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Vynalez riedi elektrohydraulicky polohovy servomechaniz-
mus pre riadenie geometrického objemu axidlnych hydrostatic-
kych prevodnikov so $ikmou doskou a servovalcami s vratnymi
pruZinami.

boposial pouZivané elektrohydraulické polohové servome~
chanizmy sU rieSené pomocou dvojstupnovych servoventilov,
ktorych prvy stupen je vytvoreny z trysky a klapky a druhy
stupen je Stvorhranny postva&. Servoventily sU opatrené me-
chanickou alebo elektrickou sp8tnou vdzbou od polohy vykyv=-
nej dosky hydrogeneratora a sU riadené elektronickymi obvod-
mi. Nevyhodou takto rielenych polohovych servomechanizmov je
vysokd naroénost na presnost a pracnost vyroby, ako aj naroé=-
nost na &istotu pracovného média, udribu, obsluhu atd. Naviac
pri riadeni hydrostatickych prevodnikov s velkou hysteréziou
geometrického objemu, je presnost beine pouZivanych servoven-
tilov nevyhovujuca.

Uvedené nevyhody odstranuje zapojenie elektrohydraulice
kého polohového servomechanizmu riadenia axidlnych hydrosta-
tickych prevodnikov so Sikmou doskou a servovalcami s vratny-
mi pruZinami pozostavajuce jednak z prvého trojcestného posi~-
vatového regulatora, v ktorom je vytvoreny prvy a druhy ria-
diaci priestor a uloZeny prvy posuval opatreny prvou a druhou
riadiacou hranou, ako aj prvym pravym a prvym lavym riadiacim
delom a jednak z druhého trojcestného posuvalového regulatora
v ktorom je vytvoreny treti a Stvrty riadiaci priestor a ulo-
2eny druhy posuvaé opatreny tretou a Stvrtou riadiacou hra~
nou, ako aj druhym pravym a druhym lavym riadiacim &elom pod-
ta vynalezu, ktorého podstata spoliva v tom, %e prvy servova-
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Lec hydrostatického prevodnika je napojeny na prvy vystupny
kanal prvého trojcestného posivalového reguldtora, ktory je
napojeny druhou riadiacou hranou na prvy napéjacﬁ kanatl a pr-
vou riadiacou hranou na prvy odpadovy kanal prepojeny s prvyam
riadiacim priestorom, v ktorom je uloZend prvéd pohyblivad tast
prvého proporciondineho elektromagnetu opretéd o prvé Caveé
riadiace &elo prvého postvaia, ktorého prvé pravé riadiace
¢elo je opreté o prviu pruZinu uloiend v druhom riadiacom
priestore napojenom na druhy kanal, priom druhy servovalec
hydrostatického prevodnika je napojeny na druhy vystupny ka-
nal druhého trojcestného posuvalového reguldtora, ktory je
napojeny Stvrtou riadiacou hranou na druhy napadjaci kanal a
tretou riadiacou hranou na druhy odpadovy kanal prepojeny s
tretim riadiacim priestorom, v ktorom je uloZend druhé pohyb=-
Livd tast druhého proporciondlneho elektromagnetu opreta o
druhé pravé riadiace &elo druhého posivala, ktorého druhé (a-
vé riadiace &elo je opreté o druhl pruZinu uloZenlt v Stvrtom
riadiacom priestore napojenom na 3tvrty kanal. V prvom vys~
tupnom kanale je zabudovana prva clona a v druhom vystupnonm
kanale je zabudovanid druha clona. V druhom kandle je zabudo-
vana tretia clona a v Stvrtom kandle je zabudovana Stvrté
clona. Prvy vystupny kandl je piatym kanalom napojeny na
§tvrty kanal a druhy vystupny kanal je 3iestym kanéalom napo-
jeny na druhy kanal. Prvy a druhy proporcionadlny elektromag=~
net je napojeny na riadiacu elektroniku, na ktord je napoje~
ny snimaé polohy vykyvnej dosky a vstup riadiacej elektric~
kej veliéiny polohy vykyvnej dosky. V alternativnom prevede~
n{ v druhom riadiacom priestore je uloZeny druhy piest opre=-
ty 2z jednej strany o prvi pruiinu a z druhej strany o volny
koniec dvojramennej padky mechanickej spiitnej vdzby prepoje~
nej pomocou tiahla 8 vykyvnou doskou, pridom o volny koniec
dvojramennej pdky je oprety tieZ druhy piest, ktory je uloie~
ny v Stvrtom riadiacom priestore a z druhej strany je oprety
o druhd pruZinu,

Vyhodou zapojenia podla vyndlezu je, ie elektrohydrau=-
Lické Etvorcestné servoventily, ndroiné na materidl, pres-
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nost a prachosf vyroby sU nahradené jednoduch$imi trojcestny=
mi regulatormi vzajomne prepojenymi hydraulickymi dynamickymi
vizbami. Tym je moiné riadit tieZ hydrostatické prevodniky,
ktoré maju velku hysteréziu uhla vyklonenia Sikmej dosky, v
z4vistosti na riadiacom tlaku v servovalcoch, Naviac takto vy-
tvoreny polohovy servomechanizmus umoinuje jednoduchym spéso~
bom vyuZ2it mechanicku spdtnu vHzbu namiesto elektrickej, ktora
je nakladnejsia a zvySuje celkovu pracnost hydrostatickych
prevodnikov, ‘

Na pripojenych vykresoch si zndzornené priklady prevede=-
nia zapojenia elektrohydraulického polohového servomechanizmu
riadenia axialnych hydrostatickych prevodnikov podla vynale=~
zu, kde je na obr., 1 servomechanizmus realizovany s elektric-
kou spitnou vdzbou od polohy Sikmej dosky hydrogeneratora a na
obr. 2 servomechanizmus realizovany s mechanickou spdtnou vlz~-
bou od polohy Sikmej dosky hydrogenerétora.

Zapojenie elektrohydraulického polohového servomechanizmu
riadenia axidlnych hydrostatickych prevodnikov pozostava v
2dkladnom prevedeni znadzornenom na obr. 1 2 prvého trojcestné~-
ho posuvatového regulatora 5, v ktorom je vytvoreny prvy a
druhy riadiaci priestor C1, D1 a uloZeny prvy posuval 6 opat~
reny prvou a druhou riadiacou hranou A1, B1, ako aj prvym pra-
vym a prvym (avym riadiacim Zelom F1, G1. Prvy vystupny kanal
4 prvého trojcestného posuvalového regulatora 5 je cez prvu
clonu 24 napojeny na prvy servovalec 2 hydrostatického prevod-
nika 1. Druhy servovalec 3 hydrostatického prevodnika 1 je cez
druht clonu 25 napojeny na druhy vystupny kanal 14 druhého
trojcestného posuvaéového regulatora 15, v ktorom je vytvoreny
treti a Stvrty riadiaci priestor C2, 02 a uloZeny druhy posu=~
vaé 16 opatreny tretou a $tvrtou riadiacou hranou A2, B2, ako
aj druhym pravym a druhym Cavym riadiacim Zelom F2, G2. Druhy
riadiaci priestor D1 je druhym kanalom 11 cez tretiu clonu 26
a Siesty kanal 29 napojeny na druhy vystupny kanal 14 a je v
nom ulofena prva pruina 10, ktord je opretd jednym koncom o
prvé pravé riadiace &elo 61. 0 druhé (avé riadiace ¢elo 62 je
opreta druha pruZina 20 uloZenad v Stvrtom riadiacom priestore
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D2, ktory je Stvrtym kandlom 21 cez Ztvrtd clonu 27 a piaty
kanal 28 napojeny na prvy vystupny kanal 4. Prvé [avé riadia-
ce telo F1 je opreté o prva pohyblivi Cast 7 prvého propor-
cionalneho elektromagnetu 8, ktord jye'utoiené v prvos riadia~
com priestore C1 napojenom prvym kanalom 9 na prvy odpadovy
kanal 12 na ktory je napojena tie2 prva fiadiaca hrana Al.
Prvy proporciondlny elektromagnet 8 je prvym elektrickym vede-
nim 30 napojeny na riadiacu elektroniku 34, ktord je prepojend
tretim elektrickym vedenim 33 so snimatonm 32 polohy vykyvnej
dosky hydrostatického prevodnika 1, ako aj druhym elektrickym
vedenim 31 s druhym proporcionadlnym elektromagnetom 18. Druhd
pohybliva &Zast 17 druhého proporeionélneho elektromagnetu 18
sa opiera o druhé pravé riadiace &elo F2 a je uloZend v tre-
tom riadiacom priestore C2, ktory je tretim kantlou'lg napoje-
ny na druhy odpadovy kanal 22, na ktory je napojend tiei tre~
tia riadiaca hrana A2. Druhé riadiaca hrana Bl je napojenid na
prvy napajaci kanal 13, pritom Stvrtd riadiaca hrana B2 je na-
pojend na druhy napdjaci kanédl 23. V alternativnom prevedent
zndzornenom na obr. 2 je v druhom riadiacom priestore D1 ulo~-
¢eny prvy piest 35, ktory sa 2z jednej strany opiera o prva
pru¢inu 10 a z druhej strany o volny koniec dvojramennej péky
37 spdtnej vizby prepojenej pomocou tiahla 39 s vykyvnou dos~
kou hydrostatického prevodnika 1. 0 volny koniec dvojramennej
paky 37 je oprety tie: druhy piest 36, ktory je uloZeny v
§tvrtom riadiacom priestore D2 a z druhej strany oprety o dru-
hG pruzinu 20. V oboch prevedeniach je na riadiacu elektroni-
ku 34 napojeny vstup riadiacej elektrickej velilZiny W polohy
vykyvnej dosky.

Hydrostaticky prevodnik 1 m& pbsobenim predplitych pruiin
umiestnenych v prvom a druhom servovalci 2, 3 nastaveny nulo=-
vy geometricky objem. Prvy vystupny kandl & je druhou riadia-
cou hranou B1 spojeny s prvym napajacim kanalom 13 a druhy
vystupny kanédl 14 je 3tvrtou riadiacou hranou B2 spojeny s
druhym napajacim kanalom 23 tak, %e absolutne tlaky v prvonm
a druhom servovalci 2, 3, ako aj v prvom a druhom vystupnonm
kandle 4, 14 a v druhom a Stvrtom riadiacom priestore b1, b2
su rovnaké a hodnotove vHiSie ako v prvom a druhom odpadovom
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kanale 12, 22. V nadvdznosti k tomu je nulovy aj tlakovy spad
v prvom a druhom servovalci 2, 3 a v prvom a druhom vystupnom
kanale 4, 15.‘Poéas prevadzky sa riadiacou elektrickou velidi-
nou W zvoli poZadovanad hodnota naklonenia vykyvnej dosky. V
riadiacej elektronike 34 sa tato hodnota porovné so skutoénou
hodnotou, ktord snima snimaé 32 polohy v?kyﬁnej dosky. Na zak-
lade odchylky medzi skutoénou a poZadovanou hodnotou vySle
riadiaca elektronika 34 do prvého alebo druhého proporcional-
neho elektromagn%ttue 8'r18 riadiaci signdl. V prvom alebo dru-
hom proporcionalnom¥magnete 8, 18 sa realizuje proporcionédlny
prevod tohoto signalu na silu, ktord prostrednictvom prvej
alebo druhej pohyblive; &asti 7, 17 pdsobi na prvy posuvat 6
proti prvej pruine 12 alebo na druhy posuvacd 16 proti druhej
pruzine 20, ktory sa posunie v smere pdsobenia tejto sily tak,
aby bol v silovej rovnovahe. Silovd rovnovaha prvého postvaéa
6 je dana pbsobenim sil vyvodenych prvou pohyblivou fastou 7,
prvou pruZinou 10, tlakovym spadom v prvom riadiacom priestore
€1 a v druhom riadiacom priestore D1. Silova rovnovaha druhého
posuvata 16 je dana pdsobenim sil vyvodenych druhou pohyblivou
¢astou 17, druhou pru%inou 20, tlakovym spadom v tretom riadia=-
com priestore €2 a v 3tvrtom riadiacom priestore D2. V pripade
ak je skutoéné& hodnota naklonenia vykyvnej dosky men3ia ako po~
2adovand a taka, 2e sa aktivuje prvy proporciondlny elektromag~
net 8, posunie sa prvy posuval 6 tak, Ze uzavrie prvou riadia-
cou hranou Al prvy odpadovy kanal 12 a cez druhlG riadiacu hra-
nu Bl prepoji prvy napajaci kanal 13 s prvym servovalcom 2, v
ktorom sa zvy8i tlak a vyklonenie vykyvnej dosky sa zvH&541 na
poZadovanu hodnotu. V opalnom pripéde, kedy je naklonenie vy~=-
kyvnej dosky vH#&3ie ako poZadované, zmen3i sa silové pdsobenie
prvej pohyblivej &asti 7 a prva pruZina 10 posunie prvy posu-
val 6 tak, %Ze sa prvy vystupny kanal & prepoji'cez prvu ria-
diacu hranu Al s prvym odpadov?m kanédlom 12. Tym sa tlak v pr-
vom servovalci 2 zni2i a naklonenie vykyvnej dosky sa zmen$+
né poiadovanﬁxhodnotu. Vv takom pripade, ked sa nedosiahne po-
fadované zmenSenie uhla vyklonenia vykyvnej dosky, zniii ria-
diaca elektronika 34 silové pdsobenie prvej pohyblivej tasti 7
natolko, %e hodnota tlaku v prvom servovalci 2 klesne pod vy-
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chodiskovi hodnotu, pritom na rovnakad hodnotu poklesne tiel
tlak v Stvrtom riadiacom priestore D2, Druhy posuvat 16 sa po-
sunie proti druhej pruiine 20 a prepoji cez §tvrtd riadiacu
hranu B2 druhy servovalec 3 s druhym napadjacim kanélom 23« Tym
sa tlak v druhom servovalei 3 zvysi, &o md za ndsledok nutené
zmendenie uhla vyklonenia vykyvnej dosky na poZadovanu hodnotu.
Pri aktivovani druhého proporciondlneho elektromagnetu 18 je
priebeh riadiaceho procesu analogicky. Obdobne v pripade alter~
nativneho prevedenia zndzorneného na obr., 2 dochédza pri zvyse~
ni elektrického riadiaceho signalu W1, ktorym sa aktivuje prvy
proporcionidlny elektromagnet 8 k proporciondlnemu silovému pd~
sobeniu jeho prvej pohyblivej fasti 7 na prvy posuvad 6, ktory
sa vplyvom porudenia silovej rovnovahy zalne posivat proti pr=-
vej pruZine 10. Prvy servovalec 2 sa cez druhd riadiacu hranu
B1 prepoji s prvym napajacim kanédlom 13 a po vzostupe tlaku v
prvom servovalci 2 sa zalne zv¥E3ovat uhol vyklonenia -vykyvnej
dosky. V désledku prepojenia druhého servovalca 3 s dvbjranen-
nou pakou 37 mechanickej spltnej vlzby dochaddza silasne tieZ
k stiataniu prvej pruiiny 10 proti pohybu prvého posuvala 6. V
opaénom pripade pri zniZeni elektrického riadiaceho signélu W1,
kedy sa zmen3uje silové pldsobenie prvej pohyblivej Casti Il a
prvy posuval 6 sa presunie tak, 2e dochddza k poklesu tlaku v
prvom servovaleci 2 a tym aj k zmen3ovaniu uhla vyklonenia vy~
kyvnej dosky, nastédva zmen3ovanie stladenia prvej pruZiny 10
sutasne tieZ vplyvom pdsobenia dvojramennej péky 37 spiitnej
vzby. V oboch pripadoch sa prvy posiva® 6 nastavi do polohy
silovej rovnovédhy a geometricky objem hydrostatického prevodni-
ka 1 sa upravi proporcionadlne elektrickému riadiacemu signélu
W1 na poZadovani hodnotu. Riadiaci proces prebieha analogicky |
tie2 pri pripadnom zvySovani a znifovani elektrického riadia=-
ceho signdlu W2 privadzanému do druhého proporcionédlneho elek-
tromagnetu 18,
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1. Zapojenie elektrohydraulického polohového servomechanizmu
riadenia axidlnych hydrostatickych prevodnikov so Sikmou
doskou a servovalcami s vratnymi pruZinami, pozostavajuce
jednak z prvého trojcestného posuvalového regulatora, v

ktorom je vytvoreny prvy a druhy riadiaci priestor a uloZe=~

ny prvy posuval opatreny prvou a druhou'riadfacoq hranou,
ako aj prvym pravym a prvym lavym riadiacim &elom a jednak

2 druhého trojcestného posivalového reguldtora, v ktorom je

vytvoreny tretf a Stvrty riadiaci priestor a uloZeny druhy
posuval opatren” tretou a Stvrtou riadiacou hranou, ako aj

druhym pravym a druhym Cavym riadiacim &elom vyznalujuce sa

tym, 2e prvy servovalec |2| hydrostatického prevodnika |1|
je napojeny na prvy vystupny kanal |4]| prvého trojcestného
posuvalového regulatora |5], ktory je napojeny druhou ria-

diacou hranou |B1]| na prvy napajaci kanal |13| a prvou ria-

diacou hranou |A1| na prvy odpadovy kanal |12| prepojeny s
prvym riadiacim priestorom |C1}, v ktorom je uloZend prva
pohybliva &ast |7| prvého proporciondlneho elektromagnetu
|8 opreta o prvé Cavé riadiace &elo |F1| prvého posavala

161, ktorého prvé pravé riadiace elo |G1] je opreté o prva

pruzinu |10] uloZent v druhom riadiacom priestore |D1| na-
pojenom na druhy kanal |11], pridom druhy servovalec |3}

hydrostatického prevodnika |1] je napojeny na druhy vystup-

ny kanal |14| druhého trojcestného posuvalového regulatora
115|, ktory je napojeny Stvrtou riadiacou hranou |B2| na
druhy napajaci kanal |23| a tretou riadiacou hranou |A2]| na
druhy odpadovy kanal 22| prepojeny s tretim riadiacim

priestorom |C2], v ktorom je uloZenad druhad pohybliva tast
}17]1 druhého proporcionalneho elektromagnetu |18]| opretd o
druhé pravé riadiace elo |F2| druhého posuvata [16], kto=-

rého druhé lavé riadiace &telo |G2] je opreté o druhd pruZi-

nu {20] uloZent v Stvrtom riadiacom priestore |D2| napoje=-
nom na S$tvrty kanal |21].
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Zapojenie podla bodu 1 vyznafujluce sa tym, %e v prvom vys-
tupnom kanale |4| je zabudovand prva clona |24] a v druhom
vystupnom kanale |14| je zabudovand druhd clona |25].

Zapojenie podla bodu t vyznalujuce sa tym, 2e v druhom ka=-
nale |11] je zabudované tretia clona [26] a v Stvrtom kana-
le |21] je zabudovand Stvrtd clona |27].

Zapojenie podla bodu 1, 2 a 3 vyznalujuce sa tym, e prvy
vystupny kanél |4] je piatym kandlom | 28| napojeny na 3tvr-
ty kandl 21| a druhy vystupny kanal |14]| je S$iestym kani-
Llom |29] napojeny na druhy kan&l |11},

Zapojenie podla bodu 1, 2, 3 a 4 vyznadujluce sa tym, 2e pr-
vy a druhy proporcionalny elektromagnet |8], |18] je napo=-
jeny na riadiacu elektroniku |34], na ktord je napojeny
snimaé |32]| polohy vykyvnej dosky a vstup riadiacej elekt=
rickej veliiny IW|l polohy vykyvnej dosky.

Zapojenie podla bodu 1, 2, 3 a 4 vyznalujuce sa tym, Ze v
druhom riadiacom priestore |[D1] je uloieé??ﬁqnst 135] opre=-
ty z jednej strany o prvu pruzinu |10| a z druhej strany o
volny koniec dvojramennej pdky |37| mechanickej spltnej

vizby prepojenej pomocou tiahla |39] s vykyvnou doskou,
priéom o volny koniec dvojramennej padky |37| je oprety tiei
druhy piest [36], ktory je uloZeny v 3tvrtom riadiacom
priestore |D2] a 2z druhej strany oprety o druhl prufinu |20].

2 vykresy
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