Obsah

UvoDp Str-

1.1 Definice a druhy servomechanismi
1.2 Priklady a typické znaky servomechanismi
1.3 Pozadavky na servomechanismy '

SOUCASTI SERVOMECHANISMU
2.1 Hydraulické servopohony
2.2 Elektrohydraulické servoventily
2.3 Zdroje tlakové kapaliny pro servomechanismy
2.4 Servozesilovaée
2.5 Snimace
2.5.1 Odmérovaci zarizeni polohy
2.5.2 SnimaCe dalaich fyzikalnich velicin
2.6 Obvody pro zpracovani signall
2.6.1 Diferentni cleny
2.6.2 Digitalné analogové prevodniky
2.6.3 Digitalizacni obvody
2.6.4 Pomocné obvody

PRENOSOVE FUNKCE HYDROMOTORU

3.1 Zaklady c¢tyrhranného Fizeni

3.2 Tuhost hydromotoru

3.3 Pohybova rovnice hydromotoru

3.4 Vliv parametr( na polohu péld hydromotoru

PRENOSOVE FUNKCE SERVOVENTILO
4.1 Torque - motor

4.2 Hydraulicky mistek

4.3 Hydrodynamicka sila

4.4 Blokové schéma servoventilu
4.5 Volba servoventilu

ZPETNOVAZEBNI OBVODY

5.1 Z&kladni pojmy

5.2 Typy servomechanismi podle podtu integraci
5.3 Vliv poruchovych signald

ELEKTROHYDRAULICKE SERVOMECHANISMY
6.1 Podmina stability soustavy 3.F¥adu s jednou integraci
6.2 Jednoducha polohova smycka
6.3 Zpétnovazebni kompenzace

6.3.1 Tlakova zpétna vazba

6.3.2 Akceleracni zpétna vazba

6.3.3 Rychlostni zpétna vazba

6.3.4 Podrizena rychlostni smyCka s P-1 regulatorem
6.4 Polohova smyCka s podFizenou smyCkou rychlostni

157

14

1%
17
21
34

41
42
57
58

40
45
71

73
73
®3
47
92

100
"1
103
1n3
144
114

113
113
118
120

121
121
123
128
129
134
132
134
140



6.5 Algoritmy nahrady podrizené rychlostni smyCky

u pr¥imocarych hydromotor(

6.5.1 Dvojnasobna polohova smycka

6.5.2 Polohova smycka s dvojnasobnouintegraci
6.6Autooscilace
6.7 PFidavna vybaveni elektrohydraulickychservomechanismd

0ZNACENT VELICIN

LITERATURA

158

Str.

143
144
148
150
151
153

156



