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STRESZCZENIE ROZPRAWY DOKTORSKIEJ]

pt. ,,.Badanie wtasciwosci hydrostatycznego uktadu skretu przegubowych bezzatogowych

platform ladowych w systemie podazania za przewodnikiem”

Rozwo6j bezzatogowych platform ladowych (BPL) umozliwia ich coraz szersze
zastosowanie w celu ograniczenia wysitku 1 zagrozenia dla operatora. Wykorzystywane sg na
terenie skazonym, polu walki oraz dzialaniach w terenie zurbanizowanym, a takze w systemie
logistycznym w czasie akcji ratowniczych, transportowania sprzetu i cigzkich fadunkéw. Coraz
czesciej jednak wystepuje potrzeba transportowania w miejsca trudno dostepne dla
konwencjonalnych $rodkéw transportu. Znaczaco poprawiajagcy ergonomi¢ sterowania
platformy transportowej jest system podazania za przewodnikiem, poniewaz platforma
autonomicznie podaza za operatorem, kopiujac jego $ciezke i zachowujac bezpieczng odleglosé
bez koniecznych dziatan ze strony operatora. Za prawidlowy dobor korytarza ruchu
odpowiedzialny jest przewodnik, ktéry musi podczas marszu wybiera¢ trasg, ktora bedzie
mogla pokona¢ rowniez platforma. Wymagane jest, aby platforma przemieszczata si¢ po
wyznaczonej sciezce w celu unikniecia kolizji z przeszkoda 1 utrzymywala statg odleglos¢ za
przewodnikiem. Na podstawie analizy literaturowej przyjeto jako najbardziej odpowiednia do
potrzeb systemu podazania za przewodnikiem, ggsiennicowg bezzatogowa platforme¢ ladowa
Z przegubowym hydrostatycznym uktadem skretu.

Przeprowadzono badania identyfikacyjne w celu wyznaczenia wybranych wielkosci
hydrostatycznego uktadu skretu w tym rozdzielacza bezzatogowej platformy ladowe;.
Przebiegi czasowe zmiany warto$ci ci$nienia w sitownikach podczas proby wykonanej na
r6znych podlozach pozwolily na wyznaczenie i1 obliczenie podstawowych parametréw
hydrostatycznego uktadu skretu oraz okreslenie wptywu uktadu napedowego na drgania uktadu
skretu platformy. Opracowany model symulacyjny uwzglednia wszystkie najistotniejsze
wielko$ci hydrostatycznego uktadu skretu i sktada si¢ z cze$ci modelu hydrostatycznego uktadu

skretu 1 sterowania oraz modelu kinematycznego BPL. Model symulacyjny zostat



zweryfikowany badaniami do§wiadczalnymi. Gotowy model symulacyjny platformy pozwolit
na przeprowadzenie badan symulacyjnych, ktérych celem byto okre§lenie odchylenia
otrzymywanego toru ruchu cztonu przedniego i tylnego od zadanego toru ruchu, a takze
uzyskiwany kat i predkos¢ skretu BPL z hydrostatycznym uktadem skretu. Drugim celem badan
byto okreslenie wptywu zmiany wtasciwosci hydrostatycznego uktadu skr¢tu na odchylenia
toru ruchu BPL od zadanego toru ruchu.

Przeprowadzone badania okreslity wptyw wlasciwosci hydrostatycznego uktadu skretu
lekkiej przegubowej bezzatogowej platformy ladowej, na odwzorowanie toru ruchu w systemie
podazania za przewodnikiem. Niniejsza rozprawa oraz przedstawione wyniki moga stanowic

podstawe do dalszych badan BPL w systemie podgzania za przewodnikiem.



