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SYNTEZA ELEKTROHYDRAULICZNEGO PRZEKAZNIKOWEGO SERWOMECHANIZMU POLOZENIA
METODAI SYMULACJI CYFROWEJ

1.

Streszczenie. W pracy podano metode syntezy elektrohydrauliczne-
go ("""S"eka™nikoHego serwomechanizmu potozenia, uzyteczng w przypad-
ku, gdy wymagania ;:_)rojektowe_narzgcgjaz ograniczenia co do  dopusz-
czalnej amplitudy i czestotliwosci drgan samowzbudnych.

W metodzie tej korzysta sie z symulacji rozpatrywanego ukdadu.

Okreslono model matematyczny serwomechanizmu (W postaci wygodnej
do modelowania cyfrowego) i oméwiono rezultaty otrzymane z zastoso-
wania proponowanej metody, do rozwigzania konkretnego zadania pro-
Jektowego.

Waznie,1lsze oznaczenia

A
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- pole powierzchni tdoka sitownika hydraulicznego
- wspotczynnik przeciekéw wewnetrznych

- sztywnosc¢

- wspotczynnik przeptywu dla okien rozdzielacza

- maksymalne przesuniecie thoka sitownika od potozenia Srodkowego

- masa obciazenia

- wypadkowy modut sprezystosci objetosciowej cieczy iobudowy

- cisnieniew komorze 1

- cisnieniew komorze 2

- cis$nieniezasilania

- natezenie przepdywu do komory 1

- natezenieprzeptywu do komory 2

- sidta tarcia suchego

- stata czasowa rozniczkowania

- stosunek catkowitej objetosci cieczy w sifowniku i przewodach 4a-
czacych do objetosci cieczy wycisnietej przy catkowitym przesu-
nieciu thoka sitownika

- szeroko$¢ okna rozdzielacza po obwodzie

- otwarcie okna rozdzielacza

- przesuniecie thoka sitownika
- bezwymiarowy wspétczynnik uwzgledniajacy inercyjnos¢ obcigzenia



104 Adam tuczynski

i - bezwymiarowy wspotczynnik uwzgledniajacy tarcie lepkie obcigze-

nia
D) - bezwymiarowy wspétczynnik uwzgledniajacy tarcie suche obcigzenia
é - wzgledny sygnat btedu serwomechanizmu
0 - okras drgan samowzbudnych
% - bezwymiarowy wspékczynnik uwzgledniajacy przecieki
6 - wzgledna wartos¢ strefy histerezy wzmacniacza przekaznikowego
t - wzgledny czas

- czestotliwos¢ rezonansowa ukdadu sidownik-obcigzenie

£ - wspékczynnik tarcia lepkiego
k - wzmocnienie petli sprzezenia zwrotnego
p1 - wzgledne cisnienia w komorze 1
pp - wzgledne cisnienia w komorze 2
t - czas
m - wzgledne przesunigoie suwaka rozdzielacza
X - wzgledne otwarcie okien rozdzielacza
y - wzgledne przesunigcie thoka sitownika
z - wzgledny sygnat wejsciowy serwomechanizmu
Duza litery z daszkiem np.*ﬁ, ?, ... oznaczaja wielkosci odniesienia.

2. Wprowadzenie

Elektrohydrauliczny serwomechanizm potozenia moze by¢ realizowany jako
serwomechanizm przekaznikowy pracujacy w rezimie drgan samowzbudnych, je-
zeli wymagania co do jego wkasnosci dopuszczajag staty pobdr cieczy i drga-
nia tdoka sitownika.

Zaletami takiego rozwigzania, w porownaniu z analogicznym serwomecha-
nizmem o sterowaniu ciagkym s3as

- nizszy koszt
- mozliwo$S¢ stosowania przetwornika o wiekszym maksymalnym natezeniu prze-
pkywu, bez powiekszania bledu sygnatu wyjsSciowego®™ w stanie ustalonym.

Pierwsza z wymienionych cech wynika z mozliwosci obnizenia wymagan co
do whkasnosci statycznych przetwornika przepdywu oraz prostej konstrukcji
przetwornika elektromechanicznego i elektronicznego wzmacniacza mocy, w
pierwszym tetopniu wzmocnienia. Druga cecha pozwala na proste zwiekszenie
predkosci wyjscia. Uzyskuje sie to przez zastosowanie przetwornika prze-
ptywu o wiekszym maksymalnym natezeniu przepdywu. Zwiekszenie maksymalne-
go natezenia przepdywu powoduje wzrost biedu ] wokdét zera. Nalezy wow-
czas tak dobra¢ czestotliwos¢ drgan samowzbudnych, aby rozdzielacz praco-
wat przy otwarciach bliskich maksymalnemu.

Jezeli zatozenia projektowe nie wykluczajg statego poboru cieczy i
drgan thoka sitownika to ograniczania w stosowaniu przekaznikowej reali-
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zaoji elektrohydraulicznego serwomechanizmu potozenia wynikajg z minimal-
nej amplitudy drgan samowzbudnyoh. Powinna by¢ ona mniejsza od zatozonego
statycznego btedu potozenia. W rzeczywistych ukdadaoh mozna osiggng¢ am-
plitude drgan réwng okoto 1% zakresu sygnatu wyjsciowego.

3. Sformutowanie zadania

Mozliwe sa przypadki, gdy wstepne zatozenia projektowe dop.uszczaja re-
alizacje przekaznikowa i ciagla elektrohydraulicznego serwomechanizmu po-
tozenia. Ze wzgledu na wymienione wczesniej zalety elektrohydraulicznych
przekaznikowych serwomechanizméw potozenia nalezy wstepnie przyja¢ to roz-
wigzanie.

Zaktadajac, ze:

a) znany jest rodzaj i wartos¢ obcigzenia sitownika,

b) sprecyzowano wymagania 00 do mocy sygnatu wyjsciowego, roboczego zakre-
su przesuniecia, a nastepnie okreslono podstawowe parametry sidtownika
i przetwornika przepitywu,

0) wybrano pewng ilosS¢ zestawow: typ przetwornika przeptywu - typ sidow-
nika korzystajac z dodatkowych kryteriéw, np. koszt, dostepnos¢ itp.,

n) przyjeto jako dopuszczalng amplitude drgan samowzbudnych mniejsza od
zadanego btedu potozenia w stanie ustalonym,

e) przyjeto jako dolng granice przedziatu czestotliwosci drgan samowzbud-
nyoh czestotliwos¢ 0 wiekszg od maksymalnej czestotliwosci zmian sy-
gnatu wejsciowego,

) ustalono dopuszczalng wartos¢ statego poboru cieczy, a nastepnie korzy-
stajac, np- z metody bilansu energetycznego podanej w pracy [] okre-
Slono gérna granice to, czestotliwosci drgan samowzbudnych w ukkadzie,

mozna zadanie sprecyzowa¢ nastepujaco:

dokona¢ syntezy elektrohydraulicznego serwomechanizmu podozenia ze wzgle-
du na mozliwos¢ realizaoji przekaznikowej, majac:

- dane katalogowe wybranych sidtownikéw i przetwornikéw przeptywu,

- rudzaj i wielkos¢ oboigzenia,

- maksymalng dopuszozalng amplitude i1 przedziat czestotliwosci drgan sa-
mowzbudnyoh.

Poniewaz zadanie to rozwigzywane jest na wstepnym etapie projektowania”™
to decyzja co do przyjeoia lub odrzucenia dyskutowanej koncepcji ma istot-
be znaczenie. .

Poprawnos¢ jej uwarunkowana jest przede wszystkim dokkadnosciag przyje-
tego modelu i1 dokkadnoscig metod stosowanych do rozwigzania tego problemu.
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4-, Model matematyczny

Schemat ideowy rozpatrywanego ukdadu przedstawiono na rys. 1.

1 WIMACNIACZ i KRZETWORNJK. PRZEPLYWU

WESSCIE
kezdzzlmz

HiJLJ

StfcOWN/K OBCIAZENIE

Rys. 1. Schemat ideowy elektrohydraulicznego serwomechanizmu podozenia

4.1. Zespot rozdzielacz-sitownik-obciazenie

Przy wyprowadzaniu réwnan opisujacych dynamike zespotu rozdzielacz-si-
+ownik-obcigzenie przyjeto nastepujace zatozenia:

a) rozdzielacz jest integralng czescig przetwornika przepkywu, whkasnosci
dynamiczne suwaka zostaly uwzglednione w opisie przetwornika przepiywu,

b) cisnienie sphtywu (P ) i cisnienie par cieczy rowne sg zeru,

0) wspodczynniki przepbtywu dla okien rozdzielacza sa jednakowe,

d) spadek cisnienia na przewodach #aczacych rozdzielacz 2z sidownikiem
jest réwny zeru,

e) korpus sitownika jest zamocowany w.sposob doskonale sztywny,

) zewnetrzne przecieki z sitownika sa pomijalne.

Uwzgledniajac, ze mozliwe jest wystepowanie kawitacji nalezy rozpa-
trzy¢ dwa przypadki:
a) kawitacja, nie wystepuje (zachowana oiggtos¢ przeptywu)

Catkowite natezenie przeptywu cieczy do komér 1 1 2 mozna opisa¢ réwnania-
mi:

O/ 2 —— 1 dp

lkr &£ r'vpve~@E- v 2)-[Afi +viy Av> dir + 0
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1>2 - -*2 ~F\/[V2+ V(V2-VB/2)]
(2)
~ [Aii+$ (ALTr~AY) &r - b(pi-p2~] = °*
gdzie:

V= sgnX; <A = sgn[ps/2 ~ ~(P"Pg/2)1} q® = sgn[Pas2 + P(F2-Ps/2)] .
(©)

Réwnanie ruchu tkcka sitownikal

M + f + Tsgn + Cr = ACP™) .

Réwnania (1), (@), (@)» (@) sprowadzi¢ mozna analogicznie jak w (3) do po-
staci bezwymiarowej -

fi = u ©)
= (Pi“P2~ ~ ~ p sgnu - o% ®)
A+{H dT-—=ce[™ I u’ + iyl - jreep-n)d ()
(1-py) d~ 3CCLi u+>Cpl-P2>— |-i2x yil+ ®)
sgtmcy ~ = sgn[l- 17p~-D] | = sgn [1+H2p2-1)j ©
gdzie«
P=1-, x=1]: y=45 «= F 1 wn="87%*

A Ho/piTil Caw MKX1/p /2°
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KX Ps/2 T cy
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b) wptyw kawitacji

Zaktadajac [4],-ze pomijalny jest czas trwania stanu nieustalonego w
momencie rozpoczecia i zakonczenia kawitacji i przyjmujac zgodnie z zato-
zeniem pkt 4.1.b, ze podczas kawitacji cisnienie w komorze sidtownika i do-
prowadzeniach do rozdzielacza jest zerowe, warunki poczatku i konca kawi-
tacji w komorach mozna zapisa¢ w postaci:

Komora 1
=0 (10)
Eocgatek_
awitac ji
Y u+wvp2 + 2 h +y\ < o - ¢ (11)
r
koniec __
kawitacj i f Qw2+ [i \" )&t > y( - y( rip) (122)
Komora 2
p2 = 0 13)
oczatek
awitacj i
Au+ Y%p1-\~r Y h AT <° a4
ax |
koniec N @FcPl - A~ Y ho-r\")al » y(i2p) - y( r2k) as)
kawitacji

Jezeli kawitacja wystepuje w komorze 1l.model zespotu rozdzielacz-sitow-
nik-obcigzenie dany jest rownaniami (), (6), (10), (B), (9, w przypadku
kawitacji w komorze 2 obowigzujg réwnania (&), (®6), (7, (@3), ().
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4_.2. Stopien wzmocnienia

Przyjeto tezinercyjny wzmaczniacz o charakterystyce statycznej opisa-
nej réwnaniem:

+1 e>& -6<S $ & 6< 0
-1 S<-6 -6 5 <5» 0
przy ozym
c= &
E

a jako wartos¢ odniesienia i przyjeto maksymalng wartos¢ sygnatu wejscio-
wego przetwornika przepiywu.

4_.3. Elektrohydrauliczna przetwornik przeptrwu

Whasnosci dynamiczne przetwornika przepdywu okreslone sa w katalogach
poprzez podanie charakterystyki amplitudowo-fazowej lub aproksymujacej
funkoji przejscia w postaoi analitycznej.iWtasnosoi statyczne okresli¢ moz-
na z podanej charakterystyki: przepbtyw na wyjsciu w funkoji sygnatu wej-
Sciowego przy okreslonym spadku cisnienia na rozdzielaczu.

Uwzgledniajac, ze w mysl pkt.4.2 sygnat wejsciowy przetwornika przyj-
muje wartosoi ekstremalne 1 sprowadzajgc charakterystyki do postaci bez-
wymiarowej zestawi¢ mozna nastepujaoy schemat blokowy, pokazany na rys. 2,
gdzie: m - wzgledne przesuniecie suwaka} x - wzgledne otwarcie okna roz-
dzielacza} i1 - wzgledny sygnat wejsciowy.

- ifiy
HMe

Bys. 2. Sohemat blokowy elektrohydraulicznego przetwornika przeptywu

4.4. Galgz sprzezenia zwrotnego

Przyjeto liniowe sprzezenie zwrotne typu PD.

4_.5. Sohemat blokowa ukdadu
Schemat blokowy rozpatrywanego ukdadu pokazano na rys. 3. Pkzyjeto:
ft=7=E. ffzmoonienie rzeczywiste w petli sprzezenia zwrotnego %~ , rzeozy-

T
Tdw

wista stata ozasowa réwna jest —y
r
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STKWNIK

i
O02CHVEME

0 HMe J

k +Tds
Eys. 3. Sohsmat blokowy elektrohydraulicznego serwomechanizmu podozenia

5. WMboi metoda rozwigzania postawionego problemu

Zadanie sformudowane w punkcie 3 sprowadza sie do wyznaczenia  takioh
parametrow sprzezenia zwrotnego, ktdére zapewniaja istnienie stabilnych
drgan samowzbudnycb, o czestotliwosci i amplitudzie z zadanego przedziatu.
Na tej podstawie nalezy nastepnie oceni¢ mozliwoS¢ praktycznej realizacji
serwomechanizmu. Dokdadna analiza wkasnosci dynamicznych ukdadu przedsta-
wionego na rys. 3 napotyka na trudnosci. Przyczyng tego sa z jednej jtro-
ny skabe whasnosci Filtraoyjne funkcji przejscia przetwornika  przepiywu
dla realnych czestotliwosci drgan, a z drugiej strony nieliniowosci  (np.
kwadratowa zaleznos¢ spadku cisnienia od przepifywu) wystepujgoe w modelu
zespotu sitownik-rozdzielacz-obcigzenie.

Czestotliwosci drgan samowzbudnych oceni¢ mozna korzystajgo np, jak w
pracy E] z metody plaszczyzny fazowej dla uproszozonego modelu. Powoduje
to, ze przyblizone metody czestotliwosciowe dajg duze bledy.

Z drugiej strony, nie mozna bez linearyzacji sprowadzi¢ modelu do po-
staci

Eaivicv < e k=012
j=i i=1
co, jak wynika z pracy [b] komplikuje zastosowanie metod opartych na ba-
daniu trajektorii ruchu ukfadu w przestrzeni fazowej. Dlatego tez, biorac
epod uwage sposOb postawienia zadania, praktycznie bardziej uzyteczng moze
okaza¢ sie metoda symulacji cyfrowej.
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6. Okreslanie warunkéw istnienia drgan samowzbudnych w rozpatrywanym ukda-
dzie

Korzystajac z podanych w j6] warunkéw istnienia symetrycznych drgan w
uktadzie przekaznikowym, przy zatozeniu, ze z = 0, otrzymamy dla rozpatry-
wanego ukdadu:

[-ky = Tdu] 0=-6, an
t=2

[-ku - Td < o, 8)
T ;_3

o [y = Tdu] a9
t=8 > 0,

[-ky(dD) = Tdu(tr )] o= cci 20)

0< t<®/2

gdzie:

oo™ - czestotliwos¢ drgan samowzhudnych

0= 2Jc/co+

7« Algorytm wyznaczania parametréw sprzezenia zwrotnego

Korzystajac z podanych w punkcie 6 warunkoéw istnienia drgan symetrycz-
nych w ukdadzie mozna zaproponowac¢ nastepujacy sposoh postepowania:

a) sporzadzi¢ model symulacyjny uk#adu pokazanego na rys. X
©) w uktadzie otwartym wyznaczy¢ yd = y(coi, t = 3l/mi),

@ dui du / . Sc*
ux=ulWt .t =-3-§, JT =dI" i ,*=
dla réznyoh czestotliwosci i=1,2,...n sygnatu i (T) (sygnat i( ©)
ma przebieg prostokatny o statej amplitudzie).
Czestotliwosé wybiera sie z zadanego przedziatu.

Symulacje nalezy prowadzi¢ poczawszy od czestotliwosci najwiekszej.
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0) sprawdzi¢ czy amplituda Fmax:j(™)i £ e[o, 2~/coJ jest dopuszczal-
na. Jezeli tak to kontynuowa¢ symulacje dla nastepnych a”\, Jezeli nie
to w zaleznosci od aktualnej wartosci wskaznika i mozna: przerwa¢ sy-
mulaoje luh zawezi¢ przedziat,wyznaczy¢ nowe wartosci i powtérzyc
punkt ),

d) wykresli¢ y = y(co), u = u(co) i zrézniczkowa¢ graficznie wzgledem co
w punktach o?,

e) wykreslic

w funkoji ®

Z warunkow (18), (19) wynika, ze dla dodatniego rézniczkujgcego sprze-
zenia zwrotnego < k/Td < F, a dla sprzezenia ujemnego -F/A<k/Td<
<-F,

) jezeli odpowiednie warunki nie s3, sprzeczne, przyja¢ k/Td = o e [KNiP]
i wykresli¢ rodzine prostyoh Fg = k(y+u/o0) dla rdéznych

g) korzystajgo z warunku (17) znalezé zaleznos¢ k = k(co)

h) wybra¢ co, ustali¢ k i Td, sprawdzi¢ warunek (20), sprawdzi¢ na pednym
modelu pzy w ukdadzie istniejg drgania, ewentualnie dokona¢ korekty
parametrow. Zbada¢ stabilnos¢ drgan wprowadzajac okreslone zakdocenia.
Zbada¢ prace uktadu wariantujgc ksztadt i charakterystyczne parametry
syghatu wejsciowego.

8. Opis modelu symulacyjnego

Bozpatrywany przekaznikowy serwomechanizm potozenia zamodelowano na
M,C. MINSK 32 w jezyku MA1-4. Wybdér maszyny cyfrowej jest miedzy innymi
podyktowany faktem, ze po nabyciu pewnych doswiadczen mozna zautomatyzo-
wac¢ wykonanie wiekszosci etapow podanych w punkcie 7. Pedny model ukdadu
dany jest réwnaniami (6) - (16) oraz réwnaniami opisujacymi:

- wezet sumacyjny

6= z - ky - Tdu, (21)
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- przesuniecie suwaka rozdzielacza w funkcji czasu i1 sygnatu wejsSciowego
przetwornika przeptywu:

A, 4 \ "HR2n-1)col

n( 5=J22-j 2nil  sin D Tt r elEboli @)

m(t) =mli(2), €] , @3)

gdzie funkcja mit'™) jest rozwigzaniem réwnania rézniczkowego, okreslo-
nego przez posta¢ czasowg transmitancji operatorowej aproksymujgcej da-
na wykreslnis charakterystyke amplitudowo-fazowg.

Zaleznos¢ (22) wykorzystana jest podozas wykonywania punktu 7«2.

Zaleznos¢ (23) wykorzystywana jest podczas wykonywania punktu 7.8 lub,
gdy wkasnosci dynamiczne przetwornika przeptywu opisane sg funkcja przej-
Scia.

Schemat blokowy programu przedstawiono na rys. 4.

G™D

GINERATW OBLICZANIE
SYGNALU W EIKIW KO BLOK HE3SCIA OTWARCIA TWZBIIEIAaA
H<ZD
ODLICZANIE . . Liczenle  LICZANIE SPRAWDZANIE
SYGNALU bi” wi teraj KROK PO BLOKAMI warunkéw UHma i
KROKU

ustalenie tmoRzysi?

BLOK
SPRZEZENIA Z4{fROTNEM tablica . POCZA.TKU KMITACH
KOLEIJNOSCI tACZEN
3iok i SZUKANIE
o wYyj ia B
BLOK STERUJAfiY KOICA KANTTAC)!
BLOK

BLOK KYWLUKOW

C iW\/ ) SHOMIK-OSCIAENIE

Hys. 4. Schemat blokowy programu symulacyjnego
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Program zapewnia:

- mozliwo$s¢ zmiany struktury (whkaczenie lub usuniecie pewnych blokdéw),

- wyprowadzenie wartosci wszystkich zmiennych wystepujacych w  schemacie
blokowym na rys. 3«

- ustalenie poczatku i konca kawitacji w komorach.

Do obliczen stosowano metode Rungego Kutty czwartego rzedu, z krokiem H
dla modelu bez kawitacji i z krokiem réownym H/8 dla modelu z kawitacja.
Poczatek kawitacji ustalono z krokiem H/8.

Obliczenia przerywano, jezeli po dwoch kolejnych okresach wzgledna zmiana
przesuniecia y i1 predkosci u byka mniejsza od 0,1% lub zostat przekroczo-
ny czas obliczen.

9. Symulacja

Omawiang metodg okreslono czestotliwos¢ stabilnych drgan samowzbudnych
elektrohydraulicznego przekaznikowego serwomechanizmu potozenia przyjmu-
jac, ze:

- dopuszczalna amplituda drgan réwna jest 1,556 sygnatu wyjsciowego,

- dopuszczalne czestotliwosci drgan zawieraja sie w przedziale 10-20 Hz,
- elektrohydrauliczny przetwornik przepdywu ma whkasnosci takie jak prze-
twornik firmy Vickers (7) typ 3090 (ols$nienie zasilania 140 kG/om2),

- sitownik ma efektywng powierzohnie thoka réwng 645 mm , przesuniecie ro-
bocze + 200 mm, V = 1, wspoétczynnik przeciekéw wewnetrznych B = O,

130 cm™/kGs,

- zastepczy modut Scisliwosci oleju wynosi N = 0,0947.104 kG/om,

- rodzaj oboigzenia, jest jak na rys. 3 (masa wynosi 200 kg, wspodczynnik
tarcia lepkiego \jynosi 65,2 kGs/om, sita tarcia suchego wynosi 2 kG, a
sztywnos¢ sprezyny 0=0),

- wzmacniacz sygnatu btedu jest bezineroyjny o charakterystyce bistabil-
nej ze strefg histerezy &= + 0,2%.

Dopuszczalny przedziat czestotliwosoi podzielono na N = 20 czesci. Stabil-
nos¢ drgan badano wprowadzajac zakdodcenia w postaci skokowej zmiany pred-
kosci sygnatu wyjsciowego o wartosci réwnej 0,1 u gdy sygnat wejsSciowy
byt réowny zero, sinusoidalny (0 roznych amplitudach), staty (0 réznych am-
plitudach), narastajacy liniowo (0 réznych predkosciach narastania).

W wyniku symulacji otrzymano, ze czestotliwos¢ drgan stabilnych zawie-
ra sie w granicach 12,62 Hz - 13,81 Hz (zmienia sie*zaleznie od charakte-
ru sygnatu wejsciowego). Konieczne bydy 172-krotne wejsScia do programu o-
pisujgoego model, a Sredni ozas obliczen programu jest rzedu 1 minuty.
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10. Wnioski

1. Metoda symulacji cyfrowej moze by¢ wykorzystana do syntezy elektro-
hydraulicznych, przekaznikowych serwomechanizméw potozenia.

2. Koniecznos¢ wielokrotnego korzystania z programu opisujacego model
w poréwnaniu z ozasem obliczen jednego wariantu (metoda Rungego Kutty nie
jest szybka) sugeruje, ze efektywnos¢ symulacji mozna zwiekszy¢ przez ra-
cjonalne ograniczenie liczby wariantow np. metodg planowania eksperymentu.

3. Czas obliczen jednego wariantu mozna skroci¢ stosujac szybsze meto-
dy rozwigzywania réwnan rézniczkowych np. metoda Adamsa.
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CHHTE3 3JIEKTPOri IHPABJIHHECKOrO PEJIETIHOrO nPHBOM
METODOM UHSPOBOft CHMyj IHUHH

Pe s jonme

B padore npe”roieH Meio,g cHHieea omeKiporHflpaBrmHgecKoro cme”amero npzBO-
aa c pejieHHM ynpaBmeHHeu, KOiopHM mokho nomB30BaTBoa b cjiyvae ,ecjiH npoeKT-
HHe ycmoBHH ompeflenffiol orpaHHveHH« Ha .gonycTHWjo auanaiy”y a aacTOTy aBio-
KQJieGasHi+. MeTOM otot HenojiB3yer UH$poBy» CHkymanHD ycipoflciBa. onperem e s
vaieuaTHvecKaiH uonejit. cepBOuexaHH3ua (y~oOHaa .gjih umJpoBoro MO"ejiHpoBaHHH) .
11pofIHCKyTHpoB.aHH pe3yjibTaTu nomyveHHue BcmeflciBHe npHueHeHHH KOHKpeiHoh npo-
eKTHOFt aa™avH.
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STNTHBSIS OP THE ELECTRCHIDRAULIC PUISED SERVO
BT DIGITAL SIMULATION METHOD

Summary

In this paper a method of the electrohydraulic pulsed servo synthesis

has been shown.

This method can he used when the limits of suitable amplitude frequen-
cy range of the output waveforms are given.

This method applies to simulation of that system.

Mathematical model of servo in digital aomputer simulation form has
been determined as well as given.

Besults of this method application for a determined design problem ha-

ve been described.



