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Servomechanizmas su proporcingai valdoma poveikio jéga

I3radimas yra susij¢s su jrenginiais su vidiniu griZtamuoju ry$iu sukimo momento
valdymui.

Siuo metu distancinio ir automatinio valdymo sistemose naudojami standartizuoti
reduktoriaus vykdomieji servomechanizmai. Servomechanizmo svyruoklés padétis radijo
valdomuose modeliuose kinta proporcingai uzduotam valdymo signalui. Tai pat sutinkami
modifikuoti servomechanizmai be griZztamojo ry$io su apkrova, jie leidZia vykdyti cikliSka
sukimasi kintamu grei¢iu. Kai kuriais atvejais biitina panaikinti kietaja jungti tarp darbo jtaiso ir
servopavaros reduktoriaus. PavyzdZiui, jeigu mechaniné ranka su didele galingumo atsarga turi
i§laikyti trapy daikta. Patente LT-5816 apraSytas jrenginys, kuriame servomechanizmas
sujungtas su apkrova dviem i§tempiamomis spyruoklémis. Tai leidZia sklandZiai perduoti iraza.
Sukurtos jraZos automatinei kontrolei biitina jvesti griZtamaji ry$i papildomais elektroniniais
moduliais, kurie kei¢ia servomechanizmo valdymo signala. Taip daro sudétingesne jrenginio
konstrukcija ir uzlaikomas valdymo signalas.

Isradimo tikslas — supaprastinti jrenginio konstrukcija ir pagerinti jo technines
charakteristikas, kai reikia kontroliuoti servomechanizmo poveikio jéga arba mechanizmo,
kontroliuojamo servomechanizmu, poveikio jéga.

Iradimo objektas — servomechanizmas, sukuriantis jraZa, kurios dydis proporcingas
valdymo signalui. Jégos daviklis (dinamometras) gali biti jmontuotas, tai palengvina
servomechanizmo sumontavima. Jégos daviklis gali buti iSorinis, tai padidina matavimy
tiksluma. Padéties daviklis gali biiti irengtas servomechanizmo eigos apribojimui.

Sitlomas servomechanizmas skirtas naudoti su standartinémis nuotolinio lengvyju
prietaisy valdymo sistemomis ir sudarytas i§ elektros variklio, reduktoriaus ir variklio valdiklio,
nauja jame tai, kad darbo itaiso apkrovos dydZiui matuoti sumontuotas dinamometras, ir variklio
valdiklis sumontuotas variklio velenui i§judinti iki pasiekiama darbo jtaiso jraZa, atitinkanti
nustatyta skirtuma tarp valdymo signalo ir dinamometro signalo.

Be to, servomechanizme tarp reduktoriaus ir darbo jtaiso gali biti jrengtas tamprusis
elementas — spyruoklé arba, kitu atveju, gali biiti jrengta magnetiné mova.

Dinamometras gali biiti jungiamas su servomechanizmu kaip papildomas iSorinis
daviklis, arba dinamometras gali biti sumontuojamas ant mechanizmo, kurio darbo reZimas
kontroliuojamas per servomechanizma.

Servomechanizme eigos apribojimui naudojamas darbo itaiso padéties daviklis.

Fig. 1 yra pateikta funkciné servomechanizmo schema. PaZymétos pozicijos: 1 -valdymo

signalas; 2 - elektros variklio valdiklis; 3 - variklis; 4 - dinamometras.
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Fig. 2 pateiktas transmisijos elemento su magnetine mova ir jégos davikliu pavyzdys.
PaZymétos pozicijos: 5 — sukimosi afis; 6 — nuolatinis varanfiosios movos magnetas; 7 —
nuolatinis varomosios movos magnetas; 8 — bipoliarinis magnetinio lauko daviklis.
Fig. 3 pateiktas videokameros pasvyrimo valdymo mechanizmo pavyzdys. Pazymétos
pozicijos: 9 — videokameros sukimosi asis; 10 - tenzorezistorinis dinamometras; 11 — spyruokies;
12 — spyruokliy rémas; 13 — krumpliaratis; 14 — guolis; 15 — dirZiné pavara ; 16 — variklis su

reduktoriumi.

Siame apradyme savoka ,servomechanizmas“ yra suprantama kaip irenginys, turintis
elektros varikli, mechaninj reduktoriy, tampryji elementa, dinamometra ir elektros variklio
elektroninj valdiklj. Elektros variklis 3 susietas su apkrova per reduktoriy, per tampryji elementa
ir per dinamometra 4. Dinamometras uZtikrina neigiamaji griZtamaji ry$i elektros variklio
valdikliui 2. I8matuotas jégos dydis lyginamas su valdymo signalu 1, paskui variklio 3 velenas
i§judinamas iki pasiekiama jraZa, atitinkanti nustatyta klaida. Klaida — leidziamas skirtumas,
lyginant valdymo signalg ir dinamometro signala. Elektros variklio valdiklis 2 turi klaidos
stiprintuva ir proporcingaji integralini diferencialinj (PID) reguliatoriy. Valdymo signalo ir
dinamometro signalo palyginimas gali vykti daZniau, negu jvyksta valdymo signalo
atsinaujinimas.

Konstruktyvus aprasomos servopavaros skirtumas yra dinamometro arba sukimo
momento daviklio buvimas. Fig. 2 pateiktas magnetinés movos skerspjiivis. Tokia mova gali baiti
irengta servomechanizmo korpuso viduje tarp reduktoriaus ir darbo jtaiso. Nesant apkrovos
vedanciosios movos magnetas 6 ir vedamosios movos magnetas 7 sukasi be poslinkio. Didinant
apkrova bipoliarinis magnetinio lauko daviklis 8 registruoja magneto 6 poslinkj. Tokiu biidu §is
mazgas atlieka tris funkcijas: a) tampriojo elemento funkcija; b) sukimo momento daviklio
funkcija; c) darbo jtaiso ir daviklio izoliacija nuo mechaniniy reduktoriaus triuk¥my.

Fig.3 pateiktas mechanizmo su iSoriniu dinamometru pavyzdys. Mechanizmas leidZia
valdyti kameros pasvyrima nepriklausomai nuo pagrindo, i kuri remiasi jrenginys, pasvyrimo.
Dinamometras yra tenzorezistorinis deformacijos daviklis 10. Daviklis yra uZfiksuotas ant
sukamos aSies 9 ir yra svertas. [raZa i sverta perduodama per dvi i§tempiamas spyruokles 11.
Spyruoklés uzfiksuotos ant rémo 12, kuris uZfiksuotas ant krumpliaradio 13. Krumpliaratis 13
sumontuotas ant atskiro guolio 14. DirZiné pavara 15 jungia krumpliaratj 13 su servopavaros
reduktoriumi 16.

Tarkime, kad iSorinis servomechanizmo dinamometras kontroliuoja i¥vestinj dydi, kurio

kitima jtakoja servomechanizmo veikimas.

Pavyzdys:
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Oro variklyje yra irengtas servomechanizmas propelerio menciy atakos kampo keitimui.
Jeigu oro spaudimas arba propelerio sukimosi apsukos néra pastovios, tai men¢iy atakos kampo
keitimo efektas bus skirtingas. Jeigu servomechanizma su kontroliuojama pozicija pakeisti i
mechanizma su kontroliuojama jraZa, tai proporcingas traukos valdymas bus jmanomas esant
nekritiSkam kity salygy pasikeitimui. Siame pavyzdyje dinamometras registruoja oro variklio
traukos jéga, o ne servomechanizmo apkrova.

I3 auk3¢iau pateikty pavyzdziy seka, kad kaip dinamometras arba jégos daviklis
nagrinéjami skirtingy i§vestiniy dydZiy davikliai: sukimo momento daviklis; spaudimo daviklis;
poslinkio daviklis; deformacijos daviklis. LeidZiamas skirtingo veikimo principo dinamometry
panaudojimas: magnetiniy, tenzorezistoriniy, pjezokristaliniy, optiniy, talpiniy, indukciniy ir
kity.

ApraSytas iSradimas leidZia supaprastinti daugeli mechaniniy jrenginiy, kuriuose biitina
kontrolinoti  servomechanizmo poveikio jéga arba mechanizmo, kontroliuojamo
servomechanizmu, poveikio jéga. ApraSytas iSradimas leidZia pagerinti daugelio jrenginiy
technines charakteristikas, naudojant jj vietoj servomechanizmo su kontroliuojama darbo jtaiso
pozicija. Pagrindiné pritaikymo sritis — nuotoliniu biidu valdomi lengvieji prietaisai, robotai,

radijo valdomi modeliai, kamery pakabos.
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ISradimo apibréZtis

Servomechanizmas, skirtas naudoti su standartinémis nuotolinio lengvuyju prietaisy
valdymo sistemomis, yra sudarytas i§ elektros variklio, reduktoriaus ir variklio valdiklio,
besiskiriantis tuo, kad darbo itaiso apkrovos dydZiui matuoti sumontuotas
dinamometras, ir variklio valdiklis sumontuotas variklio velenui i§judinti iki pasiekiama
darbo jtaiso iraZa, atitinkanti nustatyta skirtuma tarp valdymo signalo ir dinamometro
signalo.

Servomechanizmas pagal 1 punkta, besiskiriantis tuo, kad tarp reduktoriaus ir darbo
itaiso jrengtas tamprusis elementas — spyruokle.

Servomechanizmas pagal 1 punkta, besiskiriantis tuo, kad tarp reduktoriaus ir darbo
itaiso jrengta magnetiné mova.

Servomechanizmas pagal 1 punkta, besiskiriantis tuo, kad dinamometras sujungtas su
servomechanizmu kaip papildomas iSorinis daviklis.

Servomechanizmas pagal 1 punkta, besiskiriantis tuo, kad dinamometras yra irengtas
ant mechanizmo, kurio darbo reZimas kontroliuojamas per servomechanizma.
Servomechanizmas pagal bet kurj i§ ankstesniy punkty, besiskiriantis tuo, kad eigos

apribojimui naudojamas darbo jtaiso padéties daviklis.
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