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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un servosistem electrohidraulic de

testare deplasare sifsau pozitionare, sub sarcind dina-

mica oscilatorie, cu diferite frecvente si amplitudini, sau

sub sarcind staticA si cvasistaticd, destinat labora-
toarelor de servosisteme electrohidraulice sau meca- M
tronice, din universitafi si institute de cercetare. Servo- ""'/ AL
sistemul conform inventiei este alc3tuit din doi servo- d 1wl S, ’f!{:fii*,?&l)"lué
cilindri hidraulici (SCH1, SCH2),primul servocilindru - ’
(SCH1) este supus testarii si folosit pentru realizarea "
deplasarii/pozitionrii, iar al doilea servocilindru (SCH2) Fig. 1
este utilizat pentru realizarea sarcinii dinamice oscil-

atorii, ambii servocilindri (SCH1, SCH2) fiind montafi

fatd in fatd, pe un cadru sudat (CS), ale caror tije sunt

legate intre ele prin intermediul unui traductor de for{a

(16) si al unui culisor (17), fiecare servocilindru (SCHA1,

SCH2) fiind compus dintr-un cilindru hidraulic (CH1,

CH2) cu tije (10, 11) bilaterale, cate un traductor de

cursa (5, 9) Incorporat, precum gi cate o servovalvd

(SV1, SV2) electrohidraulica.
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1. TITLUL INVENTIEI:

»SERVOSISTEM ELECTROHIDRAULIC DE TESTARE DEPLASARE SARCINA DINAMICA

OSCILATORIE”

DESCRIERE:

Inventia se referd la un servosistem electrohidraulic de testare realizare deplasare si/sau
pozitionare, sub sarcina dinamica oscilatorie, cu diferite frecvente si amplitudini.
2.  Domeniul de aplicare al Servosistemului electrohidraulic de testare deplasare sarcind
dinamicd oscilatorie este reprezentat de laboratoarele de cercetare si/sau testare servosisteme
electrohidraulice/mecatronice din universitati si institute de cercetare, pentru testarea $i/sau
cercetarea comportarii dinamice a servo-sistemelor electrohidraulice de deplasare si/sau
pozitionare, in scopul determindrii experimentale a preciziei de pozitionare $i a comportarii
dinamice sub sarcind oscilatorie, dar si alte aplicaii industriale bazate pe servosisteme

electrohidraulice de actionare si comanda, din domeniul mecanicii, hidraulicii i mecatronicii.

3. In prezent, sunt cunoscute unele sisteme/dispozitive/mecanisme servohidraulice de testare
deplasare si pozitionare, dar care utilizeaza sarcini/mase discrete, separate, constante, sau cel mult
cu variatie continud, pentru cercetarea comportiii dinamice si a influentei acestor sarcini asupra
variatiei preciziei de deplasare/pozitionare in functie de caracteristicile acestor sarcini. Aceste
dispozitive de testare deplasare/pozitionare sunt prezentate in unele cataloage si/sau prospecte ale
firmelor cu activitéti in domeniul servo-sistemelor electrohidraulice de comanda si actionare, in
special, si in cel al mecatronicii, in general, cu unele dezavantaje care ar putea fi depésite.
Dezavantajele acestor servosisteme/dispozitive/mecanisme de deplasare constau in:
- 1n cazul celor cu sarcini constante, pentru fiecare sarcind de lucru/masi, greutate etc.
trebuie repetatd procedura de testare;
- la fiecare testare, este necesard demontarea §i remontarea diferitelor mase/greutiti, de
fiecare datd cdnd se schimbi sarcina de testare;
- din cauza celor prezentate mai sus, se testeazd pe un numdr mic de valori ale sarcinii din
domeniul de lucru, cazuistica fiind, astfel, redusa si neconcludents;
- 1in final, se obtine o variafie discretd, discontinud, pentru precizia de realizare a
deplasirii/pozitionare in functie de sarcini, de-a lungul cursei de lucru;
- nu realizeazd deplasdri sau pozifiondri sub sarcini variabile, cu atit mai mult oscilatorii,

cu diferite frecvente si amplitudini, asa cum se intdmpla in sistemele reale de actionare.

4. Problema tehnicd pe care o rezolva servosistemul electrohidraulic de testare depli(sa[

pozitionare sub sarcind dinamicd cu variatie oscilatorie, conform inventiei, este cé, pe t(aza une1
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solutii tehnice simplé si inovativa, inlatura dezavantajele mentionate, prin aceea ci, servosistemul
electrohidraulic de testare deplasare/pozifionare sub sarcina dinamic3 oscilatorie este alcatuit din
doi servocilindri hidraulici, SCH1 si SCH2, primul folosit pentru realizarea deplasarii, iar al doilea
pentru realizarea sarcinii dinamice oscilatorii, montati pe un cadru sudat CS, si ale céror tije sunt
legate intre ele prin intermediul unui traductor de fortd TF si un culisor CU, fiecare servocilindru
fiind compus dintr-un cilindru hidraulic cu tija bilaterald, CH1 si CH2, si traductor de cursid
incorporat, TC1 si TC2, precum si cite o servovalva electrohidraulicd, SV1 si, respectiv, SV2,

caracterizat prin aceea cd, pentru realizarea cursei de deplasare/pozitionare a tijei primului

servocilindru hidraulic SCH1, contra unei sarcini dinamice variabile, este prevazutd cu un al doilea
servocilindru SCH2, care realizeazd sarcina dinamicd oscilatorie, cu diferite fercvente si
amplitudini, permitdnd, astfel, cunoasterea raspunsului dinamic al servosistemului (Diagrama
BODE), variatia sarcinii oscilatorii fiind transmisa direct, mecanic, traductorului de fortd TF si
comunicati de acesta, prin intermediul unui convertor forti-tensiune (F/U), sistemului de achizitie
si prelucrare a datelor, concomitent cu datele furnizate de traductoarele de cursa (TC1 si TC2),
atasate cilindrilor hidraulici, precum si de cétre grupurile de traductoare de presiune (4.1 si 4.2),
ceea ce permite obtinerea variatiei sarcinii de testare in functie de cursa tijei cilindrului hidraulic, iar
prin raportarea la marimea de intrare setatd, se poate obtine, sub forma grafica sau tabelard, variatia
cursei reale §i eroarea/precizia de pozitionare a servocilindrului cercetat/testat.

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

- cel mai important avantaj adus de inventie este ci, servosistemul electrohidraulic de
testare deplasare propus, permite obtinerea unei sarcini dinamice oscilatorii, cu
frecvente si amplitudini diferite, care, in final, pe baza unui soft dedicat, poate conduce
la obtinerea diagramei BODE, respectiv la cunoasterea riaspunsului dinamic in
domeniul frecvential al servosistemului testat/cercetat;

- servosistemul electrohidraulic de testare permite si realizarea unor sarcini de testare cu
variatie continua, dupd o anumitd lege de variatie a sarcinii, impusa prin comanda
supapei proportionale corespunzitoare pompei de realizare a sarcinii;

- servosistemul electrohidraulic de testare deplasare permite si realizarea unor sarcini
statice sau cvasistatice de testare, care elimind, astfel, necesitatea montirii si
demontarii diferitelor sarcini/mase/greutati de testare, deoarece servocilindrul de creare a
sarcinii, poate realiza, pe cale electrohidraulicd, sarcinile de testare dorite, prin reducerea
frecventei de variatie a acesteia;

- repetarea procedurii de testare pentru alte sarcini statice, se poate face automat,

obtinindu-se, astfel, un numar mare de testari;
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- servosistemul electrohidraulic de testare deplasare permite obtinerea variatiei continue
a cursei §i, respectiv, a erorii/preciziei de pozitionare, care este mult mai concludenta
decit variatia discretd, pe un numdr limitat de sarcini, practicat pe sistemele mai vechi;
- pentru diferite fercvente si amplitudini dorite, testarea poate fi automatizati, durata de
testare a servosistemului electrohidraulic reducindu-se foarte mult.

- rezultatele obtinute in urma testirii/cercetirii pot fi sub forma graficé sau tabelara;

5. In continuare, se d un exemplu de realizare a inventiei 1n legatura cu urmétoarele figuri.
- figura 1, care reprezinti solutia constructivi a servosistemului electrohidraulic de
testare deplasare sub sarcind dinamica oscilatorie (SHDSO), in vedere laterald;
- figura 2, care reprezinti solutia constructiva a servosistemului electrohidraulic de
testare deplasare sub sarcind dinamicd oscilatorie (SHDSO), in vedere de sus;
- figura 3, care reprezintd schema de functionare a servosistemului electrohidraulic de
testare deplasare sub sarcind dinamicd oscilatorii, montat 1n cadrul unui stand de testare
nou sau existent, care include statia hidraulicd de pompare (SHP) si blocul de distributie si

reglare (BDR), precum si sistemul electronic $i informatic de comandi si control (SEICC).

6. Descrierea detaliata a obiectului inventiei.

Servosistemul electrohidraulic de testare deplasare/pozitionare sub sarcina dinamica oscilatorie,
SHDSO, este alcituit din doi servocilindri hidraulici, SCH1 gi SCH2, primul folosit pentru
realizarea deplasarii/pozitiondrii sub sarcind, iar al doilea pentru realizarea sarcinii dinamice
oscilatorii, ambii montati axial pe un cadru sudat CS, unul in fata celuilalt, si ale céror tije sunt
legate intre ele prin intermediul unui traductor de forta TF si un culisor CU.

Asa cum se poate vedea in figura 1, figura 2 si figura 3, Servosistemul electrohidraulic de testare
deplasare sub sarcind dinamicd oscilatorie este alcituit dintr-un servocilindru hidraulic SCH1I,
supus testdrii, asamblat de un cadru sudat CS prin niste gsuruburi 1, servocilindrul fiind compus
dintr-un cilindru hidraulic cu tijd bilaterala (CH1) 2, o servovalva (SV1) 3, niste traductoare de
presiune 4 si un traductor de cursd (TC1) 5, incorporat in cilindrul hidraulic, precum si dimtr-un
servocilindru hidraulic SCH2, de generare a sarcinilor dinamice de testare, asamblat, de
asemenea, de cadrul sudat CA, prin intermediul unor suruburi 6, si care se compune, de asemenea,
dintr-un cilindru hidraulic cu tiji bilaterald (CH2) 7, o servovalva (SV2) 8, si cu traductor de cursi
(TC2) 9 incorporat in cilindrul 7. In interiorul cadrului sudat CS, sunt amplasate un traductor de
fortd (TF) si niste elemente mecanice de cuplare a tijelor celor doi servocilindri, 2 si 7. Tijele celor
doi cilindri hidraulici, 10 si 11, sunt cuplate, prin intermediul unor piese mecanice spec1ale/t1\ =
furca, 12 si 13, o eclisa 14 si niste bolturi 15, cu traductorul de fortd (TF) 16. Culisa spec1a1a/é§1nla\é“”

(CU) 17, asamblata de eclisa 14 cu niste suruburi 18, aluneci pe o sanie 19, prinsa cu nigte égm
s
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20 de cadrul sudat CS, asigurdnd ghidarea miscarii celor doua tije cuplate, pentru eliminarea unor,
eventuale, Intepeniri sau blocéri la deplasarea acestora.
Functionarea servosisternului electrohidraulic de testare deplasare sub sarcind dinamicd
oscilatorie (SHDSO) presupune montarea acestuia pe un stand existent sau pe unul nou, care si
poata asigura doui surse de presiune cu debit reglabil, un bloc de distributie si reglare a presiunii,
cu reglarea proportionalid a presiunii de lucru, precum si un subsistem electro-informatic de
comandai si control a functionarii sistemului electrohidraulic de testare prezentat mai sus.
In figura 3 se prezinta montarea/racordarea servosistemului electrohidraulic de testare deplasare
sub sarcind dinamica oscilatorei (SHDSO) la standul de testare (STSHD), care include o statie
hidraulicd de presiune (SHP), un bloc de distributie si reglare a presiunii (BDR), precum si un
sistem electro-informatic de comanda si control (SEICC). Statia hidraulicid de presiune SHP se
compune din doud grupuri de pompare, grupul de pompare P1 utilizat pentru alimentarea
servocilindrului hidraulic supus testdrii SCHI si grupul de pompare P2 utilizat pentru alimentarea
serocilindrului hidraulic SCH2, precum si un grup de pompare P3, necesar pentru realizarea
comenzilor hidraulice. Grupurile de pompare P1 si P2, primul cu o putere ceva mai mare decét al
doilea, se compun din céite un motor electric 21, cuplat cu cite o pompd hidraulicd cu
capacitate/cilindree variabila, 22.1 si 22.2, echipate cu céte o servocomandi electro-hidraulica de
reglare a debitului, 23.1 si 23.2. Fluidul sub presiunea de comandi este preluat prin intermediul
unor supape de sens, 24.1 si 24.2, de la pompa de comenzi P3, compusi, de asemenea, dinr-un
motor electric 25 i 0 pompa 26, ambele de marimi mult mai mici decit pompele principale, sau de
la cealaltd pompa principald prin supapele de sens 27.1 §i 27.2..
Fluidul sub presiune refulat de cele doud pompe principale, P1 si P2, ajunge la blocul de distributie
si reglare a presiunii BDR, care se compune din doud supape proportionale cu comanda electronica
pentru reglarea presiunilor de lucru, 28.1 si 29.2, precum si.din doud distribuitoare manuale 29.1 si
29.2, prin care se alimenteaza servovalva 3 (SV1) si, respectiv, 8 (SV2). Toate informatiile necesare
privind evolutia parametrilor functionali (fortd, curse/deplasari, presiuni, debite) sunt achizitionate
de la traductoare, prin convertoarele de semnal, cu ajutorul unei plici de achizitie date (DAQ),
pozitia 31, care este implementatd in unitatea centrald (UC) a calculatorului de proces 32, din
componenta sistemului electro-informatic de comandd si control (SEICC). Sistemul electro-
informatic de comandi si control (SEICC) mai are in componenta sa, pe ldnga calculatorul de
proces 32, care include perifericele aferente (display, tastatura si imprimantad/Printer), un generator
de functii 33 si un analizor de semnale (FFT) 34, precum si doud controllere digitale: un controller

35 pentru comenzile necesare in standul de testare si un controller 36, pentru comenzile necesare la

Controlul sistemului de testare si achizitia de date se face pe baza unui soft dedicat apli
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Dupa realizarea racordarilor mecanice, hidraulice, electrice si electronice necesare, precum si
dupi elaborarea softului de functionare necesar, standul este gata pentru testarea servosistemului.
Mai intéi, se porneste motorul electric 25, care antreneazi pompa de comenzi 26, iar aceasta aspird
ulei din tancul T, prin orificiul A3 si refulat prin orificiul B3, realizind presiunea de comanda.

La pornirea motoarelor electrice, 21.1 si 21.2, din statia hidraulica de presiune SHP, 22.1 si 22.2,
pompele principale aspird ulei din tancul T, prin orificiile Al si A2, dacd controllerul aferent
standului a dat comanda, printr-un semnal treapti, de realizare a unui anumit debit ce corespunde
unei mirimi de intrare setate pentru un anumit debit, iar prin servocomenzile electro-hidraulice 23.1
si 23.2, se produce inclinarea blocului pistoanelor pompelor la un anumit unghi, corespunzitor
debitului setat. In acest fel, debitele comandate la cele doud pompe principale ajung in blocul de
distributie si reglare a presiunii BDR unde, dacéd supapele proportionale 28.1 si 28.2 nu au primit
comanda de inchidere, atunci fluidul sub presiune se intoarce la tancul T. Dacd au primit comanda
de la controllerul standului pentru realizarea unei anumite presiuni, atunci fluidul sub presiune,
ajunge la distribuitoarele manuale 29.1 si 29.2, de unde, dacd nu s-a dat comandat manuald, se
intoarce la tancul T, prin traductoarele de debit 30.1 si 30.2, iar dacd distribuitoarele au fost
actionate, atunci se produce alimentarea servovalvelor 3 si 8, care pot, astfel, si comande, intr-un
sens sau in altul, deplasarea tijelor 10 si 11, ale servocilindrilor 2 i 7, daca apare un semnal de
comandd de la comtrollerul servosistemului electrohidraulic. Acest semnal, de tip semnal treapti,
transmis prin intermediul unui convertor tensiune-curent (U/I), face posibild camanda servovalvei
SV1, iar aceasta comandd servocilindrul hidraulic testat (SCH1) sd realizeze o anumiti
cursd/deplasare. Un alt semnal, tip semnal sinusoidal, prin intermediul unui alt convertor tensiune-
curent (U/I), face posibild comanda servovalvei SV2, care, la randul ei, comanda servocilindrul
hidraulic de sarcind (SCH2) sd genereze, astfel, o sarcind dinamicd oscilatorie, cu o anumita
frecventd si o anumitad amplitudine, in functie de caracteristicile dorite ale semnalului sinusoidal de
intrare, setate la generatorul de functii 33. in acest fel, se produce o deplasare a tijei 10, respectiv, a
culisorului CU, Tmpotriva unei sarcini dinamice oscilatorii, care determini o anumiti dinamica a
cursei de deplasare si o eroare de pozitionare, in functie de caracteristicile marimii de intrare.
Controlul informatic al procesului de testare se face prin intermediul unui soft specializat, dedicat
aplicatiei, instalat in unitatea centrald UC a calculatorului de proces, care stocheaza si prelucreaza
datele achizitionate de placa de achizitii (DAQ) 31, preluate de la traductoarele de presiune 4.1 si
4.2, traductoarele de cursd S si 8, traductorul de fortd 16 si traductoarele de debit 30.1 si 30.2.

Placa de achizitie date 31 si computerul 32 si formeaza subsistemul de achizitie si prelucrare a

datelor (SAD) care furnizeazi datele de iesire, privind parametrii de interes: cursa, sarcina/forta,
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REVENDICARI
1 Servosistemul electrohidraulic de testare deplasare/pozitionare sub sarcina dinamici

oscilatorie este alcétuit din doi servocilindri hidraulici (SCH1 si SCH2), primul fiind supus testarii
si folosit pentru realizarea deplasarii/pozitionarii, iar al doilea este utilizat pentru realizarea sarcinii
dinamice oscilatorii, ambii fiind flansati, fatd-in-fata, pe un cadru sudat (CS), ale céror tije sunt
legate intre ele prin intermediul unui traductor de fortd (TF) si a unui culisor (CU), fiecare
servocilindrul (SCH1 si SCH2) fiind compus dintr-un cilindru hidraulic (CH1 si CH2) cu tijele
bilaterale (10 si 11), cite un traductor de cursa incorporat (5 si 9), precum si cite o servovalva

electrohidraulicd (SV1 si SV2), caracterizat prin aceea ci, pentru realizarea cursei de

deplasare/pozitionare a tijei servocilindrului hidraulic testat (SCH1), contra unei sarcini dinamice
oscilatorii, cu diferite frecvente si amplitudini, sistemul este prevazut cu un al doilea servocilindru
(SCH2), care realizeazd efectiv sarcina dinamica oscilatorie, cu diferite frecvente si amplitudini,
permitand, astfel, cunoasterea raspunsului dinamic al servosistemului (Diagrama BODE), variatia
sarcinii oscilatorie fiind transmisi direct traductorului de fortd (TF) si comunicatd de cétre acesta
sistemului electro-informatic de comanda si control (SEICC) care achizifineazd si prelucreazi
datele, concomitent cu datele furnizate de traductoarele de cursd (5 si 9), atasate cilindrilor
hidraulici (2 si 7), de traductoarele de presiune (4.1 si 4.2) si de cétre trductoarele de debit (30.1 si
30.2), ceea ce permite obtinerea variatiei parametrilor de proces in functie de cursa tijei cilindrului
hidraulic supus testérii (2), iar prin raportarea/compararea la/cu marimea de intrare setatd, se pot
obtine, variatiiile cursei, a sarcinii §i a erorii de pozitionare, sub form3 grafic3 sau tabelara.

2. Servosistemul electrohidraulic de testare deplasare/pozitionare sub sarcina dinamicd

oscilatorie, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea cd, pentru testarea deplasarii /pozitiondrii

sub sarcini dinamicd oscilatorie, atdt servocilindrul (SCH!) supus testdrii/cercetdrii, cat si
servocilindrul (SCH2) care creazi sarcina dinamici oscilatorie, au ca elemente de executie cilindri
hidraulici (CH1 si CH2), care lucreaza in interiorul unor bucle inchise de reglaj, unde traductoarele
de cursd incorporate 5 si 9, transformd deplasarea in mirimi electrice ce reprezintd legdtura de
reactie a servocilindrilor, functionarea integrati si interconditionati a celor doi servocilindri (SCH1
si SCH2) realizdndu-se, de asemenea, intr-o bucli inchisd comuni.

3. Servosistemul electrohidraulic de testare deplasare/pozitionare sub sarcina dinamicd

..V.

frecventei si amplitudinii oscila;iilor la servocilindrul (SCH2), testarea servocilindru (SCH1) poate
fi facuta, in acelasi montaj, atit la sarcind dinamica, cét si la sarcind statica, sau cvasistatica.

4. Servosistemul electrohidraulic de testare deplasare/pozitionare sub sarcina dinamicd

testarea servocilindrului (SCHI), intreg servosistemul electrohidraulic este montat pe/ /ym Standde "

testare care asigurd doud surse de presiune, cu doud sisteme de reglare si distributie, &\)un/ sjsi%ﬁj
6
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electro-informatic de comanda si control (SEICC), care monitorizeaza, achizitioneaza si prelucreaza
datele, fapt ce permite ca, in final, variatiile tuturor parametrilor de proces, inclusiv variatia sarcinii/
fortei si a erorii de pozitionare pe cursa de lucru a servocilindrului hidraulic testat (SCH1), si fie

livrate sub forma grafici sau tabelara.
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Figura 3 Schema de functionare a Servosistemului electrohidraulic de testare
deplasare/pozitionare sub sarcina dinamicd oscilatorie (SHDSO),

montat pe standul de testare (STSHD)
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