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Vyndlez sa tyka servomechanizmu s polo-
hovou spiinouw vézbou uréenéhe pre riade-
nie polohy vikyvnej dosky axidlneho hyd-
rostatického preveduika so Sikmou doskou.

PoZiadavky na riadenie exidlnych hydro-
statickych prevoduikov pouZitych v pohon-
nych systémoch mobkilnych strojov su velmi
roznoroda, Pri velkosériovej vyrobe je z hla-
diska vyrobcu servomechanizmu vyhodné,
ak mdZe ¢o najviac tychto poZiadaviek spl-
nif s miniméinou chmenocou zakladného pre-

cvedenia a tym aj s najmenSimi ndrokmi na
rozsah vyrohnéhe zariadenia. V pripade zné-
meho velkosériovo vyrdbaného axidlueho
hydrostatick®ho prevodnika s vykyvnou dos-
kou je servomechanizmus rieSeny tak, Ze na
pohonnom hriadeli otofne uloZenom v tele-
se je zvonku na draZkovan{ upevnend ovla-
dacia pédka. Vo vnfitri telesa je na pohon-
nom hriadeli pevne uloZend jednoramennd
pdka opatrend prvym ¢apom, ktorého os je
rovnobeznd s pohonnym hriadelom, na kto-
rom je dalej ulcZend ototnd pdka opatrend
druhym Capom, ktory je rovnobezny s prvym
tapom, Vzéjomna poloha prvého a druhého
fapu je ovplyvilovand predpédtou skrutnou
pruZinou, uvloZenou na. pohonnom hriadeli
a opatrenou zahnutymi koncami, ktoré sa
v predpdtom stave opieraju o prvy a druhy
gap. Otofnd pédka je pomocou tiahla spojend
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s medzilah!ym bodom spédtnovédzobnej péky,
ktorej jeden koniec je pomocou dalSieho
tiahla spojeny s vykyvnou doskou a druhy
koniec je pripojeny k riadiacemu postivatu,
na ktorom si vytvorené riadiace hrany. Ria-
diaci postivat je v telese nastavitelne polo-
hovany pomocou predpétej pruZiny a zavi-
tového spojenia. V pripade potreby hydrau-
lického ovladdania takéhoto servoventilu sa
na jeho teleso umiestiiuje dvojfinny hydrau-
licky valec, ktorého piest je pomocou medzi-
¢lanku spojeny s ovlddacou pédkou. Nevyho-
dou takéhoto rieSenia st velké zastavbové
rozmery dvojéinného hydraulického valca,
z Coho vyplyva aj jeho velkd hmotnost a
vyscka cena. Tieto nevyhody v podstatnej
miere brania SirSiemu pouZivaniu hydraulic-
kého prevodnika, Zname si tieZ dal3ie pre-
vedenia servomechanizmu s hydraulickym
ovlddanim, ktoré s vSak natolko odliSnej
konstrukcie, Ze st na vyrobnych zariade-
niach uréenych na vyrobu skér uvedenych
servomechanizmov nevyrobitelné a ich vy-
roba si vyZaduje strojné zariadenie iného
typu.

Uvedené nevyhody odstraiiuje servome-
chanizmus s polohovou spédtnou vdzbou po-
zostdvajici z telesa, v ktorom je ototne u-
loZeny hriadel, ktory mé na konci vy&nieva-
jucom z telesa pevne uloZenu nastavovaciu
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péku a vo vnitri telesa je na hriadeli pevne
uloZend jednoramennd péka opatrend pr-
vym €apom, o ktory sa opiera jeden koniec
skrutnej pruZiny, ktord je v telese umiest-
nend stoso s hriadelom a druhy koniec, kto-
rej sa opiera o druhy ¢ap otodnej paky o-
to€ne uloZenej na hriadeli a pomocou prvé-
ho tiahla spojenej s medzilahlym bodom
spdtnovézobnej paky, ktorej jeden koniec je
spojeny s vykyvnou doskou prevodnika a
jej druhy koniec je spojeny s riadiacim po-
stivatom posuvne uloZenym v telese podla
wvynélezu, ktorého podstata spodiva v tom,
Ze riadiaci postuval valcového tvaru je o-
patreny ndkruZkom, ktorého priemer je vad-
81, ako priemer riadiaceho postivata a je
na tfiom vytvorend koncové ¢ast, ktorej prie-
mer je zhodny s priemerom riadiaceho po-
stivaCa a ktord je spolu s nédkruZkom ulo-
Zend v puzdre upevnenom v telese sfioso s
riadiacim posivacom, pri€om priestor, v kto-
rom je umiestneny nédkruZok je z oboch
strdn napojeny na privod riadiaceho tlako-
vého signdlu a nastavovacia pdka je s tele-
som zviazand pomocou nastavovacieho me-
chanizmu. Nastavovaci mechanizmus pozo-
stdva z dosky, ktord je pevne spojend s
telesom a v ktorej st oproti sebe uloZené
dve skrutky opierajice sa syojici &elami o
nastavovaciu paku umiestnenti medzi nimi.
Ototnd pédka md vytvoreny nédboj, na kto-
rom je nasunutd skrutnd pruZina.

Vyhodou takto vytvoreného servomecha-
nizmu je, Ze je vo velkej miere konstrukéne
zhodny s mechanicky ovlddanym servome-
chanizmom, ¢o umoZiiuje s minimélnymi né-
rokmi na nové investicie vyuZivat pre jeho
vyrobu poOvodné strojné zariadenie. Servo-
mechanizmus s polohovou spétnou vézbou
podla vynélezu je vhodny pre vietky apli-
kéacie, kde je moZné vyuZit tlakovo riadeny
hydraulicky signdl napr. na dialkové hyd-
raulické ovlddanie, na elektrické ovlddanie
s vyuZitim elektrohydraulickych redukénych
ventilov, ako aj na niektoré druhy hydrau-
lickych reguldcii, pri€om zé4stavbové roz-
mery a hmotnost servomechanizmu sa v po-
rovnani s pévodnym servomechanizmom §
ruénym ovlddanim nezvidssi.

Na pripojenych vykresoch je zndzorneny
priklad prevedenia servomechanizmu s po-
lohovou spétnou vdzbou podla vynédlezu, kde
je na obr. 1 pozdiZny rez servomechaniz-
mom & schematické pripojenie k hydraulic-
kému obvodu prevodnika, na obr. 2 priedny
rez servomechanizmom v mieste hriadela,
na obr, 3 zndzornené zabudovanie skrutnej
pruZiny pri €innosti a na obr. 4 pohlad na
nastavovaci mechanizmus.

Servomechanizmus pozostdva z telesa 1,
v ktorom je otofne uloZeny hriadel 2 opa-
treny na konci vy&nievajicom z telesa 2
draZkovanim 21, na ktorom je upevneny je-
den koniec nastavovacej pdky 22, zviazanej
s telesom 1 pomocou nastavovacieho me-
chanizmu 23. Nastavovaci mechanizmus 23
pozostdva z dosky 25, ktord je pevne spo-
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jend s telesom 1 a v ktorej st oprofi sebe
uloZené dve skrutky 24, medzi ktorymi je
umiestnend nastavovacia pdka 22 tak, aby
sa Celd skrutiek 24 opierali o jej druhy ko-
niec. Proti pootoCeniu st skrutky 24 zaiste-
né maticami 26. Dalej je v priestorem telesa
1 na hriadeli 2 pevne uloZené jednoramennd
pdka 27 opatrend prvym capom 28, o ktory
je oprety jeden koniec skrutnej pruZiny 7
nasunutej na prediZenom naboji 31 otodnej
péky 3, uloZenej na hriadeli 2 a opatrenej
druhym &apom 32, o ktory je oprety druhy
koniec skrutnej pruZiny 7. Oto¢nd péka 3
je pomocou prvého tiahla 33 spojend s med-
zilahlym bodom 41 spédtnovdzobnej péaky 4,
ktorej jeden koniec je pomocou prvého kon-
cového Capu 42 a druhého tighla 44 spojeny
s vykyvnou doskou hydrostatického prevod-
nika a druhy koniec je pomocou druhého
koncového €apu 43 spojeny s riadiacim po-
sivadom 5, Riadiaci postvac 5 je valcového
tvaru a je na fom vytvoreny jednak nédkru-
Zok 51, ktorého priemer D2 je vAaCSi ako
priemer D: riadiaceho posiivata 5 a jednak
koncova ¢ast 52, ktorej priemer Ds je zhod-
ny s priemerom Di riadiaceho posivaca 5.
NakruZok 51 je uloZeny v puzdre 8 upevne-
nom v telese 1 stioso s riadiacim postvatom
%, pri€om priestor, v ktorom je ndkruZok 51
uloZeny, je z oboch stran napojeny na pri-
vod 11, 12 riadiaceho tlakového signélu.
Zdkladné poloha servomechanizmu, ktoréd
je urfend polohou riadiaceho postvada 5
voCi telesu 1 a tomn odpovedajicou polo-
hou vykyvnej dosky sa nastavuje pomocou
nastavovacej paky 22 a nastavovacieho me-
chanizmu 23. Prakticky sa to realizuje tak,
Ze nastavovacia pédka 22 sa vo vhodnej po-
lohe nasunie na drédZkovanie 21 hriadela 2
a joj presné nastavenie sa doladi pomocou
skrutiek 24. Ked sa potom poas prevddzky
privedie napr. privodom 11 riadiaci tlakovy
signdl na lavi stranu ndkruZku 51, bude
tlak pdsobit na medzikruhovej ploche ohrz.
ni¢enej priemerom Di riadiaceho posutvada
5 a priemerom D2 nikruZku 51. POsobenim
sily vyvodenej tymto tlakom sa presunie
riadiaci postval % vpravo, ¢im sa napéjaci
kandl 13 prepoji s ovlddacim kandlom 14.
Pohyb riadiaceho postvafa 5 sa cez spéiunu-
vdzobnit pdku 4 a prvé tiahlo 33 prenesie
na druhy &ap 32, ktory sa presunie proti
smeru ot4Cania hodinovych rutiiek a zvic-
31 tak Ciastoéne predpétie skrutnej pruZiny
7. Tym sa vSak porudi rovnovdha sil na
spédtnovédzobnej pdke 4 a vyrovnanie sil na-
stane aZ vtedy, ked sa vykyvna doska pre-
stavi do Ziadanej polohy, Sifasne s tym sa
doladi aj poloha riadiaceho posivada 5 voéi
telesu 1 a na riadiacich hrandch riadiaceho
postvaca 5 sa vytvori potrebny ovladaci tlak
pre servovalce ovlddajice polohu vykyvnej
dosky. Rovnako na skrutnej pruZine 7 sa
vyvodi moment, ktory cez pdkovy mecha-
nizmus servomechanizmu vytvori silovit rov-
novahu so silou, ktord vyvodzuje ovlddaci
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tlak na medzikruhovej ploche nédkruzku 51.
Funkcia servomechanizmu je symetrickd pri
prestavovani do obidvoch smerov, €o je za-
bezpetené rovnostou medzikruhovych ploch
na obidvoch strandch nakruZzku 51, jedinou
skrutnou pruZinou 7, ktor4d méa pri presta-
vovani v obidvoch smeroch rovnaka cha-
rakteristiku, ako aj geometrickym usporia-
danim pékového prevodu servomechanizmu.

B

PrediZeny nédboj 31 ako pevnd siitast otod-
nej paky 3 zniZuje vanutorné sily v servome-
chanizme, ktoré sa nepriaznivo podielaji
na hysterézii servomechanizmu. Hodnota
riadiaceho tlaku je zdvisla na velkosti med-
zikruhovej plochy ndkruZku 51, na charak-
teristike skrutnej pruZiny 7 a na pdkovom
prevode servomechanizmu.

PREDMET VYNALEZU

1. Servomechanizmus s polohovou spétnou
véziou pozostdvajici z telesa, v ktorom je
ototne uloZeny hriadel, ktory md na konci
vy&nievajlicom z telesa pevne uloZenii na-
stavovaciu paku a vo vnutri telesa je na
hriadeli pevre uloZend jednoramennd péka
cpatrend prvym &apom, o ktory sa opiera
jeden koniec skruinej pruZiny, ktord je w
telese umiestnend stioso s hriadelom a dru-
hy koniec, ktorej sa opiera o druhy Cap o-
toénej pdky otofne uloZenej na hriadeli a
pomocou prvého tiahla spojenej s medzi-
latiym bodom spétnovizobnej paky, ktorej
jeden koniec je spojeny s vykyvnou doskou
prevodnika a jej druhy koniec je spojeny
s riadiacim postvatom posuvne uloZenym v
telese, vyznadujici sa tym, Ze na riadiacom
posiivadi (B) valcového tvaru je vytvoreny
jednak nédkruZok (51), ktorého priemer (D2)
je vadsi ako priemer (D1) riadiaceho posu-
vada (5) a jednak koncovd ast (52), ktorej

priemer (D3) je zhodny s priemerom (Di)
riadiaceho posivacda (5), a ktord je spolu s
ndkruzkom (51) uloZend v puzdre (6]} upev-
nenom v telese (1) stoso s riadiacim po-
stvafom (5}, priCom priestor, v ktorom je
umiestneny ndkruZok (51) je z oboch strén
napojeny na privod (11, 12) riadiaceho tla-
kového signdlu a nastavovacia pdka (22) je
s telesom [1) zviazan& pomocou nastavova-'
cieho mechanizmu (12). ‘ ’

2. Servomechanizmus podia bodu 1 vy-
znacujici sa tym, Ze nastavovaci mechaniz-
mus (23) pozostdva z dosky (25}, ktord je
pevue spojend s telesom (1) a v ktorej sd
oproti sebe uloZené dve skrutky (24), opie-
rajice sa svojimi ¢elami o nastavovaciu pa-
ku (22) umiestnend medzi nimi.

3. Servomechanizmus podla bodu 1 vy-
znatujlici sa tym, Ze ototnd pdka (3) ma
vytvoreny nédboj (31), na ktorom ]e nasu-
nuté skrutnd pruZina (7).
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