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MODERNIZACJA UKLADOW STEROWANIA W POJE ZDZIE
GASIENICOWYM

Streszczenie. W artykule zostaly omowione przyktady modernizagjiktadéw sterowania
pozwalajcych na wykorzystanie konstrukcji czolgowego podaoggsienicowego w nowych projektach
realizowanych przez &odek Badawczo-Rozwojowy Widzeax Mechanicznych ,OBRUM” sp. z o.0.
w Gliwicach. Opisane zostaty prace oraz opracowazigzania podczas projektowania podwozia $nika
mostu szturmowego DAGLEZJA-G (MG-20).

Slowa kluczowe pojazd gsienicowy, most szturmowy, emisja elektromagnetgczisterownik
swobodnie programowalny, tablica kierowcy

1. WSTEP

Pomimo uptywu wielu lat od opracowania polskienktrukcji czotgu PT-91, szereg
rozwigzan technicznych mia adaptow& w nowych projektach. Dotyczy to szczegOdlnie
elementéw zawieszenia i uktadu przeniesienia moatomiast elementy stegge % juz
dzisiaj na ogo6t trudno dagine, a ich emisyjrié elektromagnetyczna ¢zto przekracza
dopuszczalne normy (jest zbyt wysoka).

W Gsrodku Badawczo-Rozwojowym Ugdzen Mechanicznych ,OBRUM” sp. z o.0.
w Gliwicach rozpocgto w roku 2009 prace nad nowoczesnym mostem sSziuymona
podwoziu gsienicowym o kryptonimie DAGLEZJA G. Jako podwoZiazowe zostato
zastosowane podwozie czotgu PT-91. Po odpowiedadgptacji kadtuba, zwzanej
Z szeregiem przerébek mechanicznych wykonane pogtaiwozie bazowe przeznaczone do
transportu oraz uktadania geta na przeszkodzie (pokazane na rysunku 1).

Rys. 1. Most gsienicowy DAGLEZJA-G (MG-20)
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W przypadku niektérych wybranych elementow stgygh w podwoziu MG-20
zastosowano nowe rozagiania, ktore dotychczas byly realizowane [1] przykerzystaniu
migdzy innymi cewek, przekaikdéw elektromagnetycznych czy stycznikow.

Sposob rozkladania mita zostat zautomatyzowany poprzez zastosowanielzmi
innymi sterownikdw swobodnie programowalnych (aRgogram Logic Controler- PLC).
Operator wykonuje tu czynda zwigzane z ukliadaniem i podejmowaniemgsta mostu za
pomog pulpitu wynagnego [3].

Ze wzgkdu na zastosowanie w poéfizie sterownikow PLC, konieczne byto
zasgpienie niektorych ukladéw sterowania (dotychczasalizewanych za pomac
tradycyjnych, elementéw wykonawczych typu: przekki, kondensatory, cewki) przez
sterownik. W tym celu zostata opracowana dokuméamtaa podstawie, ktorej wykonana
zostataspecjalna tablica - skrzynia sterowania zbimajsygnaty informacyjne z catego
pojazdu (pokazana na rysunku 2). W wyniku zastos@vanowoczesnych i obecnie
ogolnodostpnych elementoéw zmniejszono koszty zakupu oraznigtix problemow z ich
pozyskaniem, zwkszapc jednoczénie maliwosci diagnostyki pracy danego ukiadu np.
w pracach serwisowych.

—

Rys. 2. Tablica sterownikow

Opracowany kodrodtowy (skompilowany nagpnie dla zastosowanego sterownika)
oraz modernizacja pgtzen elektrycznych umadiwity zastapienie dotychczasowych uktadéw
sterowania:

- filtrowentylacp;

- uktadem @wietlenia zewgtrznego pojazdu;

- ukladem pomiaru énienia w silniku i skrzyni przektadniowej;
- ukladem pomiaru temperatury w silniku;

nowymi uktadami sterowania.

Ponadto wykonana modernizacja pozwolita tea gtboka modyfikacp tablicy
kierowcy.
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2. MODERNIZACJA TABLICY KIEROWCY

Informacje kontrolujce biegcy stan pracy silnika w pajdzie byty dotychczas
przetwarzane poprzez wskaki analogowe. Obecnie zmodernizowano ukfad ejekziny
odpowiadajcy za kontrad pracy silnika w taki sposob, aby jego parametegazywane
byly za pdrednictwem magistrali CAN. Zastosowanie konwertgygnatu analogowego na
sygnat cyfrowy [2] (pokazany na rysunku 3) utiito konwersg sygnatéw analogowych
przekazywanych za pomgczujnikow z rezystorami termometrycznymi na sygraifrowe
przekazywane za prednictwem magistrali CAN.

Zastosowane rozgaanie pozwolito na uzyskanie informacji o temperath oleju
i ptynu chtodzacego pojazdu w postaci cyfrowej, bez koniegzngrzerdbki mechanicznej
przylaczy pomiarowych konwertggych wielkaci nieelektryczne na sygnaty elektryczne.

Rys. 3. Konwerter analogowo-cyfrowy [2]

Wprowadzono réwnie pomiar cénienia oleju w silniku, stosgg czujniki cénienia
Z wyjsciem do transmisji danych poprzez interfejs CAN.

Informacje dotycgce prdkaosci pojazdu oraz pudkosci obrotowej silnika dostarczaty
dotychczas do pdkosciomierza i obrotomierza ganice tachometryczne [1]. Obecnie
w miejsce pgdnic tachometrycznych zdecydowanog¢ sha zastosowanie enkoderow
z interfejsem CAN. Taki kierunek dzigtgpozwolit na zobrazowanie wszystkich parametréw
silnika za pomog jednego monitora, a nie jak dotychczas za pamauernikdw
wskazowkowych.

Kolejng z informacji, ktég dostarcza przetwornik z interfejsem CAN jest pozio
paliwa w zbiornikach. Adaptacja takiego rozmania umaliwita okreslenie szacowanego
przebiegu, madiwego do przejechania bez dotankowywania wozu.

Wszystkie uzyskane informacje zostgrzetworzone przez program w sterowniku
PLC i zobrazowane za pomypanonitora tworzcego nowy tablicc kierowcy. Kierowca,
oprécz parametréw pracy silnika, ma #zek maliwo$¢ podghdu stanu natadowania
akumulatorow w pojedzie oraz nagcia tadowania akumulatorow.

Niewielka ingerencja w ukfad mechaniczny oraz aovkoncepcja uktadu
elektrycznego pozwolity na uzyskanie funkcjonalneggstemu kontroli stanu pojazdu
z mazliwoscia dalszej jego modernizacji i rozbudew nowe ukilady sterowania. Widok tak
opracowanego panelu przetnikow przedstawia rysunek 4, natomiast zmodewsne]
tablicy kierowcy rysunek 5.
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Rys. 4. Zmodernizowany panel Rys. 5. Widok zmodernizowanej tablicy
przetacznikéw [materiat wiasny] kierowcy [materiat wiasny]

Rozproszony ukiad sterowania zostat przedstawiorey rysunku 6. Poprzez
wprowadzenie takiego rozg#ania oraz mdiwosci, ktére daje nam zastosowanie w wyrobie
magistrali CAN jestemy w stanie w dowolny sposéb konfiguroivauktad sterowania.
Mozliwe s3 dowolne implementacje izestawienia wybranych eledw np. czujnikow
temperatury #dz cisnienia lub dowolnie wybrane zestawienia potrzebnyarametrow
(predkaosci, temperatury, énienia, nagjcia, poziomu paliwa) [3].
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Rys. 6. Schemat blokowy pajczai elektrycznych

Zmodernizowany uktad elektryczny podwozia mosgarty na magistrali CAN
umazliwia réwniez zastosowanie nowego typu regulatoréw, wykorzysiigh magistral
CAN. Pozwala to na kontr@lparametrow pracy regulatorow n@pa, takich jak: pad
tadowania, nagrcie, ilos¢ zwak powstatych w ukfadzie oraz kompensatgmperaturow
potrzebr do prawidiowego tadowania akumulatoraalowych.

Nowy system sterowania oparty na sterowniku PL@odliwia nie tylko
unowoczeénienie rozwjzan stosowanych dotychczas w czotgu, ale pozwala nadowanie
parametrow pracy silnika przez operatora mostuulpige wynagnym w trakcie uktadania
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lub podejmowania pesta. taczac dwa niezalene systemy - sterowania rozktadaniem mostu
oraz kontroli parametrow pracy silnika, wptywamyntysamym na zapewnienie ¢gkszego
bezpieczéstwa pracy zatogi.

Przyktadem mze by tu blokada uniemdiwiajgca przypadkowe uruchomienie
funkcji rozktadania prgsta mostu podczas przemieszczanig gojazdu lub przy
niewystarczajcej predkaosci obrotow silnika (pompa hydrauliczna zasilana pgrzekiadni
PTO ang. Power Take Off — przeniesienie mechanicaagdu silnika na pomp
hydrauliczm).

Uktad zmodernizowanej tablicy kierowcy opisanegastykule mana nazwaé uktadem
uniwersalnym, poniewajest maliwy do zastosowania w kdym z wyrobow, tam gdzie
zostal zaadaptowany silnik czotgowy S12U Ilub jeguchmdne. Zmniejszone wymiary
gabarytowe elementéw wchagzch w sktad kompletacji systemu pozwalaga uzyskanie
dodatkowej przestrzeni (tj. doi miejsca w wyrobie).

3. MODERNIZACJA STEROWANIA UKLADEM O SWIETLENIA
| FILTROWENTYLACJ A

Oprocz przedstawionej powgj modernizacji kontroli parametréw silnika
wprowadzono rownie w pojedzie bazowym/podwoziu MG-20 nowe sterowanie
filtrowentylacjg pojazdu. Elementy wykonawcze pozostaty bez zmatgmiast cata logika
sterowania zostata przeniesiona z elementu wykonegec (skrzyni przekaikowej) na
logik¢ programowala zaimplementowan w sterowniku PLC. Program zostat napisany
i skompilowany za pomaarodowiska PROSYD, ktorego fragment przedstawiamg&uy.

(& PROSYD_1131
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Rys.7. Fragment programu

Wykonano rownig oprogramowanie stemge awietleniem zewetrznym pojazdu
z zachowaniem wymagadla pojazdow czotgowych. Uwzglnione zostaly tutaj zakresy
dziatania éwietlenia w trybie 1 i % oraz inne zawiane z trybem czotgowym. Elementami
wykonawczymi g przekaniki, natomiast sterowanie nimi odbywag spoprzez sygnaty
dyskretne wprowadzone do logiki sterownika.
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Uzyskanie sprawnych systeméw we wszystkich prdigpeh uwarunkowane byto

przede wszystkim odpowiednim doborem parametrOwnefgow zasfpczych stosowanych
w wyrobie oraz ich integragj z dotychczasowymi rozwzaniami, ktore nie byty
modernizowane.

4. WNIOSKI:

Modernizacja ukfadéw sterowania przeprowadzona vdwpziu mostu MG-20
przyczynita s do unowoczénienia pojazdu, uwolnita od potrzeby stosowaniari
dostpnych uradzen i podzespotéw oraz pozwolita na zastosowanie naesych,
wysokowydajnych uktadow spetnigych takie same funkcje.

Wykorzystupc zmodernizowany uklad przesylu sygnatdow (sygnakzegytane
cyfrowo) po zainstalowaniu dodatkowych gnizen do transmisji radiowej, jestay
w stanie kontrolow&z miejsca dowodzenia stan pojazdu podczas praeyemie.

Znacznie w¢ksze maliwosci obrobki i archiwizowania sygnatow cyfrowych gaj
moaozliwosci kontroli i archiwizacji standw wybranych param@t wozu. Przyczynia
si¢ to do biegcej kontroli stanu poszczegdélnych uktadow w pdige, umaliwiajac
wczesniejsze wykrycie uszkodae ktore w niewiadomym dla obstugi czasie mog
zmieni swoj status na awagrunieruchamiajca wyrob.
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UPGRADING CONTROL SYSTEMS IN A TRACKED VEHICLE

Abstract. The paper discusses examples of the upgrade abtsgstems carried out to enable the use

of tracked chassis structure of a tank in new tejemplemented by OBRUM in Gliwice. Work conductaatl
solutions developed during the design of a chasmider for the DAGLEZJA-G (MG-20) assault bridgee a
described.
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