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I8radimas yra susijgs su servomeshanizmais su valdoma poveikio jéga. Prapléstas kontroliuojamy jégos

reikdmiy diapazonas. UZduotis sprendZiama keliais bidais: 1. Kombinuojami skirtingi poveikio jégos matavimo
buidai; 2. Movoje kombinuojami  skirtingy deformacijos koeficienty tamprieji elementai; 3. Kartu naudojami skirtingo
veikimo principo varikliai. Naudojant i§radimg videokameros sukimui uztikrinamas auk$tas sukimosi greitis ir
aukstas pozicijos iSlaikymo tikslumas.
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ISradimas yra susijes su jrenginiais su vidiniu griztamuoju ry$iu sukimo

momento valdymui.

Patentineje paraiSkoje LT2013044 aprasytas servomechanizmas su
proporcionaliai valdoma poveikio j darbinj jtaisg jéga. Aprasyto jrenginio trikumas yra
nepakankamas kontrolés tikslumas esant mazom apkrovom. PavyzdZiui,
videokameros stabilizavimui reikia kontroliuoti silpna poveikio jega dideliu tikslumu.
TycCiniam tos pacios kameros sukimui reikalinga didesné jraza ir $ios jrgZos kontrolés
tikslumas gali bati labiau apytikslis. Kitas pavyzdys - roboto manipuliatorius,
suspausdamas trapu nedidelés masés daiktg turi kontroliuoti poveikio jégg didesniu
tikslumu, negu suspausdamas daug sunkesnius daiktus.

ISradimo tikslas - praplésti servomechanizmo sukuriamy jrgZy kontroliuojamy
dydZiy diapazona. Siame aprasyme sgvoka "servomechanizmas" yra suprantama
kaip jrenginys, turintis sudétyje elektrinj varikl] mechaninj reduktoriy, tampryjj
elementy, jegos daviklj ir elektrinio variklio elektroninj valdiklj.

Pirmas uzZdavinio sprendimy - tampriyjy elementy su netiesinemis
deformacijos savybémis naudojimas transmisijoje. Antras sprendimas - skirtingy
jegos davikliy naudojimas skirtingy reikSmiy diapazonams vienoje servo pavaroje.
Trecias sprendimas skirtingo veikimo principo varikliy panaudojimas kartu.

Fig. 1 yra pateiktas tampriosios movos pavyzdys. PaZymétos pozicijos : 1 -
sukimosi asis; 2, 3 - spyruokliy atramos vedanéiojoje movoje; 4, 5 - spyruokliy
atramos vedamojoje movoje; 6-9 - sugniuzimo spyruokles.

Fig. 2 yra pateiktas dviejy tampriyjy movy jrengimo sekos pavyzdys.
PaZymetos pozicijos: 10 - sukimosi asis; 11 - vedanéioji mova; 12 - tarpiné grandis;
13 - vedamoji mova; 14 - spyruokies (viena i§ keturiy); 15 - spyruokles (viena i$
keturiy); 16 magnetinis posiikio enkoderis.

Fig. 3 yra pateiktas kombinuotos movos pavyzdys. PaZymetos pozicijos : 17 -
sukimosi asis; 18, 19 - vedamosios movos magnetai; 20, 21 - vedand&iosios movos
magnetai; 22, 23 - dempferiai; 24, 25 - elektriniy magnety rytes.

Fig. 1 tampriojoje movoje yra sugniuZimo spyruokles (6-9). SugniuZinamos
spyruoklés nutolsta nuo sukimosi asies ir jegos petys didéja. Palyginimui jegos pediai
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pazyméti kaip L1 ir L2. Si mova uZtikrina eksponentinj jegos didéjima kai

vedamoji mova pasislenkg santykinai j vedandigja.

Fig. 2 yra pateiktas dviejy seka jrengty movy pavyzdys, kuriy kiekviena savo
konstrukcija yra analogiska pavyzdziui Fig. 1. Dviejuose movose yra jrengtos
spyruoklés (14 ir 15) su skirtingu deformacijos koeficientu. Tarpiné grandis (12)
irengta ant atskiro guolio. Magnetinis sukimosi enkoderis (16) matuoja vedamosios
movos (13) poslinkj santykinai | vedanéigja (11). Enkoderio duomenys (16)
naudojami grjztamojo rySio pagal sukimosi momento dydj uZtikrinimui. Didéjant
apkrovai, i§ pradziy visiSkai sugniuzinamos silpnos spyruoklés (14), po to tesiasi
standesniy spyruokliy (15) sugniuZimas. Siame pavyzdyje jvyksta staigus peréjimas
i$ vieno iSmatavimy tikslumo | kitg. Servomechanizmas gali turéti savo sudétyje bet
koki, tampriyjy elementy su skirtingais deformacijos koeficientais seky, kiek|.
Servomechanizmo skaitmeninis valdiklis turi reik§miy lentele jégos kontroles
liniarizacijai.

Fig. 3 yra pateiktas movos, kurioje vietoje spyruokliy panaudoti atsi
stumiantys magnetai (18-21) pavyzdys. Magnetai uZtikrina atsistimimo jegos
eksponentinj didéjima kai vyksta suartinimas. Elastiniai dempferiai (22, 23) leidZia
vedamai movai liestis su vedanciaja. Kol tarp vedamosios movos magnetais (18, 19 )
ir vedanciosios movos magnetais (20, 21 ) lieka tarpas, poveikio jega nustatoma
pagal vedamosios movos poslinki santykinai j vedangiaja. Po magnety suartéjimo
poveikio jega nustatoma pagal variklio srovés panaudojimo kiekj. Tai leidZia
daugkart, virSijant magnetinés movos ribas, padidinti maksimaly sukimo momentg.
Mechanizmo apsaugai nuo mechaniniy perkrovy, poveikio jégos didéjimo greitis
ribojamas programos pagalba.

Elektriniy magnety rites (24, 25 ) sgveikauja su vedamosios movos
magnetais (18, 19) ir yra skirti vykdyti silpnus, bet greitus paveikimus. Elektriniy ir
pastoviy magnety kombinacija sudaro papildoma linijinj ~ variklj.  Jeigu
servomechanizmas naudojamas videokameros stabilizavimui, inercijos  jégos
pasvirina vedamajg movg santykinai j vedanéiaja. Siuo atveju vedancioji mova turi
greitai pavyti vedamajg mova variklio pagalba. Bet variklis su reduktoriumi utikrina
reakcijg su tam tikru uzlaikymu. Sio uzlaikymo kompensavimui naudojamas linijinis
variklis. TriukS§my mazinimui j linijinj variklj gali bati pateikiamas sustiprintas
analoginis elektrinis griztamojo rysio signalas.
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Grjztamojo rySio signalo stiprinimo koeficientas jtakoja servomechanizmo
veikimo sparta, Didéjant veikimo spartai, iSauga energijos suvartojimas, tad
servomechanizmas gali perkaisti. Temperatirai kontroliuoti prie elektroninio elektros
variklio kontrolerio yra prijungtas temperatdros jutiklis. Siekiant iSvengti perkaitimo,
griztamojo rysio signalo

stiprinimo koeficientas sumazinamas temperatirai didejant. Kitame variante
yra

naudojamas papildomas servomechanizmo valdymo signalas grjztamojo
rySio koeficientui keisti.

Aprasytas iSradimas leidZia padidinti darbo tikslumg ir praplésti mechaniniy
jrenginiy su valdoma poveikio jéga panaudojimo sritj. Pagrindiné pritaikymo sritis -
nuotoliniy bldu valdomi lengvieji aparatai, robotai, radijo valdomi modeliai,
videokamery sukimo jrenginiai.
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ISradimo apibréztis
1. Servomechanizmas su valdoma poveikio j darbinj jtaisg jéga, kurj sudaro
elektros variklis, mechaninis reduktorius, jeégos jutiklis ir elektroninis elektros variklio

kontroleris, besiskiriantis tuo, kad mechaninis poveikis perduodamas darbo jtaisui per
tampryjj elementg su nelinijinémis deformacijos charakteristikomis.

2. Servomechanizmas su valdoma poveikio | darbinj jtaisg jéga, pagal |
punkta, besiskiriantis tuo, kad mechaninis poveikis perduodamas darbo jtaisui per

svirtj, kuriai besisukant keiciasi jegos petys.

3. Servomechanizmas su valdoma poveikio j darbinj jtaisg jega, pagal 1
punkta, besiskiriantis tuo, kad kaip tamprusis elementas yra vienas kitg stumiangiy

magnety poros.

4. Servomechanizmas su valdoma poveikio j darbinj jtaisg jéga, pagal 1
punkta, besiskiriantis tuo, kad turi sudetyje seka jrengtus tampriuosius elementus su
skirtingais deformacijos koeficientais.

5. Servomechanizmas su valdoma poveikio j darbinj jtaisa jega, pagal |
punkta, besiskiriantis tuo, kad turi sudétyje papildoma linijinj elektrinj variklj suminiam
poveikiui j darbinj jtaisa.

6. Servomechanizmas su valdoma poveikio j darbinj jtaisa jega, pagal 1ir 5
punkta, besiskiriantis tuo, kad j papildomg linijinj elektrinj variklj pateikiamas
analoginis griztamojo rysio signalas.

7. Servomechanizmas su valdoma poveikio | darbinj jtaisg jéga, pagal 1
punkta, besiskiriantis tuo, kad jégos nustatymui kai yra mazos apkrovos naudojamas
jégos daviklis, o kai apkrovos didéja, jega nustatoma pagal variklio sunaudojama
sroveés kiekj,

8. Servomechanizmas su valdoma poveikio | darbinj jtaisg jega, pagal 1
punkta, besiskiriantis tuo, kad skaitmeninis valdiklis vykdo jégos kontrolés
linearizacija.

9. Servomechanizmas su valdoma poveikio | darbinj jtaisg jéga, pagal 1
punkta, besiskiriantis tuo, kad poveikio jégos didejimo greitis ribojamas programos
pagalba.

10. Servomechanizmas su valdoma poveikio j darbinj jtaisg jéga, pagal 1
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punktg, besiskiriantis tuo, kad jame yra griztamasis rySys tarp jégos jutiklio ir
elektroninio variklio kontrolerio, o griztamojo rySio koeficientas priklauso nuo

papildomo valdymo signalo
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