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(54) Dvoustupnové hydrostatioké servoifzeni vozidel

Dvoustupnové hydrostatiocké servoiize=
ni, kteréd md v ¥idlcich vétvich za¥azeny
regulovatelnd skrtide, které jsou ovlddédny
koncovymi spinali nebo tachometrem a které
omezuj{ pritok ¥{dici odmdrnou jednotkou
s tim prutok do servomotord servo¥izeni.
Vyhodou tohoto zafbizeni %je, %e omez{ max.
tdhlovou rychlost Fizeni ve Skodlivych prf-
padech, nap¥iklad v krajnich polohdch po=-
lordmi kloubového podvozku.
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Vyndlez se tyké dvoustupnového hydrostatického servottizeni
vozidel, sestdvajiciho z Fidiciho stupn& - odm&rné ¥idici jednot-
ky a pracovniho stupnd - zesilovale prétoku, které jsou nezavisle
na zatiZeni napdjeny nejméné& z jednoho hydrogeherétoru prost fed-
nictvim délie pratoku. '

Dvoustupnova hydrostatickd servoifizeni nazyvana téz jako
~servorizeni s-nasobenim prdtoku -~ jsou vyuZivdna hlavné u kloubo-
vych podvozkl mobilnich strojd, sestdvajicich ze dvou polorimi na-
td&ejicich se vzdjemn& kolem svislého kloubu, V&t3ina kloubovych
podvozkd je ovlddana dvojici stejnych servomotort - pFimoéaryéh
hydromotord - viazenych mezi oba polofémy. Geometricky objem Vg4
p*imoarych hydromotorl, dany soudtem soudind &innych ploch (A)

a ramen (R) okamZitého plsobeni hydromotorl vzhledem k svislému
kloubu neni staly, ale m&ni se s vychylkou #izeni (4) z p#imého
sméru, Lze odvodit tyto pFibliiné vztahy:

Geometricky objem pro p¥imy smér: 4 = 0: Vg = Ajry + A,r

Geometricky objem pro libovolnou vychylku (g): Vg % VO . cos /B

P*i konstantnim pré&toku kapaliny do dvojicé_pfimoéar?ch hydromo-
tord na kloubovém podvozku se méni zdkladni velidiny rFizeni takto:
uhlova rychlosttquolorémﬂ kolem svislého kloubu:

A%'Q.iﬁa____

cos/j
kinetickd enerie poloramd kolem svislého kloubu:
E
o 0O

E O e
.ﬂ .cos%é
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a brzdny tlak py pfi brzdéni kinetické energie Es

Pso .
BB  cos’m .

Z uvedeného vypéyvé $e kineticka energie §4 vzristd pFibliing

1
umdrné ;3373-) a brzdny tlak Pg s pFibliiné umdrnd (;08‘4
Napt*, pti vychylce polorému;@ a 45° &ini:

. IA) -,

max cos 45

Eo &
“E & 2 Eo
max qos2 45°
Pgo
p = 8 2,83 p

B max c033 45 ’ BO

Ridid mobilniho stroje - napf. &elniho lopatového nakladale -
zaujaty plné pracovni &innosti stroje nemlZe vCas reagovat na
vyse uvedené proménlivé dynamické &initele servorfizeni kloubové-~
ho pbdvozku. Proto v krajnich polohach polordmd dochdzi neziid-
ka k tvrdym ndrazim poloraml podvozku na sebe, coZ je pFiéinou
rdznych poruch stroje, Snafi-1i se Fidi& tamto jevim predchazet,
zpomaluje rychlost *izeni zbytedné piediasnd, takZe nezifidka se
Fizeni zastavuje v mensi &i v&tsi vzdélenosti pFed krajnimi po-
lohami, To mé negativni vliv na prodlouZeni pracovniho cyklu a
snhifeni produktivity stroje.

U hmotnych rychlych mobilnich strojd je aéélné. pii relativ4>"
né velkych rychlostech stroje, omezit rychlost izeni, zejména
na vefejnych komunikacich, aby se omezilo nebezpeli havarie,

Je znéma Fada hydraulickych servotizeni, které vyuZivaji
prostiedky, které maji zabranit Skodlivym ndrazim Fizeni v kraj;
nich polohéch, Nap¥, hydrostatické servoifizeni (dle DE-DOS 25
00 137) mé dva snimade, které pFi pribliZeni #izenych polorami
daji signal elektromagnetickému ventilu, ktery propoji (zkratu=-
je) zdroj kapaliny s nddrzi, Tim se zastavi servomotor a polo-
rdmy #izeni, V praxi se vdak ukdzalo, Ze i p¥i pferudeni pfito-
ku do servomotoru fizeni dochézi vlivem velké setrvaéné hmoty

k tvrdym ndrazdm polordmi podvozku na sebe,
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Jedno z nejvétdich hydrostatickych servofizeni (de DE-DAS

32 46 137) mad na volantové tyéi blokovaci zafizeni, uvddeéné do
Einnosti snimadi koncové polohy Fizeni, Pred koncovou polchou po-
loramd podvozku znemoZni blokovaci zatrizeni dalsi otaleni volan=-
tové tyle, V disledku toho se odm&rna #idici jednotka nucend us-
tavi v neustédlené poloze a pohyb servomotorl s polordmy podvozku
se zastavi pied koncovou polohou iizeni, Ani toto pomérné sloZi-
té blokovaci zafizeni, obsahujici dvcjici rohatek se zédpadkami,
elektromagnety, mikrospinafe, tfeci spbjku, néumoiﬁuje zvladnout
vy8e uvedené rozmanité dynamické stavy fizeni, zejména kloubovych
podvozk@ s hmotnymi polorémy, Proto i zde pi#i velke rychlosti
¥izeni mGZe dochdzet Kk tvrdym ndrazlm polordml na sebe a pii ma-
1é rychlosti fizeni k zastaveni polordml pted koncovymi polohami,

Vyge uvedend nedostatky odstranuje dvodstupﬁové hydrostatic-
ké servorizeni podle vyndlezu, které ma v Fidicich vétvich a nebo
v pfivodni vétvi odmérné ridici jednotky zafazeny regulovatelné
8krtide, které jsou pifestavovatelné pomoci koncovych spinal,

" spojenych s pistni tyli servomotoru servotizeni, V ptivodni vét-

Vvi je zafazen regulovatelny Skrti€, ktery mlZe byt ovlddany ta-

chometrem, koncovymi snimadi obsahujicimi odpruZeny pist ve vél-

ci nebo elektromagnety spojenymi s koncovymi spinadi, Skrtide

omezuji pritok #idici odmérnou jednotkou, a tim pritok do servo-

motorl servoiizeni (a Uhlovou rychlost servofizeni), Vyhodou to-

hoto zaffizeni je, Ze omezi maximdlni Uhlovou rychlost Fizeni .

za provoznich stavl, kdy velkd dhlova rychlost #izeni je $kodli-

va, napt, v krajnich polohéch poloraml kloubového podvozku, Na

pfipojénych vykresech jsou znézornény piiklady provedeni podle

vynélezu, kde '

na obr, 1 je znadzorn&no schematicky dvoustupnové hydrostatické

‘ servofizeni s omezenim Ghlovd rychlosti pred koncovymi
polohami a pt*i relativné vysoké pojezdové rychlosfi Vo~
zidla;

na obr, 2 je znazornéna Cast alternativniho provedeni predmdtu vy=-
nalezu s jednim regulovatelnym skrticem, ovladanym dvo-
jici koncovych spinali; .

na obr, 3 je zndzornéna Cast alternativniho provedeni ptfedmétu
vyndlezu s dvojici regulovatelnych skrtidt opatifenych
elektromagnety, zapinanymi dvojici koncovych spinacl;

na obr, 4 je zndzornéna graficky zdvislost pritoku Q. do servomo-

o X1

toru servorizeni na otddkdich volantu Ny
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Zatizeni podle vyndlezu, znizornéné na obr, 1, je tvofeno
znémym dvdustupﬁovym hydrostatickym servo®izenim 1, zahrnujicim
odmérnou idici-jednotku 2, zesiloval pritoku 3, d&li& pritoku 4
a dvojéinny‘p?imoéary servomotor 5, Odm&rnéd ridici jednotka 2 |
' sestavé z Fidiciho rozvadste 2° a odm&rné jednotky g" a Jé opa-
t¥ena volantem 2°°° , Zesilova& prdtoku 3 mé #idici prafezy 12,
12° propojeny s ovlddacimi prostory 15, 15°, zesilovaci prifezy
13, 13°spojeny s p¥ivodni vdtvi 6°, 6 a odpadni prafezy 14, 14°
8pojeny s odpadni vétvi 7, |

Odmérnd idici jednotka 2 je prdpojena Fidtcimi vétvemi 8
8" s tidicimi praéfezy 12, 12° a ovlddacimi prostory 15, 15° ze-
gilovace pratoku 3, ‘ -

)

Dvoustupnové hydrostatické servoiizeni 1 je napéjeno z hyd—'
rogenerétoru 24 pfes déli¢ pratoku 4 znédmého provedeni s dvojici
gkrticich prﬁfezu, 8 primédrnim vystupem 17, spojenym pfivodni
‘vétvi 6, 67, 6°°
a sekunddrnim vystupem 18 s-nadrzi 26, K sekundarnimu vystupu
18 d&life pritoku 4 miZe byt v piFipadé potFeby zapojen nezniﬁpr--
ndny sekunddrni spotfebid, D&li& pratoku 4,spojeny pravym ovla-

s dvoustupnovym hydrostatickym servoiizenim 1

dacim prostorem 19 ~ odbotkou 21 - s primarnim vystupem 17 a le-
vym pruZzinovym ovlédacim prostorem 20, signalni vétvi 22 s mis-
tem signalizace zdtéZe 23, zabezpeluje v piivodni vétvi 6, 6°,
Q"'etélv prfetlak pD oproti tlaku Pge vyvolanému zét82i servo-
motoru 5, Tim je zabezpeleno napédjeni servomotoru 5 z hydrogene-

rétoru 24 nezdvisle na zatifeni servomotoru 5, Dokud k sekundéar-
nimu vystupu 18 d&li%e pratoku 4 je zapojen sekundérni spotfebié,
méd napdjeni servomotoru 5 plnou.prioritu, '

Podobné je uvedeny typ popsén napi, v A0 235 845 "Hydraulic-
ké dvoustupnové ovladaci zafizeni servomotoru”,.

v Fidicich vétvich 8, 8 jsoupdle vynélezu vFazeny regulo~-
vatelné ékrtiée 9, 10 a v pfivodnl vétvi 6 - je vitazen regulo-
vatelny $krti& 11, Regulovatelné Skrtile 8, 10 jsou ovladatelné

koncovymi snimali 27, 28 umistdnymi na pistni-ty&i servomotoru
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5; regulovatelny skrti& 11 je ovladatelny prostfednictvim tacho-
metru 30 od pojezdového mechanismu 29, Koncové snimale 27, 28
mohou byt umisté&ny kdekoliv na podvozku, -

u pfOVedeni,mﬂe obr. 2 se pfedpoklddéd, Ze servomotor 5 pl-
sobi na vozidle s kloubovym podvozkem sestdvajicim ze dvou polo-
ramd §3,'§g spojenych kloubem 33, Jako koncové epinate 34, 34°
slouZi zde odpruZenéd pisty ve vélcich 35, ég', které prichdzeji
do styku s bodnimi plochami polordmu 31 pfed dosaZenim koncovych
poloh, nap¥, pfi Gthlové vychylce A= 0,7 /zmax’ Oba vélce 35, 35°
jsou propojeny potrubim 36 s hydraulickym Ustrojim 37 regulova-
telného Skrtide 31" a pfes dkrtici clonu 38 a jednosmérny ven=-
til 39 spojeny s odpadni vétvi 46,

v provedenipwﬂé obr, 3 jsou na vozidle s kloubovym podvoz=-
.kem po strandch polordmu 32 nebo jinde na vozidle elektrické
koncové spinale 41, 42, které pfichazeji do styku s polorémem
31 nebo se souééeti,»a nim spojenou ptfed dosaZenim koncovych vy-
cbylekA%ugapf. pti A = 0,8 A%ax, Elektrické koncové spinade 41,
42 spojuji. elektromagnety 43, 44 regulovatelnych &krtida 97,

19'9 elektrickym zdrojem, napi, akumuldtorovou baterii 45,

Jsou~-1i #izené polorémy 31, 32 dostatedné od sebe vzddleny
(vychylke @<A4_. ) Je Fidici.protok q odmérnou Fidfci jednotkou |
2 ur&enou otédkami n, volantu 2°°"a Fidi& v rychlosti Fizeni
neni nijak omezovén, V urdité,. piedem nastavené vzdédlenosti,
nap¥, pfi vychylce /4% 0,7 Amax’ dojde u provedenipdle obr, 1 ke
styku koncového snimafe .28 s regulovatelnym Skrtidem 9 a nebo
ke styku koncového snimade 27 s regulovatelnym Skrtilem 2@ pod-.
le sméru otédeni ventilu 2,°° Cim se vychylka Fizeni/fvice bli-
21 meximdlni vychylce A ., tim:vice se regulovatelny 3krtid 39,
resp, 10, piiviré a jeho pratodny prGfez redukuje, Tim se inten-
zivnd 8krti a omezuje prdtok q, postupujici idici v&tvi 8 resp,
8°do zesilovade priatoku 3, Om&rn& tomu se zmensduje pratok Q, do
gservomotoru 5 a tim i dhlové rychlost servoiizeni wj =

Rid1&,pokud by cht&l otd&et volantem 2°°°

t .O
rychleji, neZ mu dovo-

luje uvedend omezeni, uciti zvy3eny silovy odpor volantu g"',
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ale bez odpovidajiciho U&€inku na fizeni, Ridig je upozornén na
to, %2e se poloramy 31, 32 bliZi koncové poloze - maximdlni vy-

chylce ABrax

Pohybuje~li sg servoFizeni - servomotor 5 - doleva, dojde

| pred levou koncovou polohou zbytkem koncového snimade 28 s regu-
lovatelnym skrtidem 9 k redukci jeho priboéného préfezu, a tim

k brzddnému mékkému dob&hu servomotoru B do levé krajni polohy,
Ndvrat z levé krajni polohy #izeni neni ni&im brzdé&n, ponévad
pFivrieny regulovatelny skrtig ] nemé na opaény smér fizeni vliv
a regulovatelny &krti& 10 je zcela otevien, dokud se *izeni ne-
pribliZ2i pravé krajni poloze,

Obdobné se dvoustupﬁové hydrostatické servoiizeni 1 chova,
pohybuje-li s vozidlo tak rychle, Ze by rychlé zmény sméru jizdy
- mohly ohrozit jeho stabilitu a provozni bezpelnost, Pfekroi-li
pojezdové rychlost vozidla v nastavenou hodnotu, nap#, v.= 0,5
v méx' zptsobi tachometr 30 prostifednictvim bé&Zné, nezﬂdzorn@né
aparatury p¥iviréni regulovatelného Skrtide 11,a tim redukci je-
ho pr@bo&ného priafezu, PondvadZ regulovatelny 8krtié 11 se nacha-~
zi v pravé p¥ivodni vétvi‘g" k odmérné ©idici jednotce g; ome~
zuje rychlost izeni v obou smérech (ddprava ~ doleva) bez ohle~

du na to, v jaké poloze se servofizeni prdvé nachézi,

U prbvedeni‘podle obr. 2 dochézi pired koncovymi polohami,
napi., pii vychylce tizeni A = 0,7 A4, ., ke styku jednoho z konco- |
vych snimad@ 34, 34°s loZni plochou poloramu 31, V désledku to-
ho se zasouvé jeden z odpruZenych pistd do vdlce 35,resp. 35 3
a vytlatuje kapalinu potrubim 36 pfes Skrtici clonu 38 do odpad-
ni vétve 16, Tim vznikd v potrubi 36 a v hydraulickém ovlédacim
ustroji 37 regulovatelného skrtide 11" tlak tim v8t3i, &im je
" Ghlovd rychlost Fizeni q, v&tsi. Umérné uhlové rychlosti *izeni
W4 dojde k piivrieni regulovatelného 3krtiZe 11°° a omezeni Fi-
diciho pritoku 9 odmé&rnou ?idici jednotRou 2, priatoku Qy do ser-~
vomotoru 5 a omezeni uhlové rychlosti *izendi “’a

U provedeni podle obr, 3 dochdzi pFfed koncovymi polohami,
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napi, pfi vychylce *izeni4% 0,8 A%ax'k sepnuti jednoho z elek:
trickych koncovych spinadl 41, 42 elektromagnetd 43 resp. 44,
Tim dojde k piivrzeni jednoho z regulovatelnych #krti&é 97, 10°
a omezeni fidiciho pritoku q a omezeni Uhlové rychlosti servofi-
zeni (g, P¥i névratu #izeni z koncové polohy do p#imého sm&ru
neni pfivrZeny regulovatelny $krtic g:resp. 1g:ﬂéinny a uhlovéa
rychlost servoiizeni wAneni jim omezena, |

Obr. 4 znazeriiuje graficky typickou zévislost prdtoku Qm do
servomotoru 5,a tim zdvislost rychlosti servofizeni G)gna otdd-
kédch volantu g"' nv/"max' Po pravé strané& grafu jsou vymezeny
stupnice vychylek Fizeni 8/4 a pojezdové rychlosti vozidla

max
v/v___, které naznaduji ohranifeni otéZek volantu 2°°°

max n,a tim

i pritoku Qu do servomotoru §‘a thlové rychlosti servorizeni g,

Nap#., p¥i vychylce izeni 4= 0,85 max* ¢ili ve vzdélenosti 0,15
B nax pfed koncovou polqhou,se,oqui dorazitelnd rychlost servo-
fizeni &yna 0,7 maximédlni hodnoty a tim kinetické energie 0,72 =
= 0,49 méx hodnoty kinetické enérgie. Obdobné je tomu pii velkych
pojezdovych rychlostech vozidla v (km/h), kde by rychléd zména

polohy rizeni mohla ohrozit stabilitu.a bezpelnost vozidla,

Lze té% pfiviit maximdlnd regulovatelny skrtid 11° v pravé
pfivodni vétvi Q",a tim dlouhodob& &i trvale omezit rychlost
servofizeni Gy -

Pokud ridi& vozidla oté4¢i volantem pomaleji, nei-jéou né-
kterym z uvedenych 2plisobll omezené qtééky volantu nv/nV max *
neni #idié v rychlosti otddeni volantu a tim i ve volbé& uhlové
rychlosti servoiizeni Ggizeni nijak omezowan,

Dvoustupnové hydrostatické servofizeni vozidel pdle vynélezu
omezuje jednoduchymi prostifedky, bez mechanického tfeni, uhlo-
vou rychlost servofizeni 4g za provoznich s'tavﬁ, kdy by velké
uhlové rychlost servorizeni Gemohla ohrozit servofizeni nebo
celé vozidlo, Ridi& je tim odleh&en od sledovani meznich situ-
aci servofizeni i vozidla,a mlZe se tak vénovat ostatni &innos-
ti, Omezeni Uhlové rychlo'sti servorizeni (g pde vynalezu neni
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vazéno na zobrazeni servorfizeni, ale mGZe byt pouZito na jinych -
servorfizenich stejného ¢i obdobného typu,

PREDEET VYINALEZU

1. Dvoustupnové hydrostatické servoiizeni vozidel & meimand
jednim servomotorem, obsahujici odmérnou #idici jednotku
a zesiloval pratoky propojend fidicimi vétvemi a napdjené
ptivodni vétvi pres délid pr&foku, nezévisle na zatiZeni
z nejménd jednoho hYdrogenerétoru, vyznaCujici se tim, Ze
do tidicich vétvi (8, 8°) jsou zaFazeny regulovatelné Skr-
tice (9, 10)“,pFestavovatelné koncovymi snimaéi (27, 28),
spojenymi s pistni ty&i servomotoru (5) servoiizeni, a Ze
v'pFivodni vétvi (6°7) je zalazen regulovatelny $krtid
(11) ovladany tachometrem (30), - :

2. Dvoustupnové hydroétatigké servotizeni vozidel s nejméné
jednim servomotorempedle bodu 1, vyznacujici se tim, Ze
v pfivodni vdtvi (6°7) k odmérné #idici jednotce (2) jé
viazen regulovatelny &krtid (11°°) ovlédany koncovymi sni=-
- ma&i (34, 347) obsahujicimi odpruZeny pist (34) ve vélci
. {35). . ,

3. Dvoustupnové hydrostatické servofizeni vozidel s nejménd
jednim servomotorem pdle bcdu 1, vyznadujici se tim, Ze do
Fidicich vétvi (8, 87) odmérné Fidici jednotky (2) jsou
za*azeny regulovatelné skrtide (97, 10°) s eléktromagnety ’
(43, 44) sbojenymiAs koncovymi spinaci (41, 42),

3 vgkresy
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