POLSKA OPIS PATENTOWY

RZECZPOSPOLITA
LUDOWA PATENTU TYMCZASOWEGO

114820

Patent tymczasowy doditkowy

Int. CL.° F15B 21/12

do patentu nr BoéB 1/18
Zgloszono: 19.02.79 (P. 213575)
Pierwszenstwo:

RZAD

u A Zgloszenie ogloszono: 14.01.80 CZYTELNIA
PATENTOWY
PHL UerdU Patentoweqo
L Opis patentowy opublikowano: 01.07.1982 Mooy Bowoae m

Twérca wynalazke: Leonid Bazarow

Uprawniony z patentu tymczasowego: Przedsi¢biorstwo Projektowo-Technologiczne
Budowy Maszyn Ci¢zkich ,PROZEMAK",
Gliwice (Polska)

Ukind hydrauliczay pulsacyjnego napedu

|

Przedmiotem wynalazku jest ukiad hydrauliczny pul-
sacyjnego napedu do zasilania i sterowania maszyn i
urzadzen wibracyjnych, udarowych, znajdujacych zasto-
sowanie w budownictwie, w gérnictwie, w kuZnictwie
oraz w innych przyrzadach ogéinego uzytku.

Dotychczas do hydrauliki zmiennego strumienia w
celu budowy maszyn i urzadzen wibracyjnych albo uda-
rowych stosuje si¢ ukiady hydrauliczne oparte od strony
zasilania zasadniczo na ukladach kompensatoréw, mul-
tiplikatoréw, demodulatoréw, a od strony sterowania
oparte na przesterowywanych elektromagnesami roz-
dzielaczach hydraulicznych wzglednie na rozdzielaczach
obrotowych ze stalg liczbg obrot6w lub ze zmienna liczba
obrotéw w niewiclkich granicach.

Maszyny i urzadzenia z takimi ukladami hydrauli-
cznymi pulsacyjnego napgdu pracujg ze staky charaktery-
styka czgstotliwofci i amplitudy drgaii, wzglednie z
niewiclka zmiang tych cech. Efektywno$é energetyczna
pulsacyjnego ukiadu do maszyn roboczych o ruchu
posuwisto-zwrotnym zale?y zasadniczo od parametréw
obcigzenia i nic jest latwe w praktyce dostosowanie
ukiadu hydraulicznego do tych parametréw.

Celem wynalazku jest skonstruowanie ukiadu hydrau-
licznego jednoczynnikowego shuzacego do zmiany pulsa-
cji czynnika obiegowego z nastawialng czgstotliwoscia
zasilania i amplitudy drgai roboczego elementu o ruchu

posuwisto-zwrotnym, a tym samym moz2liwosci zastoso-_

wania ukiadu do budowy maszyn i urzadzeii udarowych
ze zdolnoscia pracy przy réznych obcigzeniach, to jest z

-

mozliwoscia przestcrowywania parametréw energety-
cznych za pomocy tego ukiadu.

Cel ten zostal osiggni¢ty w wyniku dokonanego wyna-
lazku w ten sposéb, 2e jednodrogowy albo dwudrogowy
silownik o ruchu posuwisto-zwrotnym maszyny roboczej
napedzany jest obrotowym zasilaczem, zasilanym hyd-
raulicznym agregatem o zmiennej regulacji objetodcio-
wej, majacym w ukindzie zasilania uzupehniajacy, oraz
zabezpieczajacy akumulator, przesterowywany po stro-
nach uzupeinienia i zabezpieczenia elektmm;net}-
cznymi zaworami.

Ukiad ten moze by¢ réwnicz stosowany dia obiegu
zamknigtego czynnika hydraulicznego w ten sposéb, 2e
wszystkie przewody zlewowe po stronic zasilacza poly-
czone zostaja z przewodem ssacym pompy hydraulicznej
agregatu. Do zasilania dwudrogowego silownika robo-
czcj maszyny obrotowy zasilacz oprécz giéwnego kanaki
posiada dodatkowy kanal. Ponadto ukisd ma dodat-
kowy hydrauliczny agregat do zasilania dwéch napedéw
obrotowego zasilacza, zaopatrzomy w sterowniczy
zesp6l. Ukiad z dodatkowym agregatem odgrywa zasad-
niczj rol¢ w otrzymaniu zmiennego strumicnia i posiada
do kontroli iloéci obrotéw naped6w zasilacza-aparatury
pomiarowe, do pomiaru amplitudy wahah roboczego
silownika, magneto-indukcyjny przyrzad oraz kontrol-
no-pomiarowg sekcj¢, sprz¢zong z tymi aparatami i z
przyrzadem.

Istota konstrukcji obrotowego zasilacza polega na
tym, #e do stakj obudowy wmontowane sy obrotowe
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suwaki z tocznymi ulozyskowaniami, docisnigte do sicbie
czolami sprezynujacych elementéw, oraz napedzame
dwoma niezaleznymi napgdami, majacymi zamachowe
koélka i regulacjg ilosci obrotéw. Do pomiaru ilosci obro-
t6w tych naped6w pomiarowe aparaty sprz¢zone sg kine-
matycznie z k6tkami zamachowymi. Ponadto jeden z
obrotowych suwakéw do regulacji czestotliwosci hyd-
raulicznego zasilania od zera do kilkuset cykli na sckund¢
silownika roboczej maszyny posiada zmian¢ kierunku
obrotéw tego napedu suwaka. Zesp6l rozdzelczego
suwaka obrotowego wraz z kékiem zamachowym i
napedem jest zespokem latwo roziaczalnym dzigki wmon-
towaniu niczaleznej obudowy zasilacza w spos6b
zaczepowy.

Obrotowy suwak posiadajacy kanaly zasilajace do
tréjdrogowego zasilania ma kanaly rozmieszczone co
120°, a do czterodrogowego zasilania okolo co 90°, z
kolei rozdzielczy suwak posiada rowki wykonane o jed-
nakowej powierzchni i gigbokoéci, zaopatrzone w

W odmianie konstrukcyjnej zasilacza obrotowego
suwaki z kadej strony majg ulozyskowania magnetyczne
z magnesdw trwalych, przy czym jeden z napedéw
suwaka jest zrealizowany za pomocg wysokoobrotowego
elektrycznego silnika, oraz zaopatrzony jest w hamulec
clektromagnetyczny wbudowany do kétka zamachowe-
80.

Zalety proponowancgo ukiadu hydraulicznego pulsa-
cyjnego napedu jest moHiwod¢ zmiany czestotliwosci i
amplitudy z wigckszym przyblizeniem do celéw ustawia-
nia ukiadu energetycznego w spos6b zalezny od parame-
tréw obcigzenia. Ten ukiad w niektérych przypadkach
pozwala otrzymywac uklady rezonansowe, gdy# jedno-
czynnikowy abieg hydrauliczny umozliwia maksymalne
skracanie drogi przenoszenia pulsacji od zasilacza obro-
towego do maszyny roboczej, ponadto ukiad sterowania
pozwala dokonywa¢ prédb podczas rozruchu celem
doboru pulsacji.

Ukiad hydrauliczny pulsacyjnege napedu wedlug

- wynalazku uwidoczniony jest na rysunkach, na ktérych
fig. 1 przedstawia ideowy schemat ukiadu hydrauli-
czmego, fig. 2 — przekréj podiuiny zasilacza obroto-
wego, fig. 3 — przekrdj poprzeczny zasilacza z
uwidocznieniem suwaka rozdzielczego, za$ fig. 4 — sche-
matyczny widok odmiany wykonania jednego znapedéw
suwaka.

Jednodrogowy hydrauliczny sifownik 1 albo dwudro-
gowy silownik 2 o ruchu posuwisto-zwrotnym maszyny
roboczej zasilany jest czynnikiem hydraulicznym z obro-
towego zasilacza 3. Zmienno$< strumienia czynnika hyd-
raulicznego otrzymywanego za pomocy zasilacza 3
umo#liwia prace pulsacyjng silownika 1 w ukiadzie jed-
nofazowym albo pracg pulsacyjng silownika 2w ukiadzie
dwufazowym. Zasilacz 3 zasilany jest z hydraulicznego.
agregatu 4 pompg o zmiennej chlonnosci obj¢tofciowej
poprzez kanal 8, ktéry ma polgczenie z akumulatorem 6,
spelniajacym rol¢ wzmacniacza w przypadku dodatko-

- wego uzupelnienia silownika 1albo 2w mpmencie tocre-
nia cieczy hydraulicznej do nich z jednej strony, za$ z
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drugiej strony rolg regulatora przeplywu w czasie rozru-
chéw prébnych i przy pracy na mmejszych cz¢stotliwos-
ciach.

Przewody hydrauliczne od akumulatora 6 uzupeinia-
jace i regulujgce przeplyw przesterowywane sg za
pomocy elektromagnetycznych zaworéw 71 8, przy czym
niczaleinie od ich sprz¢zenia elektrycznego z pulpitem
sterowniczym, zawér 8 w samoczynnym ukiadze pracy
sprzg¢zony jest z dodatkowym hydraulicznym agregatem
14. Ten agregat w przypadku zastoscwania przepono-
wego akumulatora moze by¢ zainstalowany w postaci
manometru kontaktowego, a w przypadku akumulatora
tlokowego — w postaci wskaznika poziomu cieczy.

NiezaleZnie od tego kanat § jest zaopatrzony w nie-
zbedng aparaturg zabezpieczajacy i kontrolng, ktérych
rozwigzanie jest powszechnie znane.

Hydrauliczny ukiad pulsacyjnego napg¢du skonstruo-

 wany w ukiadzie otwartym ma odprowadzajacy z silow-

nika 1 albo 2 kanal 9, przeciekowy kanat 10, oraz
przelewowy z akumulatora kanal 1¢. Wszystkie te
kanaly odprowadzaja do zlewu. Przy wykonaniu ukiadu
wedlug wynalazku do pracy obiegu hydraulicznego w
ukladzie zamkni¢tym te kanaly 9, 10, 1¢ polgczone sg ze
ssacym przewodem 11 agregatu 4. Kanat 12 zasilacza 3
shuzy do zasilania jednofazowego pulsacyjnego silownika
1, a przy dwufazowym zasilaniu pa przykiad silownika 2
w zasilaczu 3 wykonany jest dodatkowy kamat 13.

Do regulacji zmiennofci strumienia hydraulicmego
shuzy niezaleiny hydrauliczny agregat 14 z pompg o
zmiennej wydajnosci. Ta regulacja dokonywana jest za
pomoca hydraulicznych nap¢déw 15i 16, majacych regu-
lacj¢ ilosci obrotéw silnikéw napedu na zasadzie znanej
objctosciowej regulacii i sterowanych zespolem rozdzie-
laczy 17. W zestaw zespo¥dw rozdzielaczy 17 wchodza
réwnicz zespoly sterownicze shuzace do zdalnego przeste-
rowywania agregatéw 4i 14, hydraulicznych napedow 15
i 16 oraz dodatkowych mechanizméw wchodzacych w
skiad maszyny roboczej, a takze wykonywania czynnosci
ktére nic s3 zwigzane z pulsacyjnym dzalaniem maszyny.

Do ustalenia ilosci obrotéw, czyli stopnia zmiennosci
strumienia, a tym samym czestotliwodci ruchow

* posuwisto-zwrotnych silownika 1 aibo 2 ~lu/:) aparaty 18

i 1§, zainstalowane po stronie kazdego napedu 151 16, a
do okreslenia dlugosci skokow silownika 1albo 2.
czej maszyny, stuzy magneto-indukcyjny przyrzad 19,
pracujacy na zasadzie przecigcia pola indukowanego
clektrycznie w jednym okreslonym miejscu poprzez sze-
reg plytck magnetycznych odizolowanych od sicbie, usta-
wionych liniowo na diugosci maksymalnego skoku. Ten
przyrzad moze by¢ réwnicz zbudowany na zasadzie
cfektu $wictinego. Przetwarzanie wyniku przyrzadu 19 w
postaci konkretne;j liczby dlugoéci wahari oraz wynik 6w
odczytu aparatéw 18 i 18 w postaci liczby ilosciowej
czgstotliwosci w jednostce czasu dokonywany jest w sek-
¢ji kontrolno-pomiarowej 20 zbudowanej w oparciu o

-aparatur¢ elektryczno—clektroniczng w znany sposéb.

Hydrauliczne agregaty 4 i 14 maj3 niezalezne wykona-
nic zasilajacych w ciecz zbiornikéw 21 i 21’ dlatego, ze
stosuje si¢ czynnik hydrauliczny do napedu pulsacji o



dailej gestodci, majgcej wicksza stabilnosé pod wzgledem
fcisiwoici.

W przykladzie wykonania wediug wynalazku istotna
rol¢ do uzyskania zmiennosci strumienia czynnika hyd-
rauliczrego odgrywajg obrotowe, kanalowe i rozdzielcze
suwaki 22 z zasilajacymi kanalami i z rozdzielczymi row-
kami, majace ulozyskowania toczne 24 i 28, docisnicte
czolami za pombcy sprezynujacych clementéw 26.
Suwah: 22i 23 napedzane s3 za pomoca napedéw 15i 16,
majacych do stabilizacji ilosci obrotéw silnikéw hydrau-
licznych kélka zamachowe 27 i 27, sprzgzone z apara-
" tami 18 i 18, przy czym jeden z napedéw 18 albo 16
posiada niezaleznie od moiliwosci regulacii ilodci obro-
téw zmiang kierunku obrotéw. Zesp6t suwaka 23 wraz z
zespokem napedu 16 wmontowany jest do obudowy 28 i
stanowi fatwiej rozlaczalny zespot od zespotu suwaka 22
dzicki zaczepowej konstrukcji sprezynujacych elemen-
téw 26. Do tréjdrogowego zasilania kanaly §, 9, 12,
wykonane w suwaku 22 rozmieszczone sg co 120°, a do
czterodrogowego zasilania, kanaly §, 8, 12, 13 — co 90°.
Rozdziclcze rowki 29 i 29 w suwaku 23 posiadajg jedna-
kowg powierzchni¢ i gtbokos$é oraz zacpatrzone s3 w
gumowe lub czolowe uszezelnienia 39, wykonane z two-
TZywa Sztucznego.

Ponadto kéka zamachowe 27i 27 posiadaja ocecho-
wania, ustalajace polboZenic kanaléw §, 9, 12, 13i rowkéw
29i 29 celem wiznalnego okreélenia wzajemnych polboien
tych kanaiéw wzgledem rowkow.,

W odmisnie wykonania obrotowego zasilacza 3w celu
uzyskania bezszumnej pracy suwakéw 23 i 23 zamiast
tocznych ulozyskowan 24 i 28 zastosowane zostaly mag-
netycziie wloZyskowania 31 z magnesdw trwalych na
2asadzie odpychania si¢ jednobiegunowych pél magnety-
cznych, rozwigzanych w znany sposéb. Z kolei w celu
zwigkszenia czestotliwosci puisacji zamiast jednego z
hydraulicznych nap¢déw 15 albo 16 majgcego jeden kie-
runek obrotu zostal zastosowany naped w postaci wyso-
koobrotowego clektrycznego silnika 32, przy czym ten
napgd zaopatrzony jest w clektromagnetyczny hamulec
33 unieruchamiajacy na przykiad suwak 12 wzgledem
nieruchomej obudowy zasilacza 3.

Ukiad hydrauliczny pulsacyjpego napedu wedlug
wynalazku dziala w sposdb nastgpujacy: na podstawie
wizualnego okreslenia polozen kanaldw wzgledem
rowka istnicje mozliwo$é ustawienia kanalu § na zlew
poprzez kanat 9, pokr¢cajac w sposéb reczny kokiem
zamachowym 27 albo 27 . Przy nie wiaczonych rozdzela-
czach 17 i agregacic 14 obrotowe suwaki 22 i 23 zatrzy-
mane s3 wzgledem nieruchomych obudéw zasilacza 3.
Pracujacy agregat 4 thoczy ciecz na zlew. Nast¢pnie po
wisczeniu agregatu 14 do regulacji czgstotliwoéci pulsacji
istnieje szereg wariantOw uzyskania zmiennosci strumie-
nia i w pewnych zakresach regulacji t3 zmienno&¢ pulsacii
moina otrzymywaé w sposOb bezstopniowy. Na przy-
kiad przy wiczeniu napedu 16 na minimalne obroty
czynnik hydrauliczny z agregatu 4 tloczony zostaje przez
kanal 8do kanalu 13 poprzez rowek 29,a w tym czasie ten
czynnik z kanaiu 12 wyplywa zlewowym kanalem 9 przez
rowek 29, W ciggu jednego cvkiu obrotu suwka 23 tio-
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czenic czynnika z kanalu 5 na przemian do kaaaléw 121
13 dokonuje si¢ po dwa razy. W tym przypadku czgstotli-

-wos$é pulsacji za jeden cykl pracy jest dwukrotna. Ponie-

waz zakres regulacji i piynno$é tej regulacji silnika
hydraulicznego jest dosy¢ szeroka, to nastawialnos< pul-
sacji maszyny roboczej jest duza i moze odbywac si¢
praktycznie bezstopniowo. Ten zakres zostaje znacznie
poprawiony, gdy wiacza si¢ naped 15 obrotowego
suwaka 22, przy czym mozna uzyska¢ ruchy obrotowe
przeciwbiczne obu suwakéw 22 i 23 i wspélbiezne o
kierunku zgodnym. W przypadku przeciwbieznych obro-
téw suwakéw i przy maksymalnych obrotach napedéw
15 i 16 uzyskuje si¢ maksymalng cz¢stotliwo$¢ pulsaciji
silownika 1 albo 2 roboczej maszyny, a z kolei przy
wspéibicznych na minimalnych obrotach napedéw 18 i
16 uzyskuje si¢ minimalng czgstotliwo$é pulsacii.

Przy minimainych wzglednic zmniejszonych obrotach
jednego z napedéw 15 lub 16 uzyskuje si¢ wartosci pos-
rednie rdwnicz dowoine w szerokich zakresach. Mozna
stwierdzi¢, 2e ukind wediug wynalazks praktyceaic gwa-
mantuje nastawialnosé cagstotliwoéci pulsacii roboczej
maszyny od zera do kilicuset lub tysiecy cykli na sekundg.
Konirolno-pomiarowa sckejz 28 umozliwia obserwacj¢
nad pracg ukladu i dokonywanie regulacji w zaleznosci
od charakteru obcigzenia.

Naped z wysokoobrotowym elektrycziym silnikiern 32
umoiliwia uzyskiwanie zwigkszonych czestotliwoéci pul-
sacji. Ponadto kanaly 12 i 13 podiaczone bezpodrednio
do silownika roboczej maszyny pozwalajy maksymalnie
skrécié przewody zasiljace, a tym samym poprawiajy
sprawno$¢ energetyczny ukiadu.

Zastrze2enia patentowe

1. Ukiad hydrauliczay pulsacyjnego napedu do
maszyn, urzadzed i innych przyrzaddw wibracyjnych lub
udarowych, smamiesmy tym, e jednodrogowy silownik
(1) albo dwudrogowy silbbwnik (2) o ruchu posuwisto-
zwrotnym maszyny roboczej napedzany jest do pelsacyj-
nej pracy jednoczynaikowg cieczg o zmiennym strumie-
niu uzyskanym za pomoc3 obrotowego zasilacza (3),
zasilanego hydraulicznym agregatem (4 o zmicnaej
regulacji objgtosciowej, majgcym w cbwodzie zasilajy-
cego kanatu (5) uzupelniajacy i zabezpieczajacy akumu-
lator (6), przesterowywany zaworami elektromagnetycz-
nymi (7, §), przy czym dia zamknigtego obiegu czynnika
hydraulicznego w ukladzie hydraulicznym zlewowe
kanaly (9, 16, 1¢) polaczone s3 zc ssacym przewodem
(11) hydraulicznego agregatu (4), ponadto do otrzymy-
wania zmiennego strumicnia czynnika hydraulicznego,
ukiad ma dodatkowy hych'auﬁcn' agregat (M) napedza-
jacy napedy (15 i 16) o regulowanych kicrunkach i ilo$-
ciach obrotéw, sprz¢zonych z obrotowym zasilaczem (3)
i jest zaopatrzony w sterowniczy zespéSt (17), z kolei do
kontroli czgstotliwoéci pulsacji czymnika obiegowego i
pulsacji maszyny roboczej ukiad ten posiada pomiarowe
aparatury (18 i 18) kontrolujgce ilosci obrotéw napedéw
(18 i i6), magnetc-indukcyjny przyrzad (19) do pomiaru
amplitudy roboczych wahafi silownika (i iub 2) oraz



kontrolno—pomiarowa sekcje (20) sSPracZzong 7 aparatami
(18, 18) i z przyrzadem (19).

2. Ukiad wedlug zastrz. 1, znamienmy tym, Ze do stale)
obudowy zasilacza (3) wmontowane sg kanalowe i roz-
dzielcze suwaki (22, 23) z tocznymi ulozyskowaniami (24
i 28), docisnigte do siebie za posrednictwem fatwo rozia-
czalnej obudowy (28) i spr¢zynujacych elementéw (26)
konstrukcji zaczepowej, ktére napedzane s3 dwoma nie-
zaleimymi napedami (151 16) umozliwiajacymi bezstop-
niowgq regulacje nastawialnosci pulsacji maszyny robo-
czej metoda wykorzystania wariantowych mozliwosci
uruchomiei napedéw (15 i 16) za pomocg zmiany ilosci
obrot6éw, oraz kombinacji ruchéw obrotowych wspétbie-
imych albo przeciwbieinych wzglednic unieruchamiania
jednego z napedéw (15 albo 16).

3. Ukiad wedlug zastrz. 2, zsamienny tym, ze kanalowy
suwak (22) do zasilania jednodrogowego silownika (1)
posiada kanaly zasilania (5, 9, 12) rozmieszczone co 120°.
a do zasilania dwudrogowego silownika (2) kanaly (5, 9,
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12, 13) rozmieszczone co 90°, przy czym kolejnosci roz-
mieszczenia tych kanaléw po obwodze uzaleznione s3 od
polozenia kanatu (5), z kolei rozdzelczy suwak (23) ma
rowki (29 i 29) o jednakowej powierzchni i gigbokosci,
zaopatrzone w czolowe uszczelnienia (38), ponadto
zespoly suwak6é6w (22 i 23) do stabilizacji ich obrotéw
maja wmontowane zamachowe kékka (27 i 27), majace
ocechowania potozeri kanaiéw (5, 9, 12, 13)i rowk 6w (29,
29) oraz bedace w kinematycznym sprz¢zeniu z apara-
tami (18, 18).

4. Uklad wedlug zastrz. 2, zaamienny tym, ze suwaki
(22i 23) z kaidej strony maja magnetyczne ulozyskowa-
nia (31) z magneséw albo elektromagneséw trwalych,
przy czym jeden z nap¢déw suwaka (22 albo 23) jest
zrealizowany za pomocg wysokoobrotowego clektry-
cznego silnika (32) oraz zaopatrzony w hamulec elektro-
magnetyczny, wbudowany do zamachowego kékka (27
albo 27) zamontowanego po stronie tego napedu.
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