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Streszczenie rozprawy doktorskiej

pt. ,,Analiza pos$lizgu kotowych platform wysokiej mobilnosci

z hydrostatycznymi uktadami napedu jazdy™.

Bezzatogowe Platformy Ladowe z napgedem hydrostatycznym sa coraz czeSciej
spotykanymi platformami w zastosowaniach zaréwno cywilnych jak 1 militarnych.
Szczegdlng grupa platform sg konstrukcje lekkie o niewielkich rozmiarach zwane Lekkimi
Bezzatogowymi Platformami Ladowymi (LBPL). W LBPL najczesciej spotykanymi
uktadami bieznymi sg uktady gasiennicowe ktore nie sa jednak idealnymi uktadami bieznymi.
W pracy przedstawiono alternatywe dla ukladow gasiennicowych w postacie uktadow
kotowych. Platformy wyposazone w kotowe uktady biezne to Lekkie Kotowe Bezzalogowe
Platformy Ladowe (LKBPL). Wykazano problemy jakie powstaja przy takiej zamianie
z czego gtdéwnym problemem jest zapewnienie maksymalnych momentéw napgedowych przez
kazde z kot poprzez ksztattowanie poslizgu koto/podtoze.

W pracy przeprowadzono analize dostepnych uktadéw kontroli poslizgu pojazdow
z napedem mechanicznym oraz hydrostatycznym 1 ich przydatnos¢ w LKBPL. Mozliwosci
istniejagcych uktadéow antyposlizgowych odniesiono do wymagan LKBPL w zakresie
wielkosci niezgodnosci kinematycznych podczas pokonywania przeszkdd terenowych.
Analiza dostgpnych materiatow wykazala, ze brak jest dostepnych uktadow antyposlizgowych
ktore mogg pracowa¢ w LKBPL ze wzgledu na ich wysokie wymagania odno$nie mobilnosci
- rozumianej jako zdolno$¢ do przemieszczania si¢ po terenach o malej przyczepnosci oraz
pokonywania przeszkod terenowych.

W zwiazku z powyzszym sformutowano cel pracy: ,,Zbadanie wptywu uktadu kontroli
poslizgu na mobilnos¢ Lekkich Kotowych Bezzatogowych Platform Ladowych wysokiej

mobilnosci z hydrostatycznym uktadem napgdowym jazdy”.



W pracy przyjeto zalozenie, ze mozna poprawi¢ mobilnos¢ LKBPL poprzez
zastosowanie uktadu antyposlizgowego opartego o uktad hamulcowy. W celu sprawdzenia
poprawnosci zalozenia przeprowadzono wstepne badania symulacyjne. Otrzymane wyniki
potwierdzity, ze zastosowanie uktadu hamujacego poszczegdlne kota (uktad antyposlizgowy)
w znaczacym stopniu zwigksza mobilno$¢ LKBPL.

W dalszym etapie pracy przeprowadzono badania symulacyjne pokonywania
wytypowanych przeszkod przez LKBPL. Celem badan bylo okreslenie poziomu réznié
predkosci poszczegdlnych kot, sprawdzenie poprawnosci dzialania modelu uktadu
napedowego oraz weryfikacja poprawnosci dziatania modelu kota. W modelu LKBPL
zastosowano model kota podatnego, ktoéry uwzgledniatl charakterystyke wspotczynnika
przyczepnosci w funkcji poslizgu, umozliwial dynamiczng zmian¢ promienia kota wynikajaca
ze zmiany obcigzenia oraz umozliwial odwzorowanie ksztaltowej wspotpracy kota
Z podtozem.

W celu walidacji modelu zbudowano obiekt rzeczywisty. Przeprowadzono szereg
symulacji pozwalajacych wyznaczy¢ obcigzenia poszczegolnych elementéw modelu LKBPL.
W oparciu 0 wiedze¢ inzynierska oraz wyniki badan symulacyjnych zaprojektowano
a nastepnie wykonano obiekt rzeczywisty.

Pozwolit on na walidacj¢ modelu LKBPL na dwéch typach przeszkod. Przeszkodzie typu
murek o wzglednie matym wspotczynniku przyczepnosci (¢~0,3) oraz przeszkodzie typu
kraweznik o wzglednie duzym wspotczynniku przyczepnosci (¢~0,9). Otrzymane wyniki
z badan na obiekcie rzeczywistym pozwolily dostroi¢ model tak, aby wyniki otrzymane byty
ze sobg zbiezne w zadowalajacym stopniu.

Ostatnimi  badaniami zawartymi w przedstawionej pracy byly badania uktadu
antyposlizgowego i jego wptywu na mobilnos¢ LKBPL. Zwalidowany model LKBPL zostat
rozbudowany o model uktadu antyposlizgowego w dwoch konfiguracjach. Przeprowadzono
badania pokonywania wytypowanych przeszkoéd przez model w obu konfiguracjach oraz
zmiennych parametrach aktywujacych uktad.

Przeprowadzone badania wykazaty istotny wptyw ukladu kontroli poslizgu na mobilno$é
Lekkich Kotowych Bezzatogowych Platform Ladowych z hydrostatycznym ukladem
napedowym jazdy czym z powodzeniem osiggnigto postawiony cel pracy.

Praca potwierdza wysoka skutecznos$¢ zastosowania uktadu antyposlizgowego opartego
o uktad hamulcowy do kontroli poslizgu w LKBPL z hydrostatycznym uktadem napedu
jazdy.



Na podstawie przyjetych kryteriow oceny opracowanych na potrzeby badan stwierdzono,
ze wsérdd przebadanych wariantow uktadow antyposlizgowego najwyzej ocenianym
wariantem jest model w konfiguracji 2, gdzie poslizg minimalny wynosi s;=15%, warto$¢
graniczna poslizgu wynosi s;=60% oraz maksymalny moment hamujacy jest rowny 20%
generowanego wejsciowego momentu napedowego — ocena wyzsza o okoto 20% od
najnizszej oceny.

Jako dalsze kierunki rozwoju wskazane jest zbudowanie rzeczywistego uktadu
antyposlizgowego 1 przeprowadzenie badan walidacyjnych — do czego zostat przystosowany
zbudowany obiekt rzeczywisty poprzez zastosowanie zmodyfikowanego uktadu

hamulcowego.



