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Uklad adaptacyjnego regulat:)ra nozycy korbowej
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Przedmiotem wynalazku jest uklad adaptacyjne-
go regulatora nozycy korbowej.
W znanych rozwigzaniach, miedzy innymi z opi-
su patentu ZSRR nr 380448, ukilady sterowania
nozyc nie posiadajg mozliwosci okre$lania warto-

Sci pradu rozruchu i hamowania silnikéw a wy- -

znaczanie momentu podania impulsu na urucho-
mienie nozycy przy zmianach predkosci walcowa-
nia dla uzyskania optymalizacji cietego odcinka,
uzyskuje sie przy pomocy ukiadéw zawierajgcych
czujniki potozenia poczgtku pasma, komparator z
wejsciowym wzmacniaczem sumujgcym, wyjsciowa
bramke komparatora polaczong z regulatorem na-
pedu nozycy i z wejsciami wzmacniacza sumujg-
cego. Posiadajg rtéwniez integrator, wzmacniacz
proporcjonalny, kwadrator oraz zadajnik drogi no-
iy‘noz'ycy. Uktlady te, w przypadku na przyklad
nozycy korbowej, nie zapewniajag wyeliminowania
szkodliwego zjawiska oscylacji nozy woko6l ich sta-
nu spoczynkowego, jak réwniez minimalizacji wiel-

kosci pradu rozruchu i hamowania dla polepszenia-

warunk6éw eksploatacji silnika napedu nozycy.
W ukladzie elektronicznym wedtug wynalazku,
w kitbrym wykorzystano tradycyjny regulator obro-
to6w i polozenia nozy wraz z regulatorem pradu,
zastosowano " dodatkowo uklad wyznaczania ograni-

czenia pradu rozruchu i hamowania silnika nozycy

w funkecji predkosci walcowania, skladajacy sie z
szeregowo potgczonych: uktadu pamieciowego, kwa-
dratora, wzmacniacza oraz diody, .przy czym uklad
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pamieciowy wyposazono w czasowy uklad kasujg-
cy. W regulatorze obrotéw i poltozenia nozycy w
torze falownika do kondensatora podlgczono. T6w-
nolegle diode przeciwdzialajaca' ascylacji nozy no-

. zycy woko6l ich potozenia spoczynkowego.

Wynalazek w przykladzie i;gykcmnaniwa jest poka-
zany na zalaczenym rysunku, na ktéorym fig. 1
przedstawia schemat blokowy mregulatora nozycy,
fig. 2 — schemat ideowy regulatora obrotéw i po-
tozenia nozy, a fig. 3 — schemat blokowy szcze-
g6lnego rozwigzania ukladu regulacyjnego nozycy
korbowej.

Zadana warntos¢é obrotow silnika nozycy jest su-
mowana w wezle 1 z warto$cig mzeczywistg obro-
tow i zostaje doprowadzona do wezla 2. W wezle
2 warto$é ta sumuje sie z sygnalem ograniczenia
pradu z ukladu 3 i stanowi sygnal sterujacy dla
regulatora obrotéw i polozenia nozy nozycy 1.

,Sygnal z wezia 1 jest ré6wnoczesnie podawany na

uklad wyznaczania ograniczenia pradu 3. Stanowi
on informacje o zadanej wartoSci predkosci walco-
wania.

Sygnat wyjéciowy z regulatora obrotéw i poloze-

‘nia nozy 4 jest sumowany w weZle 5 z wartoscia

zadanego pradu okreznego (jalowego). niezbednego
dla pracy prostownikowego ukladu Osemkowego
oraz z rzeczywistg wartoScig pradu silnika. Sygnal
wyjsciowy wezla 5 steruje Kklasycznym regulato-
rem pradu 6, kitéry z kolei steruje generatorami
impulséw siatkowych prostownikéw.
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. Sygnal wyjsciowy z regulatora obrotéw i poto-
zenia nozy 4 jest réwniez skierowany na wejscie
uktadu wyznaczania ograniczenia pradu 3. Regu-
lator obrotéw i polozenia nozy 4 w torze falowni-

ka zostal zmodyfikowany przez réwnolegle podig-

czenie do kondensatora 7 diody 8 co zapewnilto od-

powiednig - transmitacje regulatora - eliminujaca
oscylacje noZy nozycy woko6t ich potozenia spo-
czynkowego.

Do regulatora obrotéw i polozenia nozy nozycy 4
zostal podiaczonys réwnolegle uklad wyznaczania
- ograniczenia pragdu 3 skladajgcy sie z ukiadu pa-
mieciowego 9 oraz podiaczonego do niego ukladu
czasowego 13 Lkasiljacegwo w odpowiednim czasie
zawarto$¢ pamigci 9; kwadratora 10 realizujgcego
zalezno$é ograniczenia pragdu w funkeji predkosci
walcowania, wzmacniacza 11 wzmacniajacego roz-
nice sygnaléw wartosci zadanej ograniczenia pradu
z kwadratora 10 i wartosci zadanej pradu z regu-
latora obrotow i polozenia nozy nozycy 4.

W przypadku gdy warto$é¢ zadana pradu przekra-
cza zadang warto$é ograniczenia pradu, sygnal po-

przez diode 12 podany zostaje do wezta 2 sterujg- .

Obroty silnita
zadane

Obroty rzeczywiste A,
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cego regulajorem obrotow i potozenia nozy mnozy-
cy 4.

Zastosowanie wynalazku umozliwia zwiekszenie
doktadnos$ci ciecia oraz eliminuje zakleszczenia i
zwigzane z tym powazne straty materiatowe.

Zastrzezenia patentowe

1. Uklad adaptacyjnego regulatora mozycy korbo-
wej skladajacy sie z regulatora obrotéw i poloze-
nia nozy nézycy oraz regulatora pradu, znamienny
tym, ze posiada uklad wyznaczania ograniczenia
pradu rozruchu i hamowania silnika nozycy w
funkcji predkosci walcowania (3), skladajacy sie z
szeregowo potgczonych wkladu pamieciowego (9),

kwadratora (10), diody (12), przy -czym uklad pa-
mieciowy (9) wyposazony jest w czasowy uklad
kasujacy (13).

2. Uklad wedlug zastrz. 1 znamienny tym, ze
w regulatorze obrotéw i polozenia nozy nozycy (4)
w torze falownika do kondensatora (7) podigczo-
no réwnolegle diode (8).
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