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Elekiromagnatinés sujungime movos (3) delalés atekdrtos nuo elekires varikiio grandZiy, stabdymo mechanizmo,
selsing, mikrojungikiiy. Hidrautinio stabdZio {6) galinis sujungimas su krumpliaratinio siurbllo (7) velenu padarytas
kryZminés movos formos.
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Atominio RBMK tipo reaktoriaus absorbuojanio strypo padéties pakeitimo

automatinio ir rankinio valdymo bei avarinés apsaugos servopavara

Technikos sritis

I3radimas skirtas branduoliniy reakcijy reaktoriuose valdymui absorbuojantiy strypy
pagalba, konkre€iai — jtaisams, skirtiems absorbuojan€iy strypu, esanCiy reaktoriaus
aktyviosios zonos kanaluose, padéties pakeitimui ir kurie naudojami grandininei
reakcijai valdyti bei greitam reaktoriaus sustabdymui avarinés apsaugos reZime.

I8radimas skirtas kanaliniams didelés galios RBMK tipy reaktoriams.

Technikos lygis _

Projektuojant atominiy jégainiy jrengimus yra sudétinga sukurti ir pagaminti
patikimus mechanizmus branduoliniy reaktoriy valdymui ir ju avarinei apsaugai, nes
Sie mechanizmai dirba arti aktyviosios zonos, kur $iuos mechanizmus veikia auk3tas
slégis, drégme, aukSta temperatiira, radiacija, vibracija bei smiiginés apkrovos.
Valdymo ir apsaugos mechanizmai turi uZtikrinti patikimg absorbugjanciy strypy

padéties pakeitima bei reaktoriaus jrenginiy sauguma.

Absorbuojandiy strypy pavary patikimumas didinamas, supaprastinant jy kinemating
schema, naudojant specialias medZiapas, tobulinant gamybos technologijas ir

eksploatacija.

Pareikito techninic sprendimo analogu galéty biti jrenginys. apraytas
1) .Jemeljanovo ir kt. veikale — “Branduoliniy reaktoriy valdymo mechanizmy
projektavimo pagrindai” M. Atomizdat, 1978. 46-47 psl.. Siuo atveju reaktorius
patalpintas betoningje 3achtoje. Tai cilindro formos 8 metry auki¢io statinys.
sudarytas i§ vertikaliy grafito kolony, kuriy angose issidéste technologiniai (su
branducliniu kuru) ir specialieji kanalai, o taip pat kanalai, skirti reaktoriaus valdymo
ir apsaugos sistemos absorbuojantiems strypams (VAS). Si strypy sistema turi

uztikrinti reaktoriaus paleidima ir sustabdyma, stabily reaktoriaus galios palaikyma
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automatiniame reZime, uzduotame galios lygyje, branduolinio kuro i¥degimo
kompensacija, prieSavaring apsauga. Valdymo mechanizmas montuojamas ant VAS
kanalo, kur i§ virfaus | apalia cirkuliuoja 40-70°C temperatiiros vanduo. Oro
temperatara vir§ VAS kanalo yra 60°C (avarinése situacijose valandes laikotarpyje

temperatiira gali pasiekti 250°C), santykinis oro drégnumas - 98%.

Ant veleno sumontuotas biignas, ant kurio ulsivynioja (arba isivynioja) lanksti
trauklé su absorbuojantiv strypu. Veikiant elektros varikiiui velenas yra pasukamas
per reduktoriy, su kuriuo taip pat sujungtas strypo padéties kontrolés selsinas ir
kumsteliniai mechanizmai, kurie veikia galiniy padétiy jungiklius. Pavaros detalés
izolivotos nuo kanala aufinandio vandens. Ant selsino veleno sumontuotas
ciferblatas su rodykle - absorbuojantio strypo padéties indikatoriumi. Variklio
velenas turi atramg, kuri skirta uZkabinti ranking pavara ir kuri jgalina fiksuoti,
atitinkamose padétyse, arba kelti absorbuojanti strypa esant elektros variklio
gedimams arba atjungus elektros maitinima. Judejima pavarai suteikia nuolatinés
srovés elekiros vatiklis. Elektros variklis per reduktoriaus pavarg perduoda sukimosi
momenta | bligna, ant kurio uZsivynioja (arba i3sivynioja) lanksti trauklé su
absorbuojanéiu strypu. Per auk3tiau minéta ry§j veleno sukimasis perduodamas {
strypo padéties daviklj-selsing ir kumsteliniams mechanizmams. kurie savo ruostu
veikia galinés virSutinés ir galinés apatinés absorbucjantio strypo padétiy

mikrojungiklius.

Taip pat Zinoma servopavara, iSsamiai aprajyta Techniniame apradyme ir
eksploatacijos instrukcijoje RBM-K7 8b.151 TA ir EIL 1983 m.“Bollevik”,
Leningradas.

Sioje servopavaroje pagrindinai panaudota ta pati kinematiné schema, kaip ir
aukstiau apradytame analoge, tatiau ji turi ir eile svarbiy skirtumy. Si servopavara.
uztikrinanti RBMK tipo reakioriy rankinj ir automatin valdyma ir avaring apsauga.
turi krumplinj zeminandios pavaros reduktoriu. kuris tvirtai sujungtas su elektros
variklio velenu. Jo galinis (i$¢jimo) krumpliaratis sujungtas su bligno veleno j&jimo
krumpliaraciu, skirtu absorbuojantio strypo padéciai keisti. Keturiy pakopy

reduktorius turi cilindrinés ir kginés formy krumpliaragius.
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Strypo padéties keitimo biigno i¢jimo krumpliaratio asis uzmauty ant jos
krumpliaraCiy skersmeny sumos dydZiu pastumta reduktoriaus i3jimo krumpliaragio
asies atzvilgiu. Krumpliaratiai idéstyti vienoje plokstumoje ir tiesiogiai sujungti,
Elektros variklio velenas sujungtas su rankinés pavaros velenu atkabinama jungtimi,
sudaryta i§ dviejy bendraadiy disky, vienas i§ kuriy tvirtal sujungtas su variklio
velenu, antras — su pavaros rankinio mechanizmo velenu. Sie diskai turi prieSpriesais
iSdéstytas iSkySas, skirtas tarpusavio sujungimui, o vienas i¥ disky turi galimybe

judeti i8ilgai veleno asies.

Be to, kas iSvardinta, servopavara turi selsing-daviklj, skirta sujungimui su strypo
padéties kontrolés jtaisais, galinius ir tarpinius jungiklius bei kitus elementus, kurie

reikalingi servopavaros darbui.

Esant Sivolaikiskiems reaktoriy saugumo reikalavimams tokia servopavara néra
pakankamai patikima ir ilgaamzé, yra sudétinga derinant, silpnai apsaugota nuo

gedimy rankinio valdymo re?ime, neuztikrina greitaeigiskumo.

Zinoma RBMK tipo reaktoriaus rankinio ir automatinio valdymo bei avarinés
apsaugos servopavara, turinti ¢lektros variklj, jégos reduktoriy, bigng su juosta,
stabdymo |taisq, elektromagneting mova ir hidrobuferic pavydalo hidraulinj
stabdymo jtaisa, kuris yra atskirai nuo pavaros ir sumontuotas taip. kad je
funkcionavimo galimybé atsiranda, kai strypas iki galo jvedamas | reaktoriaus
aktyviajq zona (patentiné paraiska RU 2003113497/06),

Dél nuolatos grieftinamy reikalavimy pavary greitacigiSkumui ir atsiradusiy
greitaeigidky klasteriniy strypy, reduktoriaus krumpliaratiy sukimosi greitis Zymiai
padidéja. Reduktoriaus krumpliaradiy sujungimas, kontrolés sistema, rankinis
valdymas, sujungimai su padéties keitimo biignu, esant tokiems greifiams, jtampoms
ir agresyviai aplinkai, kuriose pavaros dirba, preitai susidévi. Jy gedimai maZina
pavaros ir avarinés apsaugos patikimuma. Be to, §iy elementy inercijos momentas
neleidzia pakankami greitai i§judinti ir sustabdyti klasterinius strypus. o taip pat
sukelia lanks¢ios traukles usivyniojimg ant biigno priesinga kryptimi ir jos luzj
(ilizimg). Tai pasireidké, pavyzdZiui, vykdant antros stabdymo sistemos bandymus

IAFE antrame bloke.
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Pavaros rankinio mechanizmo gedimas ar signalizacijos apie jo {jungima schemos
gedimas sumaZina reaktoriaus saugumg, nes neleidzia jvesti strypy | reaktoriaus

aktyviaja zona.

Artimiausia pareik3tam techniniam sprendiniui pagal esme ir dauguma pagrindiniy
poZymiy yra branduolinio reaktoriaus valdymo ir apsaugos sistemos servopavara,
turinti elektros variklj, kinematitkai sujungta per Zeminant] pavary reduktoriy,
elektromagneting sukibimo movg ir tarpinio reduktoriaus pirminj velena su bilgno
velenu, ant kurio (blgno) uZvyniota lanksti juosta ir ant kurios galo tvirtinamas
absorbuojantis  strypas, absorbuojandio strypo padéties kontrolés selsing su
kum3teliniais mechanizmais, kurie veikia mikrojungiklius, elektros variklio
hidraulinio stabdymo mazga ir rankinio valdymo mechanizma (patentas SU
1748545, pareikstas 1989 m.).

Siai servopavarai, kaip ir kitoms aukiiau aprasytoms, badingi auk$¢iau paminéti
triikumat, o biitent:

- nepakankamas pavaros patikimumas absorbuojandio strypo jvedimo avariniame
reZime,

- nepakankamas pavaros greitaeigitkumas absorbugjangio strypo jvedimo avariniame
rezime,

- sudétingas jos surinkimas.

Sie prototipo trikumai pasireiskia, nes:

- stabdiklio mova sujungta su hidraulinio stabdzio reduktoriumi i3 poros
kaginiy krumpliaratiy, ¢ su biignu — per reduktoriy i§ poros kiiginiy ir poros
cilindriniy  krumpliara¢iy. Papildomas koginiy krumpliaraliy pory
panaudojimas sumaZina pavaros patikimuma, Galinés stabdymo atkarpos
didumas apsprendZiamas droselinés angos padétimi ant cilindro korpuso. kuri
uZdengta hidrﬁulinio stabdzio verzle ir gali biiti pakeitiama, tik keitiant

¢ilindra.

Iiradimo tikslas yra padidinti patikimuma, greitaeigiskuma, universaluma, suteikti
stabdymui autonomiskuma, kai pavara pilnai i&ungta, o taip pat pavarg apripinti

rankiniu valdymu bei supaprastinti jos sumontavimg,
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Nurody_tas tikslas pasiekiamas tuo, kad atominio RBMK tipo reaktoriaus
absorbuojantio strypo padétics pakeitimo automatinio ir rankinio valdymo bei
avarinés apsaugos servopavara turi elektros variklj, kinemati¥kai sujungta su
ZeminanCiu pavary reduktoriumi, elektromagneting sujungimo mova ir tarpinio
reduktoriaus pirmaji veleng su biigno velenu, ant kurio (bligno) uzvyniota lanksti
Juosta ir ant kurios galo pritvirtintas absorbuojantis strypas, absorbucjangio strypo
padéties kontrolés selsinas su kumateliniv mechanizmu, veikianéiu mikrojungiklius,
turi biigno su juosta hidraufinio stabdymo mazga ir rankinio valdymo mechanizma,
Nauja yra tai, kad minéta elektromagneting sujungimo mova iSoriniais frikciniais
(trintics) diskais per Zeminant pavary reduktoriy sujungta su elektros variklio
velenu, o vidiniais frikciniais (trinties) diskais per antraj] tarpinio reduktoriaus velena
sujungta per stabdymo mazga, su kumsteliniu mechanizmu, kuris per selsino
reduktoriy sujungtas su selsinu. Selsino reduktorius per papildomai jtaisyta
apsauging movg sujungtas su tarpinio reduktoriaus pirmuoju velenu, kai |
elektromagnetinés sujungimo movos suZadinimo rités granding nuosekliai jjungtas

netiesinés charakteristikos termistorius.

Mingtas hidraulinis stabdymo mazgas patalpintas { bendrg tirj su hidrauliniu skys¢iu
tr yra sudarytas i3 krumpliaratinio siurblio, kuris sujungtas su tarpinio reduktoriaus
antruoju velenu, turi atbulinj voZtuva ir per reguliavimo droselj sujungtas su minétu
kum3teliniu  mechanizmyu, Toks hidraulinis stabdymo mazgas krumpliaratinio
siurblio pagrindu su netiesinés charakteristikos apkrovos droseliu ir atbuliniu
voZtuvu, patalpintu viename tiiryje, padeda uZtikrinti stabdymg avarinés apsaugos

rézime.

Strypy ivedimo greitio padidinimui ir apsaugojimui nuo paZeidimy naudojamas
reguliuojantio droselio valdymas per kumstelinj mechanizma papildomam greiCio

sumazinimui ties apatine absorbuojandio strypo padétimi.

Rankinio valdymo patikimumui ir saugumui padidinti rankinio perkélimo
mechanizmas, sujungtas per tre¢ia tarpinio reduktoriaus veleng su biigno velenu, ant
kurio pritvirtintas absorbuojantis strypas, padarytas nuimamas ir, bidamas pajungtas.

turi specialig forma, tarnaujantia mechaninio pajungimo indikatoriumi.



20

25

30

LT 5302 B

Esant aukitiems stabdymo movos suveikimo patikimumo reikalavimains, negatima
leisti, kad su ja biity susieti kiti elementai, kuriy gedimas gali idvesti i§ rikiuotés
avarinés apsaugos elementus. Todél antraeiliai elementai atskirti nuo svarbiy
grandziy ir tod¢l elektromagnetinés sujungimo movos detalés atskirtos nuo kity

elektros varikiio grandziy, stabdymo mechanizmo, selsino, mikrojungikliy.

Galinis hidraulinio krumpliaratinio siurblio veleno sujungimas padarytas kryZmings

movos formos. Tai sudaro galimybe pasirinkti ekscentricitet ir patogu montuojant.
ISradimo esmé

Iradimo esme paaitkinama bréZinyje, kur Fig.1 pavaizduota sililomos servopavaros

kinematiné schema.

Atominio RBMK tipo reaktoriaus absorbuojanéio strypo padéties pakeitimo
automatinio ir rankinio valdymo bei avarinés apsaugos servopavara turi elektros
variklj 1 su elektromagnetiniu stabdziu (EMS), velena, kuris per Zeminant] pavary
reduktoriy 2 sujungtas su elektromagnetine sujungimo mova 3, o per ja ir tarpinio
reduktoriaus 4 antraji (II) velena — su strypo padéties keitimo biigno velenu 5. Strypo
padéties keitimo biigno velenas 5 sujungtas su hidrauliniu stabdZiu 6. susidedangiu i3
krumpliaratinio siurblio 7 ir integruoto reguliuojanéio droselio 8. Stabdymo veiksmo
panaikinimui kei¢iant absorbuojandio strypo 9 padét{ i virfy numatytas atbulinis
voztuvas 10. Strypo padéties keitimo bigno velenas 3 suka bugna 11 su lanks¢ia

juosta, prie kurios pritvirtintas absorbuojantis strypas 9.

Strypo padéties keitimo biigno velenas 5 per tarpinio reduktoriaus 4 trelia (III)
veleng sujungtas su nuimamu rankiniu padeties keitimo mechanizmu 2. Nuimamo
rankinio padéties keitimo mechanizmo 12 prijungimas kontroliuojamas prijungimo
indikatoriumi 13, pati rankiné pavara turi specifing forma pajungtoje padétyje, kuri
tarnauja mechaniniu indikatoriumi pajungimui parodyti. PavyzdZiui, rankinis
padeties keitimo mechanizmas 12 sukonstruotas nuimamas su gabaritais. kurie
neleidzia uzdengti apsauginiy plokitiy. kai rankinis mechanizmas yra uzdétas ant

pavaros.
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Absorbuojantio strypo 9 padéties keitimo biigno velenas 5 per tarpinio reduktoriaus
4 pirmajj (1) veleng ir per apsauginé mova 14 sujungtas su selsino reduktoriumi 15.
Selsino reduktorius 15 utikrina absorbuojantio strypo 9 padéties parodymus
selsinais 16 ir absorbuojantio strypo 9 galiniy padédiy signalizacija kumstelinio
mechanizmo 17 ir mikrojungikliy 18 pagalba. Kumitelinis mechanizmas‘IT taip pat
uZtikrina hidraulinio stabdymo mechanizmo 6 stabdymo laipsnio keitimg, kai
absorbuojantis strypas 9 pasickia nustatyta padétj, keitiant integruoto droselio
mechanizmo pasiprie§inimg. Servopavara, i¥skyrus rankinj padéties keitimo

mechanizma 12, patalpinta korpuse 19.

| elekiromagnetinés sujungimo movos 3 Zadinimo rités granding (bréZinyje

neparodyta) nuosekliai {jungtas netiesinés charakteristikos termistorius 20.

Trijy pakopy tarpinis reduktorius 4 turi tik cilindrinius krumpliaraZius (kinematinés
inercijos momentui  sumaZinti), Tarpinio redukioriaus 4 krumpliaradiai ir
maZinanCios pavares apsuky reduktoriaus 2 krumpliara&iai — tiesiis. Dél apriboto
servopavaros dydZio reduktoriaus krumpliaraZiai, kontrolés sistemos, sujungimo su
bignu 11 elementai sukonstruoti su maksimaliai jmanomais maZais moduliats ir
krumpliaraliy Zingsniais, o tvirtumui ir susineSiojimo atsparumui padidinti

krumpliaragiai paveikti azotu.

Sitloma servopavara veikia tokiu biidu.

Reguliavimo reZimas — absorbuojanio strypo (NULEIDIMAS-PAKELIMAS).
Nuimamas rankinio valdymo mechanizmas 12 atjungtas nuo pavaros. indikatorius 13
i pavaros automatinic valdymo schema siuntia automatinj valdyma paleidziantia
(patvirtinanZia) komanda,

Esant absorbuojanéio strypoe 9 pakélime valdymo komandai (komanda -
PAKELIMAS), itampa paduodama i elektros variklj 1, i8sijungia EMS. Variklio
veleno sukimosi judesys per reduktoriy 2, elektromagneting sujungimo movg 3
perducdamas  biigno 11 veleng 3 absarbuojandio strypo 9 padeties keitimui. Kai
bignas 11 sukasi. ant jo uZsivynioja juosta, kuri iSkelia absorbuojantj strypg 9 i3
reaktoriaus  aktyviosios zonos. Hidrauliniame stabdymo mechanizme 6

krumpliaratinis siurblys 7 gauna hidraulinj skystj per atbulin voZtuva t0, dirba be
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apkrovos ir pasipriedinimo absorbuojancio sttypo 9 padéties keitimui nesudaro.
Kumstelinis mechanizmas 17, kai absorbuojantis strypas 9 pasiekia virfuting galine
padéti, iS3aukia virSutinio galinio mikrojungiklio 18 suveikima, dél to panaikinama
padéties keitimo komanda. Kai panaikinama PAKELIMO padéties keitimo komanda,
elektros variklis 1 i3sijungia, jo sukimasis ir, aisku savaime, strypo 9 pakélimas

baigiamas, o EMS jsijungia.

Esant NULEIDIMO valdymo komandai (komanda — NULEIDIMAS) elektros
variklio 1 jtampa i§jungiama ir absorbuojantis strypas 9, pakabintas ant juostos su
bignu 11, krenta Zemyn, savo (absorbuojantio strypo) svorio jéga idvyniodamas
Juosty ir iSsukant servapavaros kinematikg, [sijungia elekirodinaminé elektros
variklio 1 stabdymo sistema, ribojanti absorbuojanéio strypo 9 nuleidimo greitj. Kai
absorbuojantis strypas 9 pasiekia apating uZduota galing padétj arba panaikinama
nuleidimo komanda, isijungia EMS ir nuleidimas nutraukiamas. Hidrauliniame
stabdymo mechanizme 5 siurblys 7 hidraulin| skyst{ perpumpuoja per integruoty
regulivojantj droseli. Esant maZam absorbuojanéio strypo 9 jvedimo greigiui
automatiniame reZime ir maZam sukimosi siurblio 7 krumpliaratiy greidiui,
pumpuojamo skys&io ifeiga per integruotq regulivojantj drosel] 8 maza. ir jis

nesueikia Zymaus pasiprieSinimo absorbuojandio strypo 9 nuleidimui.

Esant AVARINES APSAUGOS (AA) jvedimo komandai, nepriklausomai nuo
elektros variklio 1 bilsenos ir jo elektromagnetinio stabdZio (EMS) biisenos,
elektromagneting sujungimo mova 3 idsijungia, absorbuojantis strypas 9 krenta savo
svorio jéga. iSvynigja juostg nuo biigno 11 ir issuka servopavaros kinematika. Esant
elektromagnetinei sujungimo movai 3 i§jungtai, varikiis 1 ir reduktorius 2 nesisuka.
Po absorbuojantio strypo 9 jsibegéjimo iki pakankamai didelio greitio hidraulinio
stabdymo mechanizmo 6 krumpliaratinis siurblys 7 uZtikrina didele hidraulinio
skystio iSeiga per integruotg reguliucjantj drosel] 8. Droselis 8, turintis netiesine
charakteristika, uZtikrina  hidraulinic skystio pasiprieSinimo  padidéjimg
krumpliaratinio siurblio 7 is¢jime, tuo patiu uZtikrina efektyvy absorbuojantio
strypo 9 stabdyma iki reikiamo jvedimo greidio. Kai absorbuojantis strypas 9
pasickia i§ anksto numatytg padét] (aktyviosios zonos apatioje). kumsielinis
mechanizmas 17 jjungia integruoto reguliuojantio droselio 8 padidinta hidraulinio

pasipriedinimo rezima. Tai uZtikrina tolygy absorbuojanéio sttypo 9 stabdymo
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padidinima ir minkstg reaktoriaus kanalo dugno pasiekima. Strypo 9 mechaniniy

apkrovy sumazinimas pailgina jo resursa,

Elektromagnetinés sujungimo movos 3 suveikimo srové Zymiai didesné u2 srovg,
kuri reikalinga jau suveikusios movos trinties diskams islaikyti suveikimo biisenoje
(tarp elektromagnetinés movos paliy néra oro tarpo). Todél, po elektromagnetinés
sujungimo mavos 3 suveikimo, termistartaus 20, kurio temperatOrinis koeficientas
teigiamas, sumaZinama srové. Jei atsirasty, net trumpalaikis, avarinés apsaugos
signalas, nutraukiantis movos srove, tai strypas biity jvestas | reaktoriy net ir tada, kai
clektromagnetinés sujungimo movos 3 jtampa biity atstatyta. Todel, kad
termistoriaus 20 laiko pastovioji yra didesné nei abserbuojantio strypo 9 jvedimo |
reaktoriy laikas, jis nesuspés ataudti (srovés per ji néra) ir sumaZinti savo varZg.
Todel j elektromagnetinés sujungimo movos 3 suZadinimo rités granding nuosekliai

ilungtas netiesinés charakteristikos termistorius 20.

[ daugiadiskés trinties elektromagnetinés movos 3 rités grandj nuosekliai jjungtas
netiesinés charakteristikos termistorius 20, uftikrinantis srovés sumaZinima per
elektromagneting sujungimo movos 3 ritg po jos disky pritraukimo, tuo padiu
padidinantis patikimuma absorbuojancio strypo 9 jvedimui avarinés apsaugos AA
rézime (AA atminties réZimas). Srovés sumaZinimas per elektromagnetinés
sujungimo movos 3 ritg sumaZina jos varZg ir pavaros temperatiirg. Tai papildomai

padidina pavaros patikimuma.

Vykdant reglamento nustatytus darbus, pavara perjungiama i rankinio valdymo
rezima. Tam tikslui nuimamas rankinio padéties keitimo mechanizmas 12
prijungiamas prie servopavaros. Tada indikatorius 13 siuntia draudziancia komanda i
elektros variklio 1 valdymo schema. Dabar servopavara galima pilnai atjungti nuo
maitinimo 3altinio. Absorbuojanéio strypo 9 ilaikyma atitinkamoje padétyje, kai
iSjungta stabdymo mova 14 ir elektromagnetiné sujungimo mova 3, uztikrina save
stabdantis rankinio valdymo mechanizmas 12. Esant rankiniam valdymui,
operatorius rankiniu bldu suka rankinio padéties kietimo veleng 12, kuris per

reduktoriy 4 suka absorbuojangio strypo 9 bligno 5 velena,

Tokiu biidu, palyginus su prototipu, pastebima eilé teigiamy efekty:
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- kadangi elekiromagnetiné sujungimo mova 3 tiesiogiai sujungta su hidrauliniu
stabdZiu 6 be tarpinio reduktoriaus ir sujungta su biignu per reduktoriy i§ dvicjy
cilindriniy krumpliaragiy, dé| detaliy skai&iaus sumaZinimo ir pavaros komponavimo
supaprastinimo gaunamas patikimumo padidinimas, gamybos supaprastinimas,
Detaliy skaitiaus mazinimo déka taip pat sumaZéja pavaros kinematinés schemos
inercinis momentas, kai ¢lektromagneting sujungimo mova 3 i§jungiama ~ avarinés
apsaugos reZime. Dél to pasiekiamas daug didesnis pavaros greitaéigiﬁkumas.
sumazéja reikalavimai hidraulinio stabd¥io 6 stabdymo jégai. hidraulinis stabdis
daug kompaktiskesnis.

| elektromagnetinés daugiadiskés trinties movos 3 granding nuosekiiai |jungtas
netiesinés charakteristikos termistorius 20, u¥tikrinantis srovés sumaéjimg per
movos rite po to, kai jos diskai prisitrauke, tuo patiu padidinantis patikimuma strypo
fvedimui avariniame reZime (AA ré?imo “atmintis”) ir pavaros temperatiiros

sumazéjima.

Be to, iSradime reguliuojandio droselio 8 uzdarymo pradzia hidrauliniame stabdyje 6.
kad maksimalial stabdyty strypa 9 reaktoriaus aktyvinés zonos apatineje padétyje,
uttikrinama, ry$iu su kumsteliniu mechanizmu 17. Apatinés atkarpos dydis
maksimaliam stabdymui lengvai reguliuojamas kumsteliniu mechanizmu 17
perreguliuojant ji. Prototipe galinés stabdymo atkarpos dydis nustatomas droselio
angos padétimi ant cilindro korpuso, kuri uzdengiama hidraulinio stabd¥io verzle ir
galt buti pakeista tik kai keitiamas cilindras. Todel i$radimas leidzia panaudoti
servopavarg skirtingy tipy absorbuojantiems strypams, ty. uztikrinamas pavaros

universalumas.

I8radime naudojamas hidraulinis stabdis 6 krumpliaratinio siurblio 7 pagrindu daug
karty perpumpuoja hidraulinj skystj (visa jo tirQ) per reguliuojantj droselj 8,
suteikiant galimybe sumaZinti skysdio tur] ir sumaZinti hidraulinio stabdzio 6
gabaritus. (Prototipe darbo eigoje hidraulinis skystis perpumpuojamas viena karta).
Deél didelio skystio tekéjimo greiCio iSradimas leidzia uitikrinti integruoto
reguliuojancio droselio 8 angos skersmens didinima ir sumazinti darbini spaudima,
sumazinti hidraulinio skyscio tiirj. Droselio skersmens padidinimas uZtikrina daug
patikimesni darbg esant hidraulinio skys¢io uZterStumui. Darbinio spaudimo

sumazinimas leidzia sumaZinti integruoto regulivojancio drosetio 8 matmenis ir
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svorj. Hidraulinio skyscio kiekio sumazinimas leidzia sumazinti bendrus hidraulinio

stabdZio 6 idmatavimus ir supaprastinti pavaros sukomponavima.

Stabdymo uZtikrinimui avarinés apsaugos ré¥ime naudojamas hidrauinis stabdis
krumpliaratinio siurblio pagrindu, issiskiriantis netiesiniu integruotu reguliucjanéiu
droscliu ir atbuliniu voZtuvu, patalpintais viename tiryje. Tas leidZia supaprastinti

iSradimg ir padidinti hidraulinio stabdzio patikimuma ir sumazinti jo gabaritus.

Apsauginé mova, jjungta tarp bigno su juosta ir selsino reduktoriaus padeda
uztikrinti patikimuma ir pasalinti 8&jusiy i§ rikivotés antriniy kinematinés schemos

grandziy poveikj strypo nuleidimui avarinés apsaugos reZime.
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ISRADIMO APIBREZTIS

I. Atominio RBMK tipo reaktolriaus absorbuojanéio strypo padéties pakeitimo
automatinio ir rankinio valdymo bei avarinés apsaugos servopavara, turinti elektros
varikl] su elektromagnetiniu stabd%iy, kinematidkai sujungta pavary Zeminantj
reduktoriy, elektromagneting sujungimo movg ir pirmaji tarpinio reduktoriaus veleng
su bugno velenu, ant kurio uzvyniota lanksti juosta ir ant kurios galo pritvirtintas
absorbuojantis strypas, absorbuojantio strypo padéties kontrolés selsina su
kum3teliniu mechanizmu, kurie veikia galiniy padé€iy mikrojungiklius, bﬁgnq su
Juosta, hidraulinio stabdZio mazga, ir rankinio valdymo mechanizma, besiskiria
nti tuo, kad minéta elektromagneting sujungimo mova (3) iSoriniais frikciniais
diskais per Zeminantj reduktoriy (2) sujungta su elekiros variklio (1) velenu, o
vidiniais frikciniais diskais per tarpinio reduktoriaus (4) antraji (1) veleng - su
stabdymo mazgu (6) ir su kumételiniu mechanizmu (17), kuris per selsino reduktoriy
(15) sujungtas su selsinu (16), selsino reduktorius (15) per papildomai jvesta
apsauging mova (14) sujungtas su tarpinio reduktoriaus (4) pirmuoju (1) velenu, be
to, i elektromagnetinés sujungima moves (3) rités Zadinimo granding nuosekliai

jjungtas netiesinés charakteristikos termistorius (20).

2. Servopavara pagal | punkta, besiskirianti tuo, kad hidraulinio stabdzio
mazgas patalpintas j bendrg hidraulinio skysio tirj ir turi krumpliaratinj siurbli (7),
kuris sujungtas su tarpinio reduktoriaus (4) antru (1) velenu, atbulinj vostuva (10) ir

integruoty reguliuojantj droselj (8), sujungta su minétu kumiteliniu mechanizmu

(17,

3. Rankinio valdymo servopavara pagal 1 punkta, besiskirianti tuo, kad turi
rankinj padéties keitimo mechanizma (12), sujungts per tarpinio reduktoriaus 4

trediaji veleng su bigno velenu (5), ant kurio pritvirtintas absorbuojantis strypas (9).

4. Rankinio valdymo servopavara pagal 3 punkta, besiskirianti tuo, kad
rankinio padéties keitimo mechanizmas (12) yra nuimamas, turi specialia forma

pajungtoje padétyje, kuri tarnauja kaip mechaninis pajungimo indikatorius.
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5. Servopavara pagal | punktg, besiskirianti tuo, kad elektromagnetines
sujungimo movos (3) detalés atskirtos nuo pagrindiniy elektros variklio (1) grandziy,

stabdymo mechanizmo, selsino (16), mikrojungikliy (18).

6. Servopavara pagal | punkta, besiskirianti tuo, kad hidraulinio stabdzio (6)

galinis krumpliaratinis siurblio (7) velenas turi kryZminés movos forma, .
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