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Inventia se refera la un dispozitiv servohidraulic pentru testarea preciziei de pozitio-
nare sub sarcina variabila a servosistemelor electrohidraulice/mecatronice de pozitionare.

Dispozitivul este utilizat in laboratoarele de servosisteme electrohidraulice sau meca-
tronice, pentru cercetarea comportarii dinamice a servomecanismelor de pozitionare, in
scopul determinarii experimentale a variatiei preciziei de pozitionare sub sarcina variabila,
dar si in alte aplicatii din domeniul mecanicii, hidraulicii $i mecatronicii.

In prezent sunt cunoscute asemenea dispozitive/mecanisme servohidraulice de tes-
tare pozitionare, dar care utilizeaza sarcini/mase discrete, separate, pentru cercetarea
influentei acestora asupra variatiei preciziei de pozitionare in functie de sarcina. Aceste dis-
pozitive de testare pozitionare sunt prezentate in cataloagele si prospectele firmelor cu acti-
vitati In domeniul servosistemelor gi mecatronicii, dar au unele dezavantaje care pot fi
depasite.

Solutia din documentul NL 7800411 A dezvaluie un dispozitiv de masurare a con-
stantei unui arc, alcatuit dintr-un cadru de baza, pe care este montata o tija de ghidare verti-
cala, cu un suport reglabil pe inaltime, si fixata cu o piulita fluture. Suportul are dedesubt o
flanga suport pentru a retine un arc, iar acest lucru se bazeaza pe o flansa inferioara, fixata
pe tija unui piston care se deplaseaza vertical, si atasata la o membrana flexibila, presiunea
in membrana fiind masurata cu ajutorul unui manometru. Deformarea mecanica a arcului
este masurata cu un ceas comparator, atasat la o tija suport verticala, paralela cu tija princi-
pala de ghidare, iar un calculator este utilizat pentru prelucrarea datelor furnizate de cele
doua aparate de masurare a presiunii si deplasarii.

Documentul CN 101158608 A se refera un dispozitiv de testare a sarcinii unui
actuator electric de indreptare, alcatuit dintr-o pompa hidraulica, un cilindru hidraulic, un tra-
ductor, un arbore de iesire al actuatorului fiind conectat cu tija pistonului, iar pompa hidra-
ulica este conectata la cilindrul hidraulic printr-o supapa directionala, intre pompa si supapa
fiind interpusa o valva de siguranta. Un capat de intrare al traductorului este conectat cu
cilindrul hidraulic gi dispus in afara actuatorului, pe directia deplasarii tijei pistonului, iar
capatul de iesire al traductorului este conectat la un calculator, care ajuta la colectarea
datelor si realizarea masurarilor de inalta precizie.

Dezavantajele acestor dispozitive/servomecanisme de pozitionare constau in aceea
ca:

- pentru fiecare sarcina de lucru/masa, greutate etc. trebuie repetata procedura de
testare;

- este necesara demontarea si remontarea diferitelor mase/greutati, de fiecare data
cand se schimba sarcina de testare;

- din cauza celor de mai sus, se testeaza pe un numar mic de valori ale sarcinii din
domeniul de lucru;

- se obtine o variatie discreta, discontinua, pentru precizia de pozitionare in functie
de sarcina, de-a lungul cursei de lucru.

Problema tehnica obiectiva pe care o rezolva dispozitivul servohidraulic de testare
pozitionare sub sarcina variabila consta in calculul variatiei erorii de pozitionare sub sarcina
variabila.

Dispozitivul servohidraulic de testare pozitionare sub sarcina variabila este alcatuit
dintr-o parte hidraulica, compusa dintr-un cilindru hidraulic cu tija bilaterala si o servovalva,
precum si o parte mecanica, si este caracterizat prin aceea ca, pentru realizarea unei sarcini
variabile de testare a preciziei de pozitionare, este prevazut cu o parte mecanica ce se mon-
teaza pe tija superioara a cilindrului hidraulic, formata dintr-o tija prelungitoare, niste elemen-
tele de asamblare si o teava de sprijin pentru un arc sau un sistem combinat de arcuri, prin

2



RO 128107 B1

intermediul carora se realizeaza sarcina variabila de testare, dupa o anumita lege, si a carei
valoare este transmisa mecanic traductorului de forta, si comunicata de acesta sistemului
de achizitie si prelucrare a datelor, concomitent cu datele furnizate de traductorul de cursa
atasat cilindrului hidraulic i de traductoarele de presiune, ceea ce permite obtinerea variatiei
sarcinii de testare Tn functie de cursa tijei cilindrului hidraulic, iar prin raportarea la marimea
de intrare, se poate obtine, sub forma grafica sau tubulara, variatia continua a erorii/preciziei
de pozitionare a servomecanismului, care poate fi comparata cu marimea furnizatéd de
traductorul de cursa suplimentar si exterior sistemului de control cu bucla inchisa, realizat
intre servovalva si traductorul de cursa atasat cilindrului hidraulic, care, astfel, poate furniza
o marime de referinta, pentru stabilirea preciziei finale a servomecanismelor de pozitionare.

Principalele avantaje pe care le prezinta inventia, in raport cu solutiile practicate,
sunt:

- se elimina necesitatea montarii si demontarii diferitelor sarcini (mase/greutati) de
testare;

- se elimina repetarea procedurii de testare, pentru fiecare sarcina;

- se poate realiza o anumita lege de variatie a sarcinii de testare, prin montarea unor
arcuri diferite, n serie sau in paralel, sau combinat;

- se poate obtine variatie continua a variatiei erorii/preciziei de pozitionare, care este
mult mai concludenta decat variatia discreta, pe un numar limitat de sarcini, practicata pe
sistemele vechi;

- pe domeniul cursei, se pot alege oricate puncte, pentru calculul variatiei erorii/pre-
ciziei de pozitionare, prin stabilirea, prin soft, a unui pas de iterare/evaluare a preciziei;

- rezultatele obtinute pot fi sub forma grafica sau tabelara;

- se scurteaza timpul de testare.

In continuare se d& un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu urmatoarele
figuri:

- fig. 1 - reprezinta solutia constructiva hidromecanica a dispozitivului;

- fig. 2 - reprezinta, in detaliu, partea mecanica a dispozitivului;

- fig. 3 - reprezintd schema de functionare a dispozitivului in cadrul unui stand de
testare, ce include sursa de presiune hidraulica si sistemul de achizitie si prelucrare date cu
calculator.

Dispozitivul servohidraulic de testare pozitionare sub sarcina variabila DPS se
compune din doua parti principale: partea hidraulica PH si partea mecanica PM.

Partea hidraulica PH, la randul ei, se compune din cilindrul hidraulic cu tija bilaterala
1 si blocul servovalvei BSV, format din blocul hidraulic 2, pe care se monteaza servovalva
3, si traductoarele de presiune 4.1 si 4.2, care dau informatii asupra variatiei presiunilor pe
cele doua circuite de presiune ale cilindrului hidraulic. Pe tija inferioara a cilindrului hidraulic
1 se atageaza un traductor de cursa 5, cu electronica integrata, care furnizeaza informatii cu
privire la pozitia reala a pistonului cilindrului hidraulic, realizata in urma comenzii primite de
la servovalva 3.

Partea mecanica PM a dispozitivului se monteaza pe tija superioara a cilindrului
hidraulic 1, si se compune dintr-o piesa de legatura 6, o tija prelungitoare formata dintr-o
teava cu flange 7, asamblata cu saibele 8, suruburile 9 si ghidajul 10, de teava de sprijin 11.
Pe teava de sprijin 11, prin intermediul ghidajului pentru arc 12, se monteaza un arc sau un
set de arcuri 13, care apasa asupra traductorului de forta 14, care furnizeaza informatii
asupra variatiei fortei din sistem, respectiv, variatia sarcinii care actioneaza asupra servome-
canismului de pozitionare. Dispozitivul mai are un traductor de cursa 15, suplimentar si
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exterior sistemului de control cu bucla inchisa, realizat intre servovalva 3 si traductorul de
cursa 5, atagat cilindrului hidraulic 1, care, astfel, poate furniza o marime de referinta pentru
stabilirea preciziei finale a servomecanismului de pozitionare.

Functionarea dispozitivului presupune montarea acestuia pe un cadru de testare
inchis, in care se inchid/descarca fortele care apar in timpul procesului de testare. De
asemenea, functionarea dispozitivului servohidraulic, pentru testarea preciziei de pozitionare
sub sarcina variabila, presupune existenta unei statii hidraulice de presiune SHP, compusa
dintr-o pompa PDV cu debit variabil 16, si un rezervor 17, presiunea fiind controlata de o
supapa de limitare a presiunii 18, care poate fi citita la monometrul 19, precum si un dis-
tribuitor discret 20, care asigura accesul fluidului sub presiune la servovalva 3, montata pe
blocul servovalvei BSV.

Prin pornirea motorului electric ME al pompei cu debit variabil PDV 16, si prin
comanda distribuitorului discret 20, servovalva 3 este alimentata. La comanda corespunza-
toare a servovalvei 3, se produce ridicarea tijei cilindrului hidraulic 1, pe cursa de lucru, care
este monitorizata de un traductor de cursa 5, timp in care arcul 13 este comprimat si gene-
reaza o forté/sarcina elastica crescatoare pentru servosistemul de pozitionare, care este
transmisa direct traductorului de forta 15.

Controlul informatic al procesului de testare se face prin intermediul unui soft
specializat, instalat pe computerul 21, care stocheaza si prelucreaza datele achizitionate de
placa de achizitii 22, preluate de la traductoarele de presiune 4.1 si 4.2, traductorul de cursa
5, traductorul de fortd 14 si de la traductorul de cursa 15, suplimentar gi exterior buclei de
control.

Computerul 21 si placa de achizitie date 22 formeaza sistemul de achizitie si
prelucrare a datelor SAD, care furnizeaza si datele de iesire, sub forma grafica sau tabelara,
a parametrilor de interes: cursa, sarcina/forta, presiunile si eroarea/precizia de pozitionare
a dispozitivului testat.
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Revendicari

1. Dispozitiv servohidraulic de testare pozitionare sub sarcina variabila, alcatuit dintr-o
parte hidraulica (PH) de actionare, ce este compusa dintr-un cilindru (1) hidraulic cu tija
bilaterala de pozitionare, nigte traductoare (4.1, 4.2) de presiune, un traductor (15) de cursa
suplimentar si o parte mecanica (PM), montata pe tija superioara a cilindrului (1) hidraulic,
si care este formata din niste tije (7, 11) prelungitoare, pe care este montat un sistem
combinat de arcuri (13), ce asigura realizarea unei sarcini variabile pentru testarea
servomecanismelor de pozitionare, niste elemente (8, 9) de asamblare si o piesa (12) de
ghidare, caracterizat prin aceea ca pe tija inferioara a cilindrului (1) hidraulic este montat
un traductor (5) de cursa, legat in bucla inchisa de automatizare cu o servovalva (3)
hidraulica, sarcina variabila realizata de sistemul combinat de arcuri (13) fiind transmisa
mecanic prin apasare asupra unui traductor (14) de forta care transmite informatia la un
sistem (SAD) de achizitie si prelucrare a datelor, concomitent cu datele furnizate de
traductorul (5) de cursa si de traductoarele (4.1, 4.2) de presiune, in functie de cursa tijei
cilindrului (1) hidraulic, iar prin raportarea la marimea de intrare, este obtinuta variatia
continua a erorii de pozitionare a servomecanismului, care este comparata cu marimea
furnizata de traductorul (15) de cursa suplimentar, exterior buclei de control, furnizand o
marime de referinta pentru stabilirea preciziei finale a dispozitivului hidraulic.

2. Dispozitiv servohidraulic de testare pozitionare sub sarcina variabild, conform
revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca partea hidraulica (PH) este formata dintr-o statie
hidraulica de presiune (SHP), compusa dintr-un rezervor (17), o pompa (16) cu debit variabil,
actionata de un motor electric (ME), presiunea fiind controlata de o supapa (18) de limitare
a presiunii, masurata cu un manometru (19), precum si un distribuitor (20) discret, care
asigura accesul fluidului sub presiune la servovalva (3).
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