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(54) Gstroj[ k vymezovén{ mechanickych vil{
v nédhonovém mechanismu s dvojic{ navzdjem
opa¥n¥ napdjenych stejnosmErnych servomotori

(57) v porovnén{ s dosud zndmym Fe¥enim
tohoto druhu, u nZhof prostfedkem k vy-
mezovén{ vil{ v néhonovém mechanismu je
dvojice navzdjem opadnd z tFfpulsnfho
tyristorového m¥nife napéjenych servo-
pohoni, mé Fel3enf prednosti v tom, Ze
pfedepinac{ moment ndhonového mechanis-—
mu je regulovatelny jak co do velikosti
své miniméln{ hodnoty, tak co do rozsa-
hu jeho samoulinného pdsma v zdvislosti
na otd¥kdch, Pfedepfnac{ moment nekleséd
na nulovou hodnotu ani tehdy, kdy% F{-
dicf nap¥t{ servopohond je nulové., Tyte
vyhody jsou dény zapojenf{m obou servo-
pohont v systému ¥{zen{ pF{sludné po-
hybové osy pracovnftho stroje s tim, e
ka%dy servopohon mé v tomto systému
pFidélenu jednu z vitv{ Zestipulsniho OBR. 1
tyristorového m¥nile, proudovy regulé-
tor i své nelinedrnf{ regulain{ bloky.

Navic je systém vybaven dvojf zpétnou
vazbou ~ jednou odvozovanou od snimall
oté¥ek t¥chto servopohond a pfiv&d¥nou
na vstupy spole&néhe rychlostniho regu-
létoru a na vstupy do nelinedrnfch re-
gulalnfch blok®i a druhou odvozovanou od
proudovych ¥idel ve vystupech v¥tv{
tyristorového Sestipulsnfho mEnile.
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Vynélez se tyké ustrojf k vymezovén{ mechanickych vil{ v nédhonovém mechanismu s dvojicf
navzfjem opand napdjenych stejnom¥rnych servopohond a se dvima kinematickymi ndhonovymi

vitvemi pracovnf{ho, zejména obrdb&ctho stroje.

Je znfmo, %fe mechanické, mechanicko-hydraulické a popFfpad¥ ¥ist¥ hydraulické systémy
vymezovén{ vil{ v ndhonovych mechanismech uvedenych druh®i stroji byly pfekondny zapojenim
dvojice servopohon’i - katdého spojendho s jednou ze dvou kinematickych v&tv{ ndhonoviého me~
chanismu - s vystupy t¥fpulsniho tyristorového minile, napijeného sflovym transformétorem,
jehoi jedna vitev je spdjenn s vystupem prvého generdtoru impuls’, napojeného na vystup
z rychlostniho regulétoru, zatfm co jeho druhd v¥tev je s vystupem tohoto rychlostnfho regu-
ldtoru zapojena pFes za sebou zafazeny druhy'generdftor impulsy a invertor. 2Zp&tnd vazba je
pfi tom Fe¥ena tak, Ze vystupy snimall otd¥ek uvedenych servopohonii jsou vedeny na zp¥tnova-
zebn{ vstupy rychlostnfho regulétoru, zat{m co na jeho Ffdicl vstup se pFivdd{ vystupn{ sig-
ndl jednotky vyhodnocovédn{ okam%ité rychlosti hnaného prostfedku nihonového mechanismu. Tim-
to felenim bylo dosaleno toho, %e oba servopohony pisobf{ na prvky obou kinematickych vitv{
néhonového mechanismu stejnymi, ale vzdjemn& opalnymi momenty, "¥f{m} dochdz{ k samo¥innému
vymezovén{ jejich zdb¥rovych vil{ bez jakékoliv zAvislosti na opotfebovdn{ tohoto mechanis-

mu jeho provozem.

Nedostatkem tohoto jinak pokrokového FeSenf, ktery neumoZnuje optim&ln¥ vyu:ift jeho pfed-
nost{ u néhonovych mechanisml s F{zenf{m linedrnfch pohybl s dlouhymi zdvihy je to, %fe k auto-
matickému vymezovén{ vile dochéz{ v pom¥rnd uzké oblasti kolem nulovych otd&ek pohdn¥ného
prostiedku, Sitku této oblasti automatického vymezovén{ vile v zdvislosti na ot&¥kéch lze si-
ce nastavit, ale moximdln& do 25 ¢ jmenovitych otd¥ek servopohond. Prib&h pfedepnut{ néhono-
vého mechanismu p¥edepfnac{m momentem v zdvislosti na otdkdch je pevn¥ stanoven prib¥hem
momentové charakteristiky servopohonu a nedd se samostatn¥ upravovat podle potfeby. Z toho
také vyplyvé, %e ulinnost servopohonu v oblasti velmi nizkych pohybovych rychlost{ /otd¥ek/

se sniZuje,

U%elem tohotovyndlezu je zdokonaleni tohoto systému vymezovén{ vil{ v ndhonovych mecha-
nismech pro lep¥{ a U&inn¥j3f vyufit{, a to jak u pohonti rotalnfch pohybli, tak i u pohoni po-~
hybd linedrnfch.

Podle vynflezu je toho dosaZeno ustrojim, u kterého s pohdndcim mechanismem, sestavenym
ze dvou kinematickych vEtv{, spojené stejnosm&rné servopohony se snima¥i otdlek zp¥tné rych-
lostni vazby jsou svymi servomotory jednotliv® zapojeny jednfm polem na vystup jedné ze dvou
vitv{ jednosmirného Zestipulsniho tyristorového m¥ni&e, pFipojenych svymi vstupy na vystupy
proudovych regulatort, na jejichi zpétnovazebn{ vstupy jsou op¥t jednotliv¥ pFipojeny vystu-
py proudovych &idel, uspofddanych po jednom ve vystupech z vdtv{ tyristorového m&nile, pfi-
&emi vstupy kafdého z t¥chto proudovych regulétori jsou napojeny na vystupy z melinedrnfch
blokt vile vymezujfc{ch momentl v zdvislosti na Ffdiefm napdt{, jejichi vstupy jsou pfipoje~
ny na vystup spole¥ného rychlostniho regulétoru. PFitom Ffdic{ vstup tohoto rychlostnfho re-
guldtoru je F{zen signélem poladované rychlosti a vstupy uvedenych nelinedrnfch blokd jsou
pfes nelinedrn{ bloky regulace vile vymezujicf{ch protimomentli v kinematickych néhonovych v¥t-
vich a v jejich zdb¥rech s pohdn¥nym prostifedkem ndhonového mechanismu a spolu s vystupy
snimald otdlek servopohonl zapojeny jako zp&tnovazebn{ vstupy do spolelného rychlostnfho re-

guldtoru,

Toto FeSen{ ustrojf k vymezovén{ vil{ v néhonovém mechanismu odstranuje pom¥rné uzkou
oblast regula¥nfho rozsshu viile vymezujfcfch momentl v zévislosti na Ffdicim nap¥t{ servopo-
hontl i na jejich otéZkéch, prakticky odstranuje pokles pFedepfnuc{ch momentd na nulovou hod-
notu, umo¥nuje dokonce i nastavit libovolny prib&h momentu pFedepnut{ v zfvislosti na otd¥-
kéch, a tf{m vytv&F{ i lep¥{ podmfnky pro vyuiit{ tohoto ustroj{ také u n&honovych mechanismii

s pohonem linedrnich os s dlouhymi zdvihy. PFirozen® pFind¥f{ svij ufitek i pro néhony os ro-




-2~ Cs 268 298 m1
ta¥nfch, protoke i zde se dd lépe vyuift uvedenych pFednosti tohoto relen{.

Na pFipojeném vykrese ilustrujfcim schematicky pFfklad FeSen{ ustrojf podle vyndlezu
je nm obr. 1 schéma zapojen{ obou servopohonii, pracujfcfch jnko prostfedky k vymezovén{ me-
chanickyeh vil{ v kinematickych prvefch jednotlivych vEiv{ néhonového mechanismu, pf¥iZemi
jeho nahdnény prostfedek je znfzorndn jako ¥dst kruinice, pfedstavujfc{ napffklad ozubeny
.-v&nec¢,.spojeny s upinac{ deskou svislého soustruhu /néhon rotalnf osy/, i kdy¥ v provedent
pfimkovém miie pFedstavovat ozubeny h¥eben spojeny s pfesuvnym obrobkovym stolem rovinnd
frézky /ndhon linefrnf osy/, na obr. 2a a 2b jsou charakteristiky obou servopohonti, znézor-
nujfct graficky zdvislost protimomentt Ml a M2 prvého a druhého servopohonu a pFedepfnactho
momentu Mo na Fi{dicim nap¥ti Ur’ a na obr. 3 je zndzorn¥na zdvislost pFedepfnacfho momentu

Mo ndhonového mechanismu v zdvislosti na otﬁékdch téchto servopohoni,

V souadu s vyznalnymi charakteristikami vynélezu, ale i v souladu s vykresem ilustruj{-
cfm p¥{kledné Feden{ ustrojf{ pro vymezovén{ vil{ v n&honovém mechanismu pracovatho a zejména
obréb¥ctho stroje, jsou oba steposm¥rné servopohony kinematicky vézény s poh&n¥nym prost¥ed-
kem 18 néhonového mechanismu kinematickymi vEtvemi A a D. V&tev A, pFfslu¥nd prvému servo-
pohonu, sestdvd z pievodového kola 14 na hifdeli servopohonu, zabfrajfciho s ozubenym kolem
l14a na spolefném h¥fdeli s pastorkem 16, ktery je v zdb¥ru s pohén¥nym prostfedkem 18 nfho-
;;:6ho mechanismu., Stejnd i v¥tev B, pf{slu¥nd druhému servopohonu sestdvé z pFevodového kola
15 na hifdeli servopohonu, které zabf{rf s ozubenym kolem 15a na spole¥ném hifdeli s pastor-
kem 17 zabfrajfcfm se stejnym pohdn¥nym prostfedkem 18 ndhonového mechanismu. Jinak prvy ser-
vopohon sestdvd z prvého servomotoru 1 a snimale otd¥ek 3 a podobn¥ druhy servopohon z dru-
hého servomotoru 2 a jemu p¥{slu¥ného snima¥e oth¥ek 4. Protole ukolem t¥chto servopohonl je
i funkce vymezovédn{ vil{ v nédhonovém mechanismu, jsou jejich servomotory 1, 2 Flzeny sice
stejn velkym F{dic{m nap¥tfm U ale navzdjem opa¥né polarity. Jako usm¥rnovacf prostfedek
tu slou%f tyristorovy ménil s nuvzéJem opq&n& polarizovanymi v¥tvemi 5, 6. Protoe se od
Ustrojf podle vyndlezu poiaduje 3ir3{ rozsah regulace vile vymezujfcfch momentd, je tento ty-
ristorovy m¥nil Sestipulsnf. Jeho vystupy vEtv{ 5, 6 jsou proto spojeny jednotliv¥ vidy s jed-
nim polem la, 2a prvého servopohonového motoru 1 a druhého servomotoru 2, pfi¥emi na vstupy
t¥chto v¥tv{ 5, 6 tyristorového m¥ni¥e jsou zapojeny vystupy proudovych reguldtort 7, 8.

Kafdy z t¥chto proudovych regulétord 7, 8 md svij Ffdic{ vstup a zp¥tnovazebn{ vstup, Tak na
ffdic{ vstup 28 prvého proudového regulétoru 7 Jje napojen vystup z nelinedrnfho bloku 9, kte~
rym se reguluje velikost a prib¢h momentu M1, Na jeho zpétnovazebn{ vstup 26 je pfipojen
vystup proudového &idla 19, uspofddaného ve vystupu vitve 3 tyristorového m¥nile, Stejné za-
pojen{ vykazuje i druhy¥ proudovy reguldtor 8. Na jeho Ffdicf vstup 29 je napojen vystup z dru-
hého nelinedrnfho bloku 10, kterym se reguluje velikost & prab&h momentu M2. Rozd{lem mo-
menti M), M2 je ndhonovy mechanismus pfedepfndn, a tim je vymezovéna vile v jeho Zlenech. Na
zpétnovazebn{ vstup 27 proudového reguldtoru 8 je zapojen vystup druhého proudového ¥idla 20,
uspofddaného ve vystupu vitve 6 tyristorového m¥nis. Na f{dief vstupy 28, 29 proudovych re-
guldtord 7, 8 jsou tedy pFivéd¥ny %ddané hodnoty proudu pro servopohony, a tf{m je ¥{zena

i hodnota jejich moment.

Také oba nelinedrnf bloky 9, 10 znji§§uj{cf pﬁiudovonj pribdh zdvislosti vile vymezujf{-
cich momentd M1, M2 na Fidicim nap¥tf Ur maji dva vstupy. Jednak jsou to vstupy Ffdic{, t. i-
F{dic{ vstup 21 u bloku 3 a Ffdic{ vstup 23 u bloku 10, kterymi jsou oba bloky 9, 10 zapoje-
ny na vystup spoleiného rychlostnfho regulétoru 11, jednak zp&tnovazebn{ vstupy 22, 24, Zpdt-
novazebn{ vstup 22, piislulny prvému nelinedrn{mu bloku 9, je plipojen pres dal3{ nelinedrny
blok 12, kterym se mimo jiné reguluje prib&h predepinaciho momentu Mo vvkinamntické nihonové
vitvi A a v jejim z&b¥ru s pohdn¥nym prostfedkem 18 néhonového mechanismu v zévislosti na o-
tdEkéch servopohonu. Stejnd tak i zpEtnovazebnf vstup 24, pF{sludny druhému nelinedrnfmu
bloku 10, je pFipojen pfes dal¥{ nelinedrni blok 13, kterym se mimo jiné reguluje pFedepinac{
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moment Mo druhého servopohonu v kinematické ndhonové v3tvi B a v jejfm z4bdru s pohén¥nym
prostfedkem 18 néhonového mechanismu op¥t v zévislost!t na otd¥kdch servopohonu. V obou zpdt-
nych vazbéch jde o spojen{ s vystupy Ja, 4a snfmald 3, 4 oté¥ek obou servopohond, Tyto zp¥t-
né varby jsou viak soulasn® pFipojeny na zp¥tnovazebn{ vstupy spoledného rychlostnfho regu-
létoru 11, na jehoi Fidic{ vatup 23 je pFivéd¥n signél z nezakreslené jednotky, kterym se

nastavuje poiadované rychlost ndhonového mechanismu,

Oproti dosud znémému ustroj{ se dvima servopohony, které tvoif prostfedky k vymezovéni
mechanickych vil{ v néhonovych mechanismech a jsou napdjeny t¥{pulsnim tyristorovym miénifem,
vykazuje toto popsané proveden{ jinou formu zdvislosti vymezovacich memontd M1, M2 a pFede-
p{nactho momentu Mo. Tyto zdvislosti jsou pa‘rné na obr. 2a, 2b a na obr., 3, Jak je z nich
patrné, ptedepfnac{ moment Mo neklesé na nulovou hodnotu, ale z8athvd na urdité vyli, kterd
zarufuje vymezovdn{ mechanickych viil{ v ndhonovém mechanismu v celém rozsahu hodnot Ffdictho
nap¥t{ Ur' L, j. v celém rozsshu otdek nebo rychlost{ pohdndného prostFedku 1B. Je jisté,

Je absolutn{ hednota vymezujfcfch momentd M1, M2 prvého a druhého servopohonu se m¥n{ s roz-
b¥hem néhonového mechanismu. Pro Ur = 0, t. j, v pt{pad¥, kdy oba servomotory 1, 2 jsou

v klidu, ztistévé néhonovy mechanismus pFedepnut hodnotami momentd Ml a M2, jejichi rozd{lovéd
hodnota Mo mi¥fe byt nastavena napffklad podle obr, 3. PFi zvy$ovdn{ ¥{dicfho nap¥t{ U, e
zvy3uje i momentovy J¥inek jednoho servopohonu, napifklad vymezovac{ moment Ml prvého servo-_
pohonu podle charakteristiky ma obr. 2a, zati{m co protimoment M2 druhého servopohonu klesé
podle charakteristiky na obr. 2b. To znamend, %e pFi oté¥eni jednoho servopohonu jedn{m smys-
lem, druhy servopohon vidycky brzdf alespon pfedepinac{m momentem Mo. Rozsah pisma semolin-
ného vymezovén{ mechanickych vil{ v zdvislosti na ot&¥kdch se d& regulovat, stejnd tak jako
sinimd1n{ hodnota pFedepinacfho momentu Mo. regulaZnimi zésahy do nelinedrnfch blokd 9, 10,
12, 13, a t{m pfizplisobovat toto ustrojf potfebdm optimflnfho vyukit{ i u linefrnfch pohond

s dlouhymi zdvihy. Oproti znfzorndn{ na obr. J nemus{ byt prib&h pfedepinacfho momentu Mo
linedrnf, ale mile byt i n¥jakou funkc{ nelinedrn{, co lze fefit prislui¥nou stavbou a regu-

lac{ proudovych reguldtord 7, 8.
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PREDNMET vYIN LEZU

Ostroff k vymezovdn{ mechanickyeh vil{ v nkhonovém mechanismu s dvojic{ navzdjem opa¥n¥
napﬁjoni;h stejnosm¥rnych servomotord a se dvima kinematickymi néhonovymi v¥tvemi pracovafho,
zejména obréb¥cfho stroje, vyznalujfef se tfm, %o kaidy servomotor /1, 2/ je zapojen jednfm
svym polem /la, 2a/ na jednu z v¥stupnfch v3tv{ /5, 6/ Bestipulantho tyristorového m¥nile,
napojenych svymi vstupy nn.vjstupy proudovych reguldtord /7, 8/, na jejichi zp¥tnovazebn{
vatupy /26, 27/ jsou jednotlivd pfipojeny vystupy proudovych ¥idel /19, 20/, uspoFddanych po
jednom ve vystupech v¥tv{ /5, 6/ tyristorového m&nife, pFifemi vstupy /28, 29/ kaidého z t&ch-
to proudovych reguldtori /7, 8/ jsou napojeny na vystupy z nelinefrafch bloki /9, 10/ regula-
ce viille vymezujfefch momentii v zdvislosti na’ff{dicfm napdtf, jejich? vstupy /21, 23/ jsou .
piipojony nn vystup spole¥ného rychlostnfho reguldtoru /11/ se vstupem /25/ Ff{zenym signélem
pofadované rychlosti, pFilemi vstupy /22, 24/ nelinedrnfch blokd /9, 10/ jsou pfes dal¥{ ne-
linedrn{ bloky /12, 13/ regulace vile vymezujfcfch protimomentd v kinematickych ndhonovych
vétvich /A, B/ a v jejich zAblrech s pohéninym prostFedkem /18/ ndhonového mechanismu a spolu
s vystupy /3a, 4a/ snimald /3, 4/ otdlek servopohoni zapojeny jako zp¥tnovazebn{ vstupy deo
spole&ného rychlostnfho reguldtoru /11/,

1 vykres
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