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(54)  Zatfzenf pro synchronizaci chodu pistnic precovnich véled hydraulickfch systémd

Vynéiez se tykéd zaiizeni pro synchropizaci chodu pistnic pracovnich vélcd hydraulic-
kych systémd. Resf problém regulace relativni rychlosti pohybu a relativni polbhy'pistnic
téchto pracovnich véleﬁ'jako régulované soustavy v prib&hu jejich'praéovnihd zdvihu.

Problém, ktery vyndlez Fe¥f, se dotykd zejména vicevdlcovych zvedacich a bodobnjch
silovyjch hydraulickych systémd., U dosud znémych zatizen! se synchronn:{ chod. pistnic
pracovnich véled zajidtuje vyufitim p¥imych i nep¥imych metod synchronizéce, které jaou
kvalitativn® odli¥né v nésledujfcim:

Metody p¥imé Jsou zalofeny na pi#mém sniménf poloh pfstnic pracovnich véled nebo
polohy manipulovaného pfedm&tu. Na tomto z4klad¥ zjist¥né regulaini odchylka se déle,
po pripadném zesflenf a transformeci, vyuZivéd k ovlédén{ reguldtoru doddvky kapaliny,
ktery reguluje dodévku kapaliny do jédnotlivych pracovnich Qé;cﬁ. Vyhodou takovychto-
reguladnich obiod& byvé vysokd presnost regulace, nebot tato metoda je z hlediskas pres-
nosti obtimélni, a navic se pro realizaci konkrétnich za¥izeni{ pouffvaj{ prvky, vyuZ{-
vajici presnych, ne j¥astdji elektrickyeh a elektronickych principl pro zajisté&ni potPebné
funkce. Pot{%e v¥ak byvaji se zéstavbou takovychto prvki, zpravidla spojenou s nutnost{
vytvéreni elektrickych instalaci v prostoru pracovnich viéled a manipulovaného predmdtu,
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coz Je obti%né zvl4std tehdy, Je-1i poiadovéno'jednoduché spolehlivé zePizeni s minimél-
nimi provoznimi néroky, pracujtci v podminkédch vybuiného, vlhkého, chemicky agresivniho,
radioaktivniho, zneéiﬁ%ovaného, nebo dinak ztiZeného prostfedi.

Metody nepfimé Jsou zaloZeny na regulovéni doddvky kapaliny do pracovnichvvélcu
bez ohledu na skutedny pribdh zdvihd pistnic jednotlivych pracovnich vélcﬁ.‘Jiz z posou-
zeni tohoto reguladntho piogramu.pxyne, %¥e presnost syhchronizace chodu piétnic pracov=
nich véled Je zde obecné.niééi nes u zaflzeni, vyuZivajicich pfimfch metod, zvld¥té
pofom tehdy, vykonévaji-li pracovni vélce n&kolik eykld pracovnich zdvihd za sebou, a
‘§§j§§§{i;pritom jejich klidové polchy korigovény mechanickymi dorazy. J&Bté vyreznéjit
Je tato nevyhbda u zafizeni,'kdé se neprovddi regdlace dodévky do pracovnich ﬁélﬂﬁ,.alev
pouze jeji ddvkovéni, které se zaji¥tuje zpravidla spra¥enymi &erpadly nebo hydromotory.
Vyhodou“takovychto za¥izeni naopak byvé jednoduchost a provozﬁi nenéroénost, a jsou
sestavovény Zasto Jjen z prvkld hydrgulického a mechanického typu, takfe odpadd nutnost
vytvéieni elektrickych instalacf v prostoru pracovaich vdled a manipulovaného piedm&tu,

Podstata zaffzeni pro synchronizaci chodu pistpic pracovnich véled hydraulickych
systémd podle vyndlezu epo¥fvé v tom, ¥e pistnice pracovnich véled jsou pomoc: primérnich
prevodld spojeny se vstupnimi elementy diferencidlnfho mechanismu, zatimeo vystupni
element diferencidlntho mechanisﬁu Je spojen pomoci sekundérniho p%evodu‘a regulétorem
dodévky kapeliny, JehoZ hydraul;cké gdst je souldsti hydraulického obvodu napéjeni
pracovnich védled,

Samotny diferencidlni mechanismus pouZity v zaiffzenf podle vyndlezu, miZe byt
zkonstruovén rizn&, napf. Jako prevodovka s kufelovymi koly znémé z konstrukce automobild,
Jako planetovy pievod s Zelnimi koly, Jako Fetdzovy, lanovy, femenovy treci, nebo pékovy
prevod, ve kterém vidy velikost pohybu vystupnfho elementu jJe Umdrnd rozdiflu velikosti
pohybld vstupnich elementd,

Oproti dosud znémym zatizenim prinééivzafizeni pedle vyndlezu nové déihky a vliast~
nostl predevdim v tom, Ze vyulitim diferencidlniho mechanismu jako mEFicfho &lenu
reguladniho obvodu, ve kterém regulainf odchylka je definovéna jako diference zdvihd
pistnic precovnich vdleld, Je déna Jednoduchd mo¥nost presného>vyhodnocovéni regulaéni
odchylky mechanickym zpﬁsobem. T{m se rozéii‘uji moZnosti pouZit{ pfimych metod synchro-
nizace chodu pfstnic pracovnichyvélcﬁ hydraulickych systémi ve ztfZenych pedminkéch,
pridem?¥ pi*i konstrukei zaiizeni s vyuZitim pfedmdtu vyndlezu nenf{ nutno pou¥fvat prvkid
elektrického a elektronického typu, JejichZ pouZitf ve zti¥eném prostiedl prinds{ s sebou
problémy, spojené 8 otézkami jeJich spolehlivosti, presnosti, Zivotnosti, udrZby, ree-
pektovén{ platnyech norem pro zdstavbu a provoz elektrickych 1néta1aci ve ztiZenych
podminkéch.,

Na vfkresech Je zndzorn¥ne aplikace pFedm&tu vyndlezu na p¥fkladd Jednoduchého
hydraulickéko systému, jaky miZe byt pouZit napFfkled pro zvedaci zarizenf, u n¥ho% Jje
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poZadovéna synchronnost p¥imého 1 zp&tného chodu dvou pracovriich véled pri vzéjemnsd
proménném zati{Zfeni Jje jich pistnic.

Na obr. 1 je znézorn¥no schéma tohoto za¥fzenf s diferencidlnim @chanismem 1,
ktery Je proveden jako planetovy, s Selnimi ozubenymi koly. Cinnost zefizen! pFi zveddni
z4té%e Je nésledujief:

Uzaviraci ventil 6 je uzavien. Po uvedeni &erpadla 4 do Zinnosti je kapalina z nédr-
Je 5 pres akdnf &len p¥fmého chodu 7 a jednosmErné ventily pfimého chedu 8 reguléforu~
giodévky kapaliny 2 dodévédna do pracovnich vdleld 3, jejich% pistnice se zalnou vysouvat;
pohyby pistnic pracovnich vdled 3 jsou snimény primérnimi prevody 3 a pieneseny na.
vstupni{ elementy 10 diferencidlnfho mechanismu l.. Vhodnou volbou pi‘equbvych'pomérﬁ mezi
eleﬁenty vnit¥nf struktury diferencidlniho mechanismu 1 ‘je ddno, %e pokud pohyb pistnic
praéovnich véled 3 je synchronni, nenastévé Zédny pohyb v¥stupnfho elementu 1ll, a regu-
létor doddvky kapaliny 2 nem¥nf re¥im své dinnosti. Jestli’e v3ak dojde k narudeni
synchronnosti chodu pfstnic phacovnich vdled 3 napfiklad tak, %e zdvih A je v&t3{ ne%
zdvih B, potom diference tZchto zdvihd se pPenese primérnimi pPevody 9 na vstupni elemen-
ty 10 diferencidlnftho mechanismu 1. Déle se tato regula¥ni odchylka projevi odpovidajicim
_ pohybem vystupniho elementu 11, Jjeho¥ velikost a smysl jsou uUm&rné velikosti a smyslu
diference velikost{ pohybl ‘vstupnich elementld 10. Pohyb vystupniho elementu 1l diferen~
cidlnfho mechenismu 1 se potom prends{ sekundérnim pfevodem 12 na ak&ni{ &len p¥imého
chodu J reguldtoru doddvky kapaliny 2, ktery zvy3{ pritolné mnoZstvi kepaliny, dodédvané
do pracovntho vélce 3 se zdvihem B a sniif prito¥né mno¥stv{ kapaliny, aodévané do
4 se pistnice obou pracovnich véled

-

pracovniho vdlce 3 se zdvihem A. Po vypnuti &erpadla
3 zastavi. Spoudtdni zét&%e nastédvd, jestliZe se potom otevie uzaviraci ventil & Kapalina -
z pracovnich vdlcd 3 je potom vypoudtina p¥es jednosmdrné ventily zp¥tného chodu 13 a

ak&ni Zlen zp&tného chodu 14 reguldtoru doddvky kapaliny 2 pfes nzaviraci ventil 6 zpdt

do nédr¥e 5. Regulace synchronniho pohybu pistnic pracovnich vdleh 3 Je zajidténa pi‘vix
tomto pohybu stejnym zpﬁsoﬁem, Jako pPi zveddni zét¥3e. Je viak ztejmé, %e pii stejném
ffdiefm signdlu, pFivédéném do reguldtoru doddvky kapaliny 2 sekundérnim pfevodem 12

od diferencidlnfho methanismu 1, vyvozuje ek¥n{ ¥len zp¥tného chodu 14 vi&i pritonému
mno¥stv{ kapaliny, které jJim proték§, regulaéh:[ zdsah v opaZném symslu, ne% ekini &len

pfimého chodu 7.

Na obr. 2 je nakiesleno schéma tého? hydraulického systému, aviak diferencidlni
mechanismgs 1 je zde proveden jako Pet¥zovy. Vstupnimi elementy 10 ,jsdu zde Preté&zovd
kola, pﬂsobigi na ret¥z 15, ktery, pokud obvodové rychlosti.zubﬂ‘ Fetdzovyeh kol, tvorfefch
vstupni elementy 10 jsou stejné, se pohybujf okolo satelitovych Pet&zovych kol 16, ani%
vyvozuje axidlni pohyb vystupniho elementu 1l. Diference v pootoleni vstupnich elementd
10 se potom projevi odpovidajfcim axiéinim pohybem vystupntho elementu 11, ktery Jje
Umérny reguladni odchylce. Takovéto funkce diferencidlnfho mechanismu 1 je opét zaji3t&na

vhodnou volbou prevodovych pom¥rd ve vnitinistruktufe diferencidlniho meéhanismu 1.
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PREDMET vVvYNLLEGZU

- &arizeni pro synchrohizaci chddu pistnic pracovnich vdled hydraulickych systémd,
sestdvajict z diferencidlnfho mechanismu a regulétoru dodévky kapaliny,‘vyznaéené tim,
Ze vstupni elémenty (10). diferencidlniho mechanismu (1) jsou pomoc{ primérnich prevodd
(9) spojeny s pistnicemi pracovnich véled (3) a g vystupnimu elementu (11) diferencidlntho
mechanismu (1) je piipojen pomoc{ sekundédrniho pievodu:(lz) regulétor doddvky kapaliny
(2), Jeho% hydraulicks Z4st je sou¥ést{ hydraulického obvedu napdjeni pracovnich

véleld (3).
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