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{54) Servomechanizmus s polohovou spitnou vizbon
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Servomechanizmus s polohovou spétnou
védzbou, ktory je urfeny pre riadenie polohy
vykyvnej dosky axidlneho hydrostatického
prevodnika. Spétnd védzba je tvorend pria-
mou dvojramennou pdkou, ku ktorej je v
strednej Casti pripojeny postival umiestne-
ny v prvom valcovom otvore telesa servo-
mechanizmu, pricom jeden koniec dvojra-
mennej paky je cez piest mechanicky spo-
jeny s vykyvnou doskou axidlneho hydro-
statického prevodnika.

Podstata rieSenia je v tom, Ze druhy ko-
niec dvojramennej padky je pomocou &apu
spojeny s ovlddacim piestom, ktory je ulo- _
7Zeny v druhom valcovom otvore telesa @ <
spriahnuty s dvojéinnou pruZinou. Pri pre-
vedeni servomechanizmu s mechanickym
ovladanim je na ovladacom pieste vytvore-
néd drarka, do ktorej s volou zapadd pre-
stavovaci ¢ap ovlddacej paky. Pri prevedeni
servomechanizmu urfeného pre riadenie
tlaku hydrostatického prevodnika v zdavis-
losti na polohe jeho vykyvnej dosky je k
telesu aspofi na jednom konci pripojena
tlakovd koncovka, v ktorej je stoso s ovla-
dacim piestom umiestneny korek&ny piest.
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Vyndlez sa tyka servomechanizmu s po-
lohovou spédtnou vézbou, ktory je urleny
pre riadenie polohy vykyvnej dosky axiil-
neho hydrostatického prevodnika.

Pri pouZiti axidlnych hydrostatickych
prevodnikov v pohonnych systémoch stro-
jov st poZiadavky na riadenie prevodnikow
velmi réznorodé. Z hladiska vyrobcu je
Ziadtlce, aby ¢o najviac tychto poZiadaviek
splnil s minimdlnou wbmenou zdkladného
prevedenia.

U mnohych zndmych prevedeni je servo-
mechanizmus rieSeny tak, Ze jeho ovladacia
pdka je spojend pomocou tiahla s pdkovym
mechanizmom, na ktorom je pripojeny hyd-
raulicky posuvaf so strediacou pruZinou a
spojenie s vykyvirou doskou. Pri potrebe
hydraulického wovlddania alebo vykonovej
reguldcie sa k tomuto mechanizmu pridava
eSte hydraulicky ovlddaci valec pripojeny
pomocou pdkového mechanizmu, &o pred-
stavuje adaptdciu nevyhodnd =z hladiska
zdstavbovych rozmerov, hmotmosti i préc-
nosti.

Toto prevedenie sa nepouZiva v kombind-
cii s elektrickym riadenim. Iné zndme rie-
Senie je prevedené tak, Ze hydraulicky o-
vlddany postdvad je spojeny s predpédtou
sticso umiestnenou dvojtinnou pruZinouy,
ktord je tiahlom spojend s medzilahlym bo-
dom spétnovédzobnej paky, ktorej jeden
koncovy bod je spojeny s vykyvinou doskou
a druhy koncovy bod je otodny okolo pev-
néeho bodu.

Toto rieSenie umoZiiuje tieZ elektrické
riadenie pri pouZiti pridavného Clena s e-
lektrickym vstupom a dvomi tlakovymi vy-
stupmi pripojenymi na postvad. RieSenie
neumoZiiuje mechanické ovlddanie polohy
vykyvnej dosky a také typy riadenia, pri
ktorych sa poZaduje riadit vystupny tlak
hydrostatického prevodnika v zavislosti na
polohe vykyvnej dosky.

Daldim zndmym rieSenim je dvojstupiiovy
servomechanizmus obsahujici v pevnom te-
lese umiestnené dva stiosé postvade, z kto-
rych prvy je riadiaci a je uloZeny v druhom
— riadenom postivati stredenom dvomi pru-
Zinami a pomocou spédtnovdzobnej péky a
tiahla pripojeny k vykyvnej doske. Tento
servomechanizmus umoZiluje mechanické
a elektrické wovlddanie polohy vykyvnej
dosky uloZenej na valivom loZisku, nie je
viak vhodny pre ovlddanie vykyvnej dosky
uloZenej na klznom loZisku z d&vodov ne-
vyhovujicej presnosti riadenia. Obmeny pre
iné typy riadenia u tohoto prevedenia nie
st zname.

Uvedené nevyhody wodstraiiuje servome-
chanizmus s polohovou spédtnou vézbou tvo-
renou priamou dwojramennou pékou, ku
ktorej je v strednej ¢asti pomocou &apové-
ho spojenia pripojeny posivaé umiestneny
v prvom valcovom otvore telesa servome-
chanizmu, pridom jeden koniec dvojramen-
nej pdky je cez piest mechanicky spojeny
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s vykyvnou doskou axidlneho hydrostatic-
kého prevodnika podla vyndlezu, ktorého
podstata spoCiva v tom, Ze druhy koniec
dvojramennej pdky je pomocou &apu spo-
jeny s ovlddacim piestom, ktory je uloZeny
v druhom valcovom otvore telesa a spriah-
nuty s dvojcinnou pruZinou.

Druhy valcovy wotvor je zo strany dvoj€in-
nej pruZiny uzavrety zdtkou opatrenou na-
stavovacim z4vitom. Postvaé pozostdva z
dvoch dielov a je vytvoreny tak, Ze prvy
diel obsahuje riadiace hrany a s druhym
dielom, ktory je pripojeny k dvojramennej
pédke, je spojeny pomocou zdvitového spoja.
Na wovladacom pieste je vytvorena dréaZka,
do ktorej s vblou zapadd prestavovaci &ap
ovladacej pdaky. K telesu je aspoil ma jed-
nom konci pripojend tlakovd koncovka, v
ktorej je stioso s ovlddacim piestom umiest-
neny korek&ny piest.

Vyhodou prevedenia servomechanizmu
podla vyndlezu je jednoduch4 stavebnicovéd
konStrukcia umoZiiujica mechanické, hyd-
raulické a elektrohydraulické riadenie po-
lohy vykyvnej dosky, ako aj riadenie vy-
stupného tlaku prevodnika. Takyto servo-
mechanizmus umoZiluje presné riadenie po-
lohy vykyvnej dosky uloZenej na klznom
loZisku.

Dalej pri hydraulickom a elektrohydrau-
lickom riadeni umoZiiuje odvrdtenie ne-
priaznivych nésledkov plyntcich z portch
doprevddzanych zniZenim napédjacieho tla-
ku hlavného obvodu prevodu, v ktorom je
prevodnik zapojeny.

Na pripojenych vykresoch je zndzorneny
priklad prevedenia servomechanizmu s po-
lohovou spédtnou vdzhou podla vyndlezu,
kde je na obr. 1 pozdlZny rez servomecha-
nizmom a schematické pripojenie k hyd-
raulickému obvodu prevodnika, ako aj me-
chanické spojenie spdtnovdzobnej pédky s
ovlddacou dastou tohoto prevodnika. Na
obr. 2 je pozdiZny rez mechanickym ovlada-
¢om servomechanizmu a ma obr. 3 je po-
zdlZny rez pripojenou tlakovou koncovkou
servomechanizmu.

Servomechanizmus s polohovou spdtnou
vdzbou pozostiva z telesa 1, v ktorom je
vytvoreny prvy a druhy valcovy otvor 11,
12. V prvom valcovom wotvore 11 je uloZeny
postval 2 pozostdvajici z prvého diela 21,
na ktorom sd vytworené riadiace hrany 24
a ktory je pomocou zavitového spoja 25 spo-
jeny s druhym dielom 22 pripojenym pro-
strednictvom &apového spojenia 41 k stred-
nej casti dvojramennej péky 4.

Dvojramennd pdka 4 je svojim jednym
koncom prepojend pomocou ¢&apu 32 s o-
vlddacim piestom 3, Kktory je zviazany s
dvojéinnou pruZinou 31 a uloZeny v druhom
valcovom otwvore 12 uzavretom zo strany
dvojéinnej pruZiny 31 zdtkou 33, ktord je
opatrend nastavovacim zdvitom 331. Ovléd-
daci piest 3 zasahuje svojim jednym kon-
com do prvého ovlddacieho priestoru 121
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a druhym koncom do druh&ho ovladacieho
priestoru 122.

Druhy koniec dvojramennej paky 4 je
cez piest 101 mechanicky spojeny s vykyv-
nou «doskou 10 axidlneho hydrostatického
prevodnika. Pri prevedeni servomechaniz-
mu s mechanickym ovlddanim je na ovla-
dacom pieste 3 vytvorend drédzka 34, do
ktorej s vOlou v zapadd prestavovaci Cap
51 ovlddacej pdky 52, ktord je otofne ulo-
7end pomocou hriadela 53 v mechanickej
koncovke 5 pevne spojenej s telesom 1.

Pri prevedeni servomechanizmu urCené-
ho pre riadenie tlaku hydrostatického pre-
vodnika v zdvislosti na polohe jeho vykyv-
nej dosky 10 je k telesu 1 na jednom alebo
obidvoch koncoch pripojend tlakova kon-
covka B, v ktorej je stioso s ovlddacim pies-
tom 3 umiestneny korekfny piest 61.

Korekény piest 61 sa jednym koncom oO-
piera o &elo ovlddacieho piesta 3 a druhym
koncom zasahuje do tlakovej komory 62
napojenej na tlakovy vystup riadeného pre-
vodnika.

Pri montaZi servomechanizmu sa poloha
ovladacieho piesta 3 a predpétej pruZiny
31 do telesa 1 nastavi skrutkovanim zatky
33 tak, aby sa odstranil osovy pohyb piesta
3, ak v jeho ose pOsobi sila menSia ako je
predpétie pruZiny 31. Hydraulické vynulo-
vanie celého servomechanizmu spolu s vy-
kyvnou doskou 10 sa prevedie po montaZzi
na prevodnik skrutkovanim prvého dielu
21 posivaca 2 do druhého dielu 22, ¢im sa
meni poloha riadiacich hrédn 24 voli Capo-
vému spojeniu 41.

Vzajomné poloha prvého dielu 21 a dru-
hého dielu 22 sa samofinne zaistuje ich
vzdjomnym radidlnym presahom. Ak sa pri-
vedie tlakova kvapalina do prvého ovldda-
cieho priestoru 121, posunie sa ovladaci
piest 3 vlavo do polohy, pri ktorej nastane
silovd rovnovdha medzi silou dvojfinnej
pruZiny 31 a silou od tlaku na ovladaci
piest 3. Zaroveil sa prestavuje aj dvojramen-
néa paka 4 spolu s postuvatom 2 tak, Ze sa
spoji prvy kandl 13 s plniacim kandlom 15
a druhy kandl 14 sa prepoji do odpadu.
Tym sa piest 181 zaCne prestavovat smerom
doprava, priom sGfasne prestavuje vykyv-
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na dosku 108 a dvojramennid pdku 4, ktoréd
prestiva doprava tieZ posivat 2, a to do-
vtedy, aZ sa na riadiacich hrandch 24 na-
stavia v prvom a druhom kanali 13, 14 také
tlaky, ktoré udrZia vykyvni dosku 10 v rov-
novaznej polohe.

Pocas celej tejto ¢innosti je druhy ovla-
daci priestor 122 prepojeny s odpadom. V
pripade, ak sa tlakovd kvapalina privadza
do druhého ovladacieho priestoru 122, pre-
poji sa s cdpadom prvy ovladaci priestor
121 a celad popisand Cinnost sa analogicky
opakuje. Takyto reguladny pochod je cha-
rakteristicky pre prevedenie servomecha-
nizmu s hydraulickym alebo elektrohydrau-
lickym wovlddanim. Pri prevedeni servome-
chanizmu s tlakovymi koncovkami 6 sa na
rovnovéaznej polohe ovladacieho piesta 3
podiela e3te sila od korek¢ného piesta 61
vyvinuta vystupnym tlakom riadeného pre-
vodnika privadzanym do tlakovej komory
62. Pri poruche prewodu sprevddzanej po-
klesom vystupného tlaku pomocného hyd-
rogenerdatora 7 poklesne i riadiaci tlak po-
sobiaci ma wovlddaci piest 3, ¢im sa bud
spomali Cinnost prevodu alebo pri vicsej
poruche sa ovlddaci piest 3 a stCasne aj
vykyvna doska 10 prestavi do mneutralnej
polohy. Tym sa pohyb stroja zastavi a pre-
dide sa dalSiemu Sireniu poruchy, pripadne
ohrozeniu bezpecénosti préce.

Podm‘enkou pre prevedenie tohoto pocho-
du je spréavne nastavenie preptstacieho ven-
tila 8 v reldacii k charakteristike pruZiny
31 a tlaku potrebmému na ovladanie piesta
101. Tato vlastnost umoZiiuje pouZitie pre-
vodnikov s klznym uloZenim vykyvnej dos-
ky vyznafujticich sa nizkou hluCnostou a
jednoduch$ou konStrukciou i pre pohon po-
jazdu mobilnych strojov.

Pri prevedeni servomechanizmu s mecha-
nickym wovlddanim je prestavenie ovladacie-
ho piesta 3 zavislé na matofeni hriadela
53, ktory otaca ovladacou pékou 52, pri¢om
vdla v sa prejavi ako mftvy chod servome-
chanizmu. Dvojéinnd pruZina 31 méa pri
tomto prevedeni servomechanizmu funkciu
vracania ovlddacieho piesta 3 do neutralnej
polohy po zru$eni mechanického signalu.

PREDMET VYNALEZU

1. Servomechanizmus s polohovou spét-
nou vidzbou tvorenou priamou dvojramen-
nou pakou, ku ktorej je v strednej Gasti po-
mocou Capového spojenia pripojeny posu-
va¢ umiestneny v prvom valcovom wotvore
telesa servomechanizmu, priCom jeden ko-
niec dvojramennej paky je cez piest mecha-
nicky spojeny s vykyvnou doskou axidlneho
hydrostatického prevodnika wvyznaCujici sa
tym, Ze druhy koniec dvojramennej paky (4)
je pomocou ¢apu (32) spojeny s ovlddacim
piestom (3], ktory je uloZeny v druhom val-
covom otvore (12) telesa (1) a spriahnuty
s dvojinnou pruZinou {31).

2. Servomechanizmus podla bodu 1 vy-
znaujici sa itym, %e druhy valcovy otvor
{12) je zo strany <dvojinnej pruZiny (31}
uzavrety zéatkou (33) opatrenou nastavova-
cim zavitom (331).

3. Servomechanizmus podla bodu 1 vy-
znatujici sa tym, Ze postuval (2] pozostdva
z dvoch dielov a je vytvoreny tak, Ze prvy
diel (21) obsahuje riadiace hrany (24) a s
druhym dielom (22), ktory je pripojeny k
dvojramennej pake (4) je spojeny pomocou
zévitového spoja (23).

4, Servomechanizmus podla bodu 1 vy-
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znafujici sa tym, Ze na ovlddacom pieste znatujuci sa ¢ym, Ze k telesu (1) je aspoii
(3) je vytvorend drazka (34), do ktorej s na jednom konci pripojend tlakovd koncov-
volou v zapadd prestavovaci ap (51) ovlé- ka (6], v ktorej je stioso s ovlddacim pies-
dacej paky (52). tom (3) umiestneny korekény piest (61).

5. Servomechanizmus podla bodu 1 vy-

2 Usty vikresov
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