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Samoczynne urzadzenie sterowe — Zzyropilot

Patent trwa od dnia 4 grudnia 1959 r.

Przedmiotem Wynalazku jest samoczynne urzg-

dzenie sterowe — zyropilot, stanow.gce elek-.

tryczny uklad elementéw bezstykowych. Zyro-
piloty stuza do samoczynnego utrzymywania
statku na wyznaczonym Kkursie. Odchylenia stat-
ku od kursu powinny byé przy tym mozliwie
-niewielkie przy malych i nie czestych wychyle-
niach steru.

' Znane samoczynne urzadzenia sterowe, tak
' zwane’ zyropiloty, sg to elektro-mechaniczne
uklady, zawierajace z reguly elementy stykowe
jak przekazniki stykowe, styczniki i inne lgcz-
niki lub regulatory stykowe, Kktoére znacznie
zmniejszaja pewnosé pracy w ciezkich warun-
kach ma morzu. Znane uklady pracuja zwykle
na zasadzie utrzymywania proporcjonalnosci
. wychylenia steru w stosunku do odchylenia
statku od kursu i majg calg regulacje dopaso-
wywania -ukladu do statku i warunkéw stero-
wania rozwfaza'na na drodze mechanicznej.

*) Wlasciciel ' patentu oswiadczyl, ze ,twérca
wynalazku Jest mgr inz. Stawomir Wysz-
kowski.

Wskutek tego majg bardzo skomplikowang kon-
strukcje. Dodatkowa wadg tych zyropilotéw jest
ich liniowa charakterystyka pracy na calym
zakresie. Wystepuje stale korygowanie  poloze-
nia steru statku takze przy znacznym odchylemu
od wyznaczonego kursu. Inne znane uklady pra-
cuja przy stalych z géry nastawialnych wychyle-
niach steru i majg regulacje rozwigzang na dro-
dze elektrycznej. lecz w tym przypadku zyropilot
moze wspélpracowaé tylko z jednym, okreslo-
nym ukladem recznego sterowania urzadzenia
sterowego. Poza tym, uklad taki nie dopasowuje
sie samoczynnie do szybko zmiemajacych sie
warunkéw sterowania.

Samoczynne urzadzenie sterowe — zyropilot
wedlug wynalazku — mie posiada wad ani
pierwszego, ani drugiego typu urzadzenia, a ma
dodatkowo szereg istotnych zalet. Uklad jego
jest bezstykowy oraz moze byé zastosowany do
dowolnego typu urzadzenia sterowego z dowol-
nym telemotorem. Urzadzenie jest proste, mie-
zawodne w dzialaniu i nie wymaga konserwa-
cji. Jest ono pokazane w przykladowym wyko-
naniu na rysunkach, na ktérych fig. 1 przedsta-



wia schemat ukladu, fig. 2 — charakterystyki
wzmac"liaczy, a fig. 3 — wykres zaleznodci wy-
-»-‘ghgl}emae-s odchylenia statku od kursu.
W uktadale znajduja sie dwa czujniki indukeyi-
ne, transformatorowe 1 i 2 z ruchomymi zwo-
rami. Zwora czujnika 1 jest napedzana od pow-
tarzacza Zyrokompasu, jest on wiec czujnikiem
kursu. Zwora czujnika 2 jest napedzana od trzo-
" nu sterowego, lub walka nastawczego — w przy-
padku urzadzenia elektro-hydraulicznego, jest

to wiec czujnik kata odchylenia steru, wielkosci
nastawianej. Obydwa czujniki I i 2 majg érod-.

kowe uzwojenia zasilane pradem zmiennym.
Przy symetrycznym ustawieniu zwory czujnika
1 lub 2 napiecia indukowane w obu jego skraj-
nych uzwojeniach sa réwne. Jezeli statek znaj-
duje sie ma kursie wyznaczonym i ster jest w
polozeniu érodkowym, to w uzwojeniach skraj-
nych obu czujnikéw 1 i 2, polaczonych poprzez
prostowniki 3, 4, 5, 6, do uzwojenn sterujacych
wzmacniaczy magnetycznych 9, 10, plyng jed-
nakowe prady. Przez obydwa uzwojenia wzbu-
dzenia 11, 12 pradnicy Leonarda 13, zasilane ze
wzmacniaczy 9, 10, poprzez prostowniki 7, 8,
takze plyng jednakowe prady. Pradnica nie wy-
twarza napiecia i silnik 14 steru stoi. Przy od-
chyleniu statku od wyznaczonego kursu powta-
rzacz zyrokompasu — za poérednictwem prze-
kladni — powoduje odchylenie zwory czujnika
kursu 1 od polozenia $rodkowego w kierunku
zwigzanym z kierunkiem odchylenia statku od
kursu. Powstaje wskutek tego asymetria pradéw
w skrajnych uzwojeniach czujnika 1, powodu-
jaca — za posrednictwem wzmamiaczy magne-
tycznych 9, 10 — asymetrie w pradach wzbu-
dzenia . pradnicy Leonarda 13 i uruchomienie
silnika 14 steru, wzglednie silnika nastawczego
przy urzadzeniu elektro-hydraulicznym. Przy
pracy urzadzenia sterowego zwora. czujnika 2
polozenia steru zacznie przesuwaé sie w tym
samym  kierunku, co zwora czujnika. 1 kursu.
Praca urzadzenia sterowego trwa tak dlugo, do-
pOki nie nastgpi zréwnanie pradéw w uzwoje-
niach sterowniczych wzmacniaczy 9, 10.

Obwody magnetyczne czujnikéw 1, 2 sg rézne
i tak dobrane, ze pozwalajg na uzyskanie po-
ttzebnego wychylenia steru w zaleznoéci od
odchylenia statku od kursu (fig. 3).

Czuloéé ukladu jest majwieksza, gdy statek
jest na wyznaczonym kursie i zmmiejsza si¢ co-
raz bardziej w miare odchodzenia statku od
tiego kursu. ' )

W celu zwiekszenia dokladnoéci pracy ukladu
mozna zastosowaé pradniczke tachometryczng 15
napedzang od powtarzacza zyrokompasu, ktéra

zasila dodatkowe uzwojenia sterownicze w obu
wzmacniaczach 9, 10. Polozenie steru uzaleznio-
ne jest wtedy dodatkowo od szybkosci odchyle— )
nia si¢ statku od kursu.

Dla umozliwicnia regulacji czuloéci ukladu
w zaleznosci od pogody w obu wzmacniaczach
9, 10 znajduja si¢ uzwojenia sterujgce, dajace

- poczgtkowe podmagnesowywanie, ktorego war-

to§¢ moze byé ustawiana opornikiem regulacyj-
nym 16. Powoduje si¢ w ten spos6b mniejsze
lub wigksze rozsuwanie charakterystyk . obu
wzmacniaczy 9, 10, a wiec rézng szerckosé stre-
fy martwej (fig. 2). Opornik regulacyjny 17 slu-
zy do zmiany zaleinod¢i- wychglenia stery od
odchylenia statku od kursu. Opornik regula-
chmy 18 sluzy do zmiany wplywu pradnicy ta-
chometrycznej na wychylenie steru. Brzy sta-
lych bocznych wplywach na statek mozliwe jest
przesuniecie polozenia’ zerowego steru z- syme-
trycznego w stosunku do osi wzdluznej statku
na jedna lub druga burte przy pomocy oporni-
ka regulacyjnego 19, umieszczonego w: diwodnie
uzwojenia pierwoinego czujnika poloZenia
steru 2.

W przypadku zastosowania tego ukladu samo-
czynnego urzadzenia sterowego do elektrycz-
nych urzadzenh sterowych o duzej mocy, mozna
W miejsce uzwojert wzbudzenia 11, 12 pradnicy
Leonarda 13 wlgczyé cewki stycznikéw rozru-
chowych silnika steru 14. W przypadku urza-
dzeri sterowych elektrohydraulicznych z pompg
o stalej wydajnoéci i zaworami, na miejsce

 uzwojenh wzbudzenia 11, 12 moina wlmyt cew-

ki- elektromagneséw zaworéw,

Przez dobudoWwanie ‘dodatkowego czujnika
identycznej budowy jak czujnik polozenia steru,
napedzanego od kola sterowego i"wlaczenie tego
czujnika do ukladu zarniast czujnika. kursu 1,
cale . urzqdmme stanowi uklad recznego stero-
wagi{a’ nadainego bez potrzeby stosowania ja-
klchkolwiek dodatkowych elmnentéw

Zas‘trzetenia p‘atentowe~

1. Samoczynne urzgdsenie- sterowe -~ iyropilet,
powodujgee utrzymanie- stathu: na: wyznaozo-
nym kursie, skindajnes alg: & czujnike: kursu,
czujnika polozenia. stery, VZNSCTHiBORY i 1424~
dzen stuzgcych: do dopasowantia uklndis do
warunkéw sterowania, znamiemmne tymy ze
czujniki (1, 2) nmtawiwkm i polode-
nia speru sg bezstykowe, indukcyjne, 2 Tu-
chomymi obrotowymd: woramti; pray caym
ksztalty obu zwér Téihig slg od: sisble: 1 s
tak dobrane, ze dajg potrzebny prrebieg za-
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leznosci wychylenia steru od odchylenia stat-
ku z wyznaczonego kursu. '
. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym,
%e wzmacniacze magnetyczne (9, 10) posiada-
ja uzwojenia sterujace, dajace poczatkowe
podmagnesowanie, ktérego wartos¢é moze byé
ustawiana opornikiem regulacyjnym (16),
zmieniajacym czulo§é samoczynnego urza-
dzenia sterowego.

. Urzadzenie wedlug zastrz. 1—2, znamienne
tym, ze przy pomocy opornika regulacyjnego
(17) umieszczonego w obwodzie uzwojenia
pierwotnego czujnika kursu (1) lub czujnika
polozenia steru (2) mozna nastawiaé zalez-
no$¢ zmian wychylenia steru od odchylenia
statku od kursu.

4.

Urzadzenie wedlug zastrz. 1—3, znamienne
tym, ze przy pomocy aparatu regulacyjnego
(19), umieszczonego w obwodzie uzwojenia
pierwotnego czujnika polozenia steru (2)
mozna ustawiaé polozenie zerowe steru, od-
chylajac je od osi wzdluinej statku.

. Odmiana urzadzenia wedlug zastrz. 1—4,

znamienna tym, Ze dodatkowo dobudowany
czujnik, napedzany od kola sterowego, jest
wlaczony do ukladu zamiast czuinika kursu
(1), przy czym urzadzenie stanowi uklad
recznego sterowania nadginego.

Instytut Elektrotechmniki

17

[

1

Lgf}

10 -
- gl
{
i
) %,

79




Do opisu patentowego nr 442253

Jeb
\ -fermacniac, 2 wtmacr iz /
/
/
T5e
Fi 9. 2
%
///./’ o
/
Fig 3

92. RSW ,,Prasa‘, Kielce.



	PL44225B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


