



кал документация на изготовление ПГС11;

- разработана конструкция стенда для проведения динамических 

исследований ПГСП;

- разработано программное обеспечение ііасчета дросселирую­

щих плоских пневмогвдравлических распределителей' и выбора пара­

метров корректирующих устройств.

Реализация результатов работы. Созданный комплекс простых 

и достаточно надалшых алгоритмов для аналитических исследований 

ПГСП внедрен на ряде предприятий и в.учебном процессе. Чертежно- 

конструкторская документация на ПГСП с корректирующими устройст­

вами передана на ПО им.С.П.Королева, фирму "Гермет" г.Киев, Киев­

ский завод "Инженерных машин".

* Апробация работы. Основные результаты работы докладывались, 

получили одобрение на ХУ и ХУТ Всесоюзных совещаниях по гидрав­

лической автоштике (г, Калуга, 1980 г., г.Киев, 1983 г.) , на 

Четвертом и Пятом Всесоюзных симпозиумах по пневматическим приво­

дам и системам управления (  г.Тула, 1981, 1983г.г. )  , на Всесо­
юзных совещаниях по пневматика и пнвві/юпрпводу ( г.Львов, ІУ05 г.. 

г,Суздаль, 1390 г. )  , на Республиканских ілніреренциях "Гидрав­

лика и гидропневмопривод машш, автоматов и промышленных роботор"

( г.Киев, 1330 г., г.Севастополь, 198Э, 1990, 1994 г.г.) .

Публикации. По результатам работы опубликовано 55 печатных 

работ, получено IG авторских свидетельств на изобретение.

Структура и объем диссертации. Диссертационная работа состо­

ит из введения, четырех глав, выводов и предложений. Работа в це­

лом содоршт 210 стр. i.ajj/лописного текста, 79 рисунков, 6 таб­

лиц, список цитированной литературы из 154 наименований и прило­

жений.

СОДЕРЖАНИЕ РАБОТЫ

2<l  введении обосновывается актуальность разработки пневмо- 

гидравлических следящих приводов с улучшенной динамикой, аіюрну- 

лированы цель и задача работы, отражены основные положения, имею­

щие научную новизну и практическую ценность.

3 первой гларе дан обзор состояния вопроса, связанного с 

автоматизацией могши л технологического оборудована на базе ис­

пользования ПГСП. Показано, что ПГСП обладают рядом существенных



преимуществ по сравнению с другими типами приводов при использо­

вании -их.'В механизмах малой и средней мощности. При этом ПГСП иы<! 
ют малую массу и габариты, высокий к.п.д. Однако часто неоффекти 
ность таких приводов объясняется их неудовлетворнтзльннш демпфи­

рующими свойствами.

Ддя улучшения динамических характеристик ПГСП и повышения 

качества регулирования разработано несколько вариантов приводов с 

дополнительными пневмогидравлическими связями, принципиальная схе 

ма одного из которых показана на рис Л. Привод содержит управляю­

щее устройство с плоскими распределителями, недифференциальный 

пневмогидравлическиіі исполнительный механизм, систему подпитки 

замкнутой гидроцепи и рабочий орган.

Особенностью данного следящего привода является то, что при. 

одновременном действия управляющего сигнала и возмущения из пере­

мещения рабочего органа, обусловленного следящим движением авто­
матически вычитается перемещение, обусловленное действием возмуще­

ния. Суммарный эффект от параллельной отработки управляющего сиг­

нала но пневматическое и гидравлическому каналам к наличие инва­

риантного входа по возмущении приводит к повышению устоіічивости 
и качества реіулирования ПГСП.

Ка основании аналитического обзора определены основные нап­

равления и задачи данной работы:

- на базе разработашшх схемно-конструкторских решении ПГСП 

создать математические модели для исследования динамических ха­

рактеристик;

- разработать пути повышения устойчивости, точности и быст­

родействия ПГСП;

- создать методики расчета и провести численный эксперимент 

с целью сравнения динамических характеристик ПГС1І с различными 

распределительными, корректирующими и преобразующиш устройствами.

Вторая глава посвящена разработке методов повышен̂ устой­

чивости и качества регулирования ПГСП в классе систем с управле­

нием по отклонению и с корректирующими связями и комбинированных 

систем. Проведена оценка влияния внутренних гидродинамических свя­

зей в ПГСП и разработка новых структурных рошений.

На основе линейных моделей проведен сравнительный анализ 

динамических показателен качества ПГСП с пневматическим и пновмо- 

гидравлическим нлоскн.я распределителями. Покачано, что включе-
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іше в .замкнутый контур системы дополнительного Канада управления 

if одновременная отработка управляющего сигнала по пневматическо- 

wу и гидравлическому каналам способствует шовышёнию коэффициента 
передачи привода по скорости, что равносильно ггри сохранении за­

данной скорости слежения yj-чЗНЬШЄНШ) скоростной установившейся 
ошибки и гювышенша точности, слежения.

В расоштриэаешх схемах ПГСП обіцим элементом является замк­

нутая гиДродэш., зюаволщвдач наряду с усилением отрабатываемого 

сигнала осуществлять дистанционное управление по перемещению. Ис­

следования иоказаад, что данную гидроцепь машо досматривать как 

своеобразный гкдродвмпфер, подключенный к силовой пневматической 

части привода. Проанализировано влияние потерь на трение по длине 

гвдро'лшик на динамические показатели качества регулирования. В 

этом случае дешйирование в приводе будет зависить от гидравли­
ческого сопротивления гидролиний и номинального давления в замк­

нутой гидроцепи. Показано, что с ростом номинального давления в 

гидроцепи быстродействие повышается, а устойчивость ПГСП ухудша­

ется, что было подтверждено в процессе проведення эксперимента.

Отдельно оценено влияние сжимаемости ;.сидкости в гидроцепи на 

динамику привода, которое свидетельствует о наличии в системе двух 

резонансных частот. Демпфирование на данных частотах определяется 

следующим образом

СО, УЗ /* 

f <s +
Г - Iі?}. <*>t V* Vr(my &</иг4) -
52 £<** їїрЖТ^Г

где -  коэффициенты относительного демпфирования
и соответствуете им резонансные частоты

.1 &ро.кГ? •

°J j "I . A "

■a S r* f *

где Vo . VJ-, q  ,rg,Fm -  объемы и элективные площади поршней пнев-
мо- и гидроциляндров исполнительного механизма; fiy , /77/ ,&$,&£ f 

приведенные к осял лсполнитольно'го механизма ijaccj подвижных час­

тей к силы вязкого трения относительно данных осой; к  %Рс -  пос­
тоянная адиабаты и давление воздуха в инониополостях, p t ~рА =р0 ;

m f )  „  :
UHs 'Ь(т£?

~ Т 5 Г  f



Рис.I. Принципиальная схема ПГСП комбинированного

управления с плоским пневмогидравлическим устройством.

Рис. 2. Структурная схема ПГСП комбинированного 

управления.
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• f  * адиабатический модуль обьзюой упругости рабочей жидкости. , 
Исследования показали, что при первой резонансной частоте 

демпфирование в 1ІГС11 определяется параметрами с сатого воздуха и 

оно носит слабый характер. При второй резонансной частоте демпфи­

рование усиливается, так как определяющими становятся параметры 

рабочей жидкости.

Рассматриваемым следящим системам, относяіцимся к замкнутым 

системам, присуще противоречие между условиями повышения устойчи­

вости и-точности в установившемся динамическом режиме. В работе 

показано, что эффективным средством повышения качества регулирова­

ния ПГСП является применение устройств нелинейной коррекции. Раз­

работан привод с корректирующим устройством, в котором во время 

переходного процесса на определенных интервалах времени формирует­

ся сигнал, пропорциональный производной от перепада давления на 

исполнительном механизме привода. Конструкция привода оригинальна, 

зачищена авторским свидетельством на изобретение. ‘

Анализ передаточной функции ПГСП с корректирующим устройством 

показал, что за счет контура, охваченного местной обратной связью 

по динамическому давлению, возникает составляющая, усиливающая 

коэффициент относительного демпфирования

С + fil • Ко. Krofi. '&v
«г- •tg  Гг

где I п  -  коэффициент относительного демпфирования ПГСП без коррек­
ции; К0- коэффициент усиления по расходу пневматического плоского 

распределителя; К>т- коэффициент передачи корректирующего устіюй- 

ства.(

Достоинством данного способа коррекции является усиление кор­

ректирующего сигнала в динамических режимах к его гашение при ста­

тических режи'/дх работы. Повышая устойчивость системы, данная корк 

рекцчя не ухудшает другие показатели ісачества регулирования ПГСП.

Далее в работе проанализирована возможность повышения точ­

ности ПГСП путем применения комбиниіюванного управления, математи­

ческой основой которого является теория инвариантности. Примени­

тельно к рассматриваема ПГСП наиболее сильным возмущением являет­

ся изменение нагрузіси на рабочий орган, пропорциональное перепаду 

давления и полостях исполнительного гидроціїлкндра см. рис Л . Пред 

латаемая техническая реализация кої/лоисщии возмущения иодтверждэ-

о



нав работа аналитическими выкладками.

Структурная схема ПГ СП с компенсацией возмущения'показана на 

рис.2, где Wifi), V^{S)- передаточные функции системы до и после том 
ки приложения возмущения; V(S) -  изображение компенсирующего сигна­
ла. При этом передаточная функция по возгдущвнию имеет следующий

Н и щ .

где Wjsy Ко . %(*>) -  S(Tn*Sa+Z i*T o$4 ) *
Кп- T n ,S n  - коэффициент передачи, постоянная времени и крэЯфи- 

циент относительного демпфирования ПГСЯ; Л  -  постоянная времени, 
Т, = I /КутКо*; К  і -  коэффициент передачи, Ki = Kjm', Куг, Ксж~
коэЫ̂ициенты утечки ь сжатия рабочей среды.

Тогда полная компенсация по возмущению достигается при усло­

вии ІУ- . К. K j

WS>-~|І ( Ю * >  W r7b ' T Q T . S ,
ИЛИ

T.e. вводом в цепь компенсации форсирующего звена или постоянного 

сигнала с коэффициентом передачи К, /Ко К производной (К , /KJTS. 
дополнительны?» сигнал по возьущению не изменяет знаменателя пере- 

даточной функции, т.е.' не оказывает влияния на устойчивость ПГСП, 

но улучшает качество регулирования путем уменьшения составляющей 

ошибки от возмущения.

Таки?* образом, качественный анализ показал возможность суще­

ственного улучшения динагшческюс характеристик ПГСП разработанны­

ми методами и их практическую реализацию.

В третьей главе показано, что более полный и глубокий коли­

чественный и качественны.! анализ динамических процессов в paeditiki*- 

риваемых ПГСП можно выполнить только путем исследования нелиней­

ной математической модели.
В данном случае при составлении математической модели ПГСП 

учтены основные нелинейности, связанные с особенностью протека­

ния газодинамических процессов в дросселирующих щелях плоских рас 

пределителей, полостях пневш- и гидроцилиндров, переменность ко- 

эффициентов дохода рабочих сред, нелинейность зависимости сил 

трения в узлах исполнительного механизма привода от скорости пере­
мещения. Также показано, что' плоские дросселирующие распределите­

ли позволяют получить линейные зависимости площади дросселируй-

9



10

(ііой щ й л и  о ї  о т к р ы т и я  и  манее трудоемки в -изготовлении ло. сравне- . 
нш> с цилиндрическими распределителями.

В предположении о изотермическом характере протекания цро- 

цессои в пневматической части приюда, 'дифференциальные уравнения, 

описывающие газодинамические процессы в полостях пневмоцилиндра 
исполнительного механизма, шдеад следующий вид

»юв истечения через дросселирующие щели по известным зависимостям 
газодинамики; ри < Ра  ~ давления хюздуха в магистрали и атмосфере. 

Полагаем, что пневматический распределитель смещается из

іде X* - величина начального открытия распределителя; Лоу- сме­

щение как следствие несимметричности исполнительного механизма и 

наличия нагрузки на рабочий орган. ,

В работе рассматривалась :лодель ПГСЇІ с учетом гвдродинамиче'с- 

ких’ процессов в загшгутой ги'ЦХ)Цепи , включая дросселирование ра­

бочей жидкости в плоском гидрораспределителе , сжимаемость и поте­

ри на трение в гидролиниях. Более простая математическая модель по­

лучена в предположении абсолютной жесткости гидроцепи и равенства 

коэффициента передачи гидропени единице,К = F ^ /F j[=  I.'
Тогда можно полагать, что У  = 2 и уравнения движения ис­

полнительного механизма ПГСП принимает вид

где , fa , Vi , Vji - давнейия и объемы пневмополостей; R  ,Т - га­
зовая постоянная и температура скатого воздуха; .... -  №о-

созив расходы воздуха через ,цроссаііирую.іие щели
» • • • 9

6<(2) 'P ( * * / f b )  >

$3(9) = h (« ) M  V  °w )  *
f i * ; f/ ffy) ,....tttftf) -  коэффициенты расхода и площади дрос­
селирующих «іелей гінея,латического плоского распределителя;

фунісции расхода, определяемые в зависимости от реки-

нейтрального положения на величину рассогласования Хр= № - г  .

тогда г о , VТі (г ) -  £ (  «о *Хсм *  Хр) 9

ciVi Z_E___
J t гпуГ mi 9
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где -  скорость ПЄрЄі«Є:.(вНИЯ ИСПОЛНИТЄЛьНОГО МвХЩІКЗЛа ПГСІІ,
Р  -  развивае?лое усилие, определяемое. для рассматриваемого слу­
чая, как

[ 6 / і  ' fiP i - 1 %  Щ  * Ф $ £ - р6и. при s jfc to ,

Ъ р а 'Ь р * '\ Ъ р (0 t % Sf$ n I f y * '^ / V " Р*н  

° р и 4 г * ° >  \ ^ - ^ - Щ > \ Р г р ( ^
О при d j. j frfb - f 1pi -pfH I 4  I prfj ^

Р »

где -  сум*арші9 сйлы трения; fy , -  внешняя нагрузка на
рабочий орган.

Проведено определение величины с;.;ецения плоского распредели­
теля , вызванного несимі.;етр;ічность;о конструкции ПГСП. Аналитичес­
кое исследование выполнено в предположении существования докрити- 
ческого pe-:iiir/a истечения с атого воздуха в полость наложения и 
надкритического режима истечения из полости опоро;хнения пневмоци- 
линдра. В это;г, сііучае получены следующие выражения

• ~ > < * t f b o /n , )l- " ‘! / ) « - /  »

i d w J r  ( ¥ ) * * ' {
где <$ -  технологический зазор ме-зду плоскими рабочими поверхнос­
тями распределителя; рю , P^q -  начальные давления в полостях 
пневмоцилиндра при нейтральном положении норчня,

рш= [RibA І̂ (Ш*&ті-ч \ .
Г  IS  fV /fe  ____ 1

Система дифференциальных уравнений, описывалоих нелинейную 
модель ПГСП с учетом полученных начальных значений параметров .з а ­
данных рабочие давления и нагрузок численно интергиров&аась методом 
Рунге-Куута второго порядка. Определяюсь влияние на точность раз­
работанных і ГГСП внутренних гидродинамя че с юіх связей и параметров



корректирующих .уртрх)лств. Дцеюзлтлроїі» уазработаянли датематических 

моделей. проводачась ну том единения экспериментально полученных 
данных с результатами расчета на ЭК.!.

■ ТЗ четвертой главе приведены материалы' экспериментальных ис­

следований і выполненных с целью подтверждения результатов, полу­

ченных на предыдущих этапах работы.

Основными задачами экспериментальных исследований ПГСП яв­
лялись: проверка на экспериментальной установке положений, выдви­

нутых при теоретических исследованиях; определение статических и 

динамических характеристик ПГСП; оценка влияния корректирующих свя­

зей; снятие частотных характеристик привода и оценка ошибки сле­

жения при различных режимах работы.
Доследования схемно-конструкторских решений ПГСП проводилось 

на специально, разработанном стенде, оснащенном комплексом прибо­

ров и аппаратуры. Измерение давлений производилось с помощью тен- 

зометрических датчиков типа ТДДМ и ДІЇ, перемещений - с помощью 

индуктивных датчиков ДП-ЗСМ. Регистрация исследуемых процессов 

выполнялась при помощи ііїлеіітового осциллографа. Визуальный конт­

роль осуществлялся посредством индикаторов перемещения и образцо­

вых манометров.

Статические свойства ПГСП оценивались по силовым, расходным. 

и вероладным характеристикам, При этом использовались пневморасп­

ределители С нулевым И ПОЛО/ШТвЛЬНЫМ перекрытием по дросселирую­
щим щелям. Анализ экспериментально снятых статических характерис­

тик , одна из которых приведена на рйС.З, показывает, что для обо­

их конструкций распределителей на графиках изменения давлений име­
ется характерное смещение точек пересечения кривых, величина кото- 

(юго зависит от номинального давления питания и приложенной внеш­

ней нагрузки. 5
Проведена серия экспериментов но определению зависимости вели­

чины коэффициента ̂расхода от смешения шевмо раси гюделителя. Как 

видно из рис.4 макет ільноо Значение коэффициент расхода принима­

ет, 'щ» открытии, равном 0,002.Ю~3мг и оно составляет 1,05. С уве­

личением открытия численное значение коэффициента расхода уменьша­

ется и при открытии, провисающем 0,1.10 "м , становится равным 

примеряю 0,525.
Оценка сууилартых смл трения в направляющих и подвижных сое­

динениях ПГСП показала, что при всех исследуемых соотношениях Дав-

Т;>



Рис.4.Зависимость коэффициент 
расхода пневматического плос- 
кого распределителя от смеще­
ния.

т г'>Іо

Рис.З.Силовые характеристики 
ПГСП.

Рис.5. Зависимость сумкариых сил тронця з исполнительном 
механизме ПГСП от скорости перемещения.
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явний пмовмопитшпш и номинальных давлений в замкнутой гидроцепи 

на полученных, кривых g . - W W  И!лв.отсй участки с издающей и 

возраставшей ветвями зависимости, что свидетельствует об измене­
нии при определенной скорости 'перемещения характера сил трения, 

переходе от граничного трения к жидкостному. На рис.5 хорошо вид­
на данная закономерность.

Анализ устойчивости и качества регулирования.ПГСП оценивал­

ся но переходным и частотным характеристикам. Типовая реакция 

системы на е,циничный ступенчатый сигнал показана на рис.5. Снятые 

экспериментально частотные характеристики привода свадетельствуют

о том, что при всех исследуемых соотношениях параметров привод 

устойчив,.Перерегулирование в приводе не превышает 21%, а время 
окончания переходного процесса находится в диапазоне 0,015 +0,033с.

Эксперт,«ентаяьное определение зависимости ошибки сле:кения 

от скорости перемещения показало, что использование в пневмогидрав- 

лическом преобразователе исполнительного механизм ПГШ ггневмо- 

цилшідра с большим диаметром способствует уменьшению ошибки слеге- 

н-ш. Повышение .номинального давления н замкнуті гядроцвгтк таксе 
способствует ЄИЮіСЄНИЮ данной ошибки.

Экспериментальные исследования показании, что в реальных усло- 
1.ШІХ эксплуатации ошибка ПГСП не будет пропамать 0 ,0 5 .1 0 “*’м и 
привод будет обеспечивать заданные технические характеристики.

Па основе проведенных исследований ПГСП выполнена разработ- 

-х проектно-конструкторской документации на цикловую систему прог- 
1 іімного управления мачых токарных станков моделей ЭМУС-200, 

■/1!-00А17, где максимальным образом используется энергия ситого 

идуха и обеспечивается полная автоматизация цикла обработки де- 

1 ієі’і малые типоразмеров из цветных металлов и сплавов.

ОСНОВНЫЕ РЕЗУЛЬТАТЫ И ВЫВОДУ

1. По результатам теоретических и экспериментальных иссле- 

н.оааний созданы экспериментальные образцы ПГСП с дополнительными 
.. кж!«гидравлическими связями, техническая реализация которых вы- 

.- пилась в разработке конструкций пневматических и иневмогидравли- 
мСКИХ ПЛОСКИХ ра'С1ірЄДЄЛИТОЛЄЙ для приводов с корректоруКЛЦИШ1 и

чнвариантными связями, защищенных Авторскими свццвтельствами на 

изобретение.
2. Исследованы пути повышения устойчивости и качества регу­

лирования ПГСП с плоскими распределителями к пиевмогидранличнеки-'
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1 ній исполнительными механизмами. Показано, что олновременная отра­

ботка управляющего сигнала по пневматическому и гидравлическое 

каналам я включение в структуру привода замкнутой гедроцапи пе­

редачи управляющего сигнала способствует улучшению процесса ре­
гулирования.

3. Получена упрощенные формулы для расчета частот колебаний 

и коэффициентов демпфирования при учете сжимаемости рабочей жид­

кости и наличии длинных гидролиний в замкнутой гидроцепи.'

4; Разработана нелинейная математическая модель ПГСП с раз­

личны;,и распределительными устройствами и получены аналитические 

зависимости душ определения начального смещения распределителя 

как следствие несимметричности конструкции исполнительного меха­

низма. Определены величины начальных давлений в полостях пневш- 

цюшндра и докритическом и надкритическом режимах истечения.

5. Разработаны методики проектирования корректирующих пнев- 

могидравлических устройств, позволившие провести численный расчет 
их параметров.

6. Экспериментальные исследования статических и динамических 

характеристик ПГСП, выполненные на специальном стенде подтверди­
ли результата теоретических исследований и позволили определись 

характерные зависимости и коэффициенты.

7. На основе проведенных исследований спроектирована система 
автоматизация для металлоре;кутцих станков малых типоразмеров. Логи­

ческие операции решены на базе пневматических элементов высокого 

давления миниатюрной серии, а следящее перемещение выполняется

с помощью разработанных пневмогидравлических следяш приводов.
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А Н О Т А Ц І Я

Таурит Т.Г. Методи та пристрої підвищення якості регулю­

вання пневмогідравлічних слідкуючих приводів машн.

Дисертація ва здобуття наукового ступеня кандидата техні­

чних наук за спеціальністю Об. 0Є. 03 - Системи приводів . Він­

ницький державний технічний університет, Вінниця, 1996.

В дисертації розглянуті питання підвищення якості регулю­

вання пневмогідравлічних СЛІДКУЮЧИХ приводів технологічних 

машин. Проведено експериментальне дослідження динамічних хара­

ктеристик, порівняно результати з аналітичними дослідженнями. 

На основі проведених робот розроблена система автоматиза­

ції металоріжучих верстатів малих типорозмірів.

Taurit Т. G. Methods and devices Гог rise quality of 

regulation pneumohydraullo follow-up unit.

Dissertation for receive learned degree of candidate 

technical sciense by speciality 06.02.03.- The systems of 

drives. Vlnnitskl state technical university, Vinnitsa, 1996.

At the dissertation problems of rise quality and aoouraoy 

regulation of pneumohydraullo follow-up unit of technical 

machines are discussed.Experimental investigation of dynamic 

characterіstіos of drive and comparison results with analitio 

investigations were studied. On the base of the results of the 

work the system of automation to small machine-tools were 

created.

Ключевое слова: пневмогадравлический следящий привод, 

плоский распределитель.
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