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Hydraulikdyton ohjausjarjestelma. — Styrsystem for hyd-
rauldrift.

Esilla oleva keksinto kohdistuu ohjausjarjestelmaan hyd-
raulisia voimayksikoita varten, erityisesti hydraulisia
sylinteri- mantakokoonpanoja varten.

Hydrauliset manta-sylinterikokoonpanot ovat usein varuste-
tut suljettusilmukkaisella jarjestelmalla, joka ohjaa
yksikon paikkaa, painetta, voimaa tai nopeutta. Sen mukaan
esim. mannan isku maaritetaan etaisyysanturin avulla ja
tama mitattu todellinen maara ja haluttu arvo syotetaan
elektroniseen ohjaimeen, joka kehittaa virhesignaalin
kummastakin maarasta ja kehittaa siita paikannussuureen
ohjaamaan venttiilia, joka kontrolloi valiaineen reittia

voimayksikon, valiaineen painelahteen ja sailion valilla.

Ohjausjarjestelman laatua voidaan parantaa takaisinsyotta-
malla tietyt lahtosuureet suljetussa silmukassa.

Esimerkiksi lahtosuureet, kuten voimayksikon nopeus ja

kiihtyvyys, syotetaan takaisin paikkakontrollin parantami-—
seksi.

Lahtosuureet tunnistetaan tai vastaavasti lasketaan kayt-
tamalla malligeneraattoria. Johtuen etaisyyssignaalien
laadusta differointi ei tavallisesti johda mihinkaan
parannukseen.

Manta-sylinterikokoonpanoissa, joissa on yksipuolinen tai
kaksipuolinen mannanvarsi, kummankin sylinterikammion
differentiaalista painetta voidaan kayttaa lahtosuure—
kontrolliin.

Kuitenkin tietyt hydraulisten voimayksikoiden toiminnalli-
set olosuhteet eivat ole tarkoituksenmukaisesti kontrol-—

loitavissa pelkastaan tunnistamalla etaisyytta, nopeutta,
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kiihtyvyytta tai tunnistamalla differentiaalinen paine.
Esimerkiksi suuren puristimen paluuiskussa avoin venttiili
sylinteritilasta syrjaytetyn valiaineen paineen alentami-
seksi ja palauttamiseksi sailioon voi aiheuttaa voimak-
kaita varahtelyita, erityisesti pitkanomaisissa putkijoh-
doissa tai vastaavasti suurissa valiainetilavuuksissa,
joita varahtelya ei voida vastustaa millaan tunnetuilla
nopeuden tai kiihtyvyyden takaisinsyottovalineilla, koska
tarvittavat lahtosuureet ovat hadin tuskin mitattavissa.
Tama pitaa paikkansa erityisesti matalataajuuksisten
hydraulisten voimayksikoiden lahtosuurekontrollille, jotka
yksikot sisaltavat tyonninsylinterit, joita ei ole varus-
tettu tarkoituksenmukaisella etaisyydentunnistusjarjestel-
malla. Eras lisasovellutus on hydraulisten voimayksikoiden
aanenvaimennus, esim. meisto- ja nakerruskoneissa. Niissa
melu kehittyy paaasiallisesti tyokalun murtautuessa mate-
riaalin lapi. Lapimurtautuminen paineen alaisena johtaa
mannan suureen kiihtyvyyteen, joka johtaa aanekkaaseen

meluun.

Esilla olevan keksinnon paamaarana on aikaansaada ohjaus—
jarjestelma matalataajuuksisten hydraulisten voimayksikoi-
den vaimentamiseksi ja/tai suuritilavuuksisissa tiloissa
tai suuritilavuuksisissa putkijohdoissa esiintyvien varah-
telyjen vaimentamiseksi, erityisesti suuritaajuuksisten
voimayksikoiden leikkuumelun vaimentamiseksi.

Keksinnon mukaisesti vaimennusoperaatioon tarvittava
lahtosuure tunnistetaan mittaamalla hydraulipainetta ja
painesignaali differentioidaan kehittamaan painesignaalin
muutos. Tama paineenmuutossignaali on suoraan suhteessa
kiihtyvyyden muutokseen. Keksinnon mukaisesti ei taten ole
tarkoitus dedusoida kiihtyvyyden muutosta tavanomaisesta
paikkakontrollista tai mallista. Painvastoin lahtosuure p,
s.o. paineen muutos, joka on suhteessa kiihtyvyyden muu-
tokseen, maaritetaan ja tatd varsinaista signaalia kayte-

taan venttiilin ohjaamiseen. Painegradientin maarittaminen
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ja kasittely voidaan helposti suorittaa seka analogisissa
etta digitaalisissa elektronisissa ohjaimissa. Paine

voidaan mitata hyvin yksinkertaisesti.

Tunnistettu painesignaali voidaan differentioida yhden tai
useamman kerran. Yksi ainoa differointivaihe on aina
mahdollista kokemuksen mukaan, kun taas moninkertainen
differentiointitoimenpide merkitsee sita, etta melko
pienet hairiosuureet vahvistetaan sellaiseen maaraan, etta
signaalin lisahyvaksikaytto voi johtaa ongelmiin. Taten on
etusijalle asetettua kehittaa moninkertaiset differenti-
ointisignaalit matemaattiseksi malliksi, johon tunnistettu
painesignaali toimitetaan ja joka malli muistuttaa voi-
mayksikon saatokayria, kuten tunnetaan. Niinpa differenti-—
ointivaihe tulee riippumattomaksi ylla viitatuista hai-
riosuureista.

Esimerkkina esilla olevaa keksintoa voidaan kayttaa putki-
johtojen varahtelyjen vaimentamiseen esim. takomapuristi-
missa ja muissa suurissa puristimissa, s.o. matalataajuuk-
siset hydrauliset voimayksikot, jotka sisaltavat suuret
valiainetilavuudet. Vaimennustoimenpiteet tai taajuuden
lisays keksinnon mukaisesti johtaa hydraulisen kontrollin
huomattavaan paranemiseen, esim. puristimien sykliaikojen
pienentamiseksi. Eras tietty sovellutus kohdistuu naker-—
ruskoneiden leikkuumelun vaimentamiseen. Niinpa kuormitus—
paine tunnistetaan ja differentioidaan ja asetetaan paik-—
kaohjaimen paikkasignaalin kanssa paalletysten, joka
paikkaohjain on herkka suunnalle siten, etta venttiili
sulkeutuu suhteessa paineenpudotuksen nopeuteen tai vas-—

taavasti avautuu painvastaiseen suuntaan.

Taten aikaansaadaan aktiivinen lapimurtautumisiskun vai-
mennustoimenpide ja siten tehokas aanenvaimennus. Keksin—
non mukaisesti nopeuden aleneminen venttiilin tilapaisen

sulkemisen aikana on melko lyhyt.



. e e
e aes see o0
. . .

e oese o6 vess e sese
- ..
. o
.

10

15

20

25

30

35

4

Periaatteessa lapimurtautumispiste voidaan maarittaa
elektronisen ohjaimen avulla pelkastaan perustuen kuormi-
tuspaineen tunnistamiseen. Niinpa venttiilien sulkeutumis-
ta voidaan kontrolloida vasteena loogiseen piiriin, joka
merkitsee muistiin halutut venttiilin suureet, materiaalin
toiminnalliset suureet, kuten levyn paksuus, materiaalin
tyyppi ja kaytettavan tyokalun vastaavat ominaisuudet.
Taten venttiilille toimitetut ohjaussignaalit on maaritet-
tava suorittamalla testisarjat. Hakijat katsoivat oikeute-
tuksi karakterisoida taman tyyppinen ohjausmenetelma
itsenaisessa vaatimuksessa. Tosin keksinnon mukaisen
ohjausmenetelman pitaisi olla ylivoimainen, koska tunnis-
tettu paine differentioidaan ja paikkasignaali sijoite-
taan paineenmuutossignaalin kanssa paalletysten. Kummankin
menetelman yhdistelman pitaisi olla tarkoituksenmukainen

parantamaan takaisinsyottosilmukan tehokkuutta.

Ylla esitetyt muut esilla olevan keksinnon paamaarat,
tunnuspiirteet ja edut tulevat ilmeiseksi seuraavan yksi-
tyiskohtaisen esimerkkina olevan suoritusmuodon kuvauksen
valossa, kuten esitetty oheen liitetyssa piirustuksessa,
jotka esittavat kaaviokuvan nakerruskoneen aanenvaimennuk-—

sen ohjausjarjestelmasta.

Esitetty voimayksikko on toteutettu hydraulisylinterin 1
avulla, joka sisaltaa kammion 2 mannan paatypinnan vie-—
ressa ja kammion 3, sijoitettuna mannan mannanvarren
puoleiselle sivulle. Tyonninta tai meistia 4 kaytetaan
leikkaamaan tyokappaletta 6, joka on sijoitettu muotille
5. Ylempi kammio 2 on kytketty johdon 8 ja suhteellisen
suuntaisventtiilin 10 kautta valiaineen painelahteeseen,
s.o. vaihtuvatilavuuksinen pumppu 11, joka sisaltaa akku-
mulaattorin 14. Mannanvarren puoleinen kammio 3 on kytket-—
ty putken 12 kautta pumppuun 11,

Voimayksikko 1 on varustettu paikkakontrollilla. Taten
etaisyysanturi 15 on jarjestettyna syottden signaalia
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vasteena tyontimen 4 iskulle, joka maarittaa tosiasialli-
sen maarasignaalin, joka liittyy paikkaan. Ohjain 16
kehittda poikkeamasignaalin yhdistamalla todellisen maa—
rasignaalin ja halutun signaalin, joka maarittaa tyontimen
halutun paikan. Vasteena poikkeamasignaalille kehitetaan
paikkasignaali, joka syotetaan johdon 18 kautta venttiilin
10 kayttovaiheeseen 19.

Samalla kun suhteellinen venttiili 10 toteuttaa meistois-
kua sita saadetaan siten, etta painevaliaine pumpusta 11
syotetaan putken 8 kautta sylinterikammioon 2 pakottamaan
tyontimen 4 alaspain. Alemmasta kammiosta 3 syrjaytetty
valiaine virtaa myos kohti venttiilia 10. Kun manta 4
koskettaa tyokappaletta 6, painekuorma putkessa 8 lisaan-
tyy vastaavasti. Tama paine tunnistetaan paineanturilla 20
ja paineen muutossignaali kehitetaan differentiointivai-
heessa 21, joka signaali asetetaan venttiilin 10 paik-
kasignaalin kanssa paalletysten lisayspisteessa 22. Diffe-
rentiointivaiheen 21 avulla muodostettu paineenmuutossig-—
naali asetetaan johdon 18 kuljettaman paikkasignaalin
kanssa paalletysten siten, etta paineen pudotus materiaa-—
lin lapi tyontymisessa johtaa venttiilin 10 sulkemiseen
tai vastaavasti venttiilin avaamiseen painvastaisessa
suunnassa, s.o. venttiilin toiminta on herkka paineenmuu-
tossignaalin suunnalle.

Esitetty ohjausjarjestelma on lisaksi jarjestetty vaimen—
tamaan valiaineen ja matalataajuuksisten hydraulisten
voimayksikoiden varahtelyita. Niinpa venttiilia kontrol-
loidaan ohjaimen paikkasignaalin avulla, johon paineenmuu-—
tossignaali on sijoitettu paalletysten siten, etta varah-
telyt vaimennetaan parantamaan hydraulisen kokoonpanon
toimintaa.

Kuten mainittu aiemmin tunnistettu painesignaali voidaan
differentioida enemman kuin yhden ainoan kerran. Tata

varten signaali p, joka on syotetty differentiointivai-
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heessa 21, syotetaan toiseen differentiointivaiheeseen (ei
esitetty) maarittaen signaalin P ja tama signaali lisataan
paikkasignaaliin kohdassa 22. Kuten mainittu aiemmin
kummatkin differentiointivaiheet voidaan korvata sinansa
tunnetulla matemaattisella mallilla tarkoituksena valttaa
se, etta painesignaalille luontaiset hairiosuureet vahvis-—

tettaisiin liian voimakkaiksi.

Kyseinen suoritusmuoto esittaa paikkaohjaimen venttiilin
10 kontrolloimiseksi. Keksintoa ei ole rajoitettu siihen.
Painvastoin kyseinen differentioitu painesignaali voidaan
syottaa yhta hyvin avoimeen silmukkaohjaimeen, mikali
anturin 15 tuottaman todellisen paikan arvon takaisinsyot-—

to on eliminoitava.
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Patenttivaatimukset

1. Ohjausjarjestelma hydraulisia voimayksikoita varten,
erityisesti hydraulisia manta- sylinterikokoonpanoja
varten, joihin kuuluu venttiili, jota ohjataan elektroni-
sella ohjaimella valiaineen liikeradan saatamiseksi voi-—
mayksikon, valiaineen painelahteen ja sailion valilla,
tunnettu siita, etta on jarjestetty paineanturi
(20) voimayksikon lahtosuureen maarittamiseksi ja pii-
rielimet, jotka differentioivat painesignaalin yhtena tai
moninkertaisena vaiheena ajan funktiona paineen muutossig-
naalin kehittamiseksi, ja etta mainittua paineenmuutossig-

naalia kaytetaan venttiilin (10) ohjaamiseksi.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausjarjestelma,

tunnettu siita, etta differentiointipiiri on

varustettu vahintaan yhdella differentiointivaiheella
(21).

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausjarjestelma,
tunnettu siita, etta differentiointipiiri on

maaritetty matemaattisen mallin avulla.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausjarjestelma,
tunnettu siita, etta venttiilia ohjataan mainitun
paineenmuutossignaalin avulla matalataajuuksisten hyd-

raulisten voimayksikoiden vaimentamiseksi.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausjarjestelma,

tunnettu siita, etta venttiilia ohjataan mainitun
paineenmuutossignaalin avulla suurten valiainetilavuuksi-
en, erityisesti putkijohdoissa, varahtelyjen vaimentami-

seksi.

6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausjarjestelma,
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tunnettu siita, etta venttiilia ohjataan mainitun
paineenmuutossignaalin avulla meisto— tai nakerruskoneen

aanen vaimentamiseksi.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausjarjestelma,
tunnettu siita, etta mainittu paineen muutossig-
naali on asetettu ohjaussilmukan tai avoimen ohjausjarjes-—

telman asemointisignaalin kanssa paalletysten.
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