»HIDROFIX« MASOLOESZTERGA
SZABALYOZASTECHNIKAI VIZSGALATA

TOROK VILMOS
Osszefoglalds

A cikk az els6 magyar gyartményG mésoléeszterga, a »Hydrofixe miikodését
szabalyozéstechnikai szempontbol térgyalja. A szerzé a nonlinearitasokat és tehetetlen-
ségi eréket — amely utébbiak a normaélis miikodési sebességeknél elég jelentéktelenek
lévén csak az amplitudé fazis jelleggorbe nagyobb frekvencidkhoz tartozé szakaszén
éreztetik hatdsukat — elhanyagolva, a rendszert tiszta integrélszabélyozésnak tekinti.
A szokésos szimbolikus targyaldsméddal meghatérozza a kovetési hibat néhény jelleg- .
zetes sablonalak esetére és két dsszetettebb sablonalaknil bemutatja a szuperpozicié
elvének alkalmazésat. Hasonlé médon foglalkozik a sablon eldjavitdsdval. Kritikai
vizsgélatnak veti alé a Fazekas Ferenc cikk 10. pontjdban vizsgélt visszacsatolési médot
és felhivja a figyelmet a tokéletesebb, 1. n. izodrom visszavezetés elényeire.

A Hidrofix masoléberendezés olyan egyszeres visszavezetéssel rendel-
kez szervérendszer (helyzetszabalyozas), amely jé kozelitéssel tiszta integral-
szabalyozésnak tekinthetd, azaz feltételezhetl, hogy a hidraulikus munka-
henger a vezérl6tolattya elmozditasa utén azonnal allanddsult sebességgel
mozog. A vezérlStolattyt elmozduldsa a tolattythazhoz képest a merev
visszavezetés kovetkeztében mindig a -4 masolasi hibaval egyenld.

Ha a munkahenger (illetve a kés) dx,/dt sebessége és a vezérlGtolattya |
4 elmozdulasa kozott 4

% ='cA
dt
osszefiiggés all fenn, akkor a nyilt szabélyozékor dtviteli fiiggvénye
Ly £ 73 c 1

: A p7 Pt
ahol 4 = x5 — z; és v »
zs a sablon merididngérbéjének magassiga ; z; a kés elmozdulasa ;

T = idéillands. fgy  Hidrofix blokkvazlata
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A zart rendszer atviteli filgovénye : y* — Tk __ e :
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és a hibaatviteli fiiggvény : y, — = Vi R

R TP

A hibaatviteli figgvénybdl is lathatd, hogy 1-es tipust szervérendszerrel
van dolgunk, amelynek szabalyozasi ideje 7's, ~~ 3 T'.

A kévetési hiba kilonbozé jellegzetes sablonalakok esetén
/ A hibaatviteli figgvény alapjan a kovetési hiba felirhaté. (Lasd a 4.
abrat)
Bonyolultabb merididnvonalak mdsoldsa.

J6 eredménnyel alkalmazhatjuk a szuperpozicié elvét. A bonyolultabb
tortvonalakat a mar ismert jellegzetes bemendjelekbél osszetettnek képzeljiik.
fgy a hibdk is szuperponalédnak, tehat az eredd hiba az eddigiek alapjan koz-
vetleniil felrajzolhato.
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A kezdeti vagy 0. n. »roklstt« hiba a szabdlyozds asztatikus jellege
kovetkeztében idGvel teljesen eltiinik, egyébként a kezdeti hiba sztatikus
szabalyozas esetén is arendszer sztatlka]a altal meghatarozott értékig lecsok-
ken (éppen-a szabalyozas’ lenyege a visszavezetés alkalmazéasa kovetkeztében).
Ez egyébként a szuperpozicié alkalmazésdval is belathatd, ugyanis a kezdeti
hiba a sablon merldlangorbe]enek megfelel6 ‘'megemelésével vagy lesullyesz-
tésével egyenértéki.

5. 4bra : ¢ A

- A sablon eldjavitisa

A sablon elGjavitasa lényegében azt jelenti, hogy a munkadarab meri-
diangorbéjét irjuk eld, és a rendszer atviveli fiiggvénye alapjan meghaté-
rozzuk a sablon sziikséges alakjat. Ha as-sel jeloljiik a sablon normalis magas-

sagat és xi-vel az elGjavitott sablon magassagét, akkor eddigi jeloléseinkkel

x,-nak kell assel egyenlének lennie. Tehat

28 Lt
Zs
vagyis
s
X = —.
S Y*
Esetiinkben

x, = xs(1 + pT') = x5 + pL'zs

Az elGjavitas (rdhagyds, ill. Jevétel) nagysaga

Aty = x,— s = pl'x;
Példdul ha z (t) = vt, akkor Axs = vT.
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Az elGjavitott sablon néhény esetben:
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6. dbra

Fazekas Ferenc dolgozatinak 10. pontjdban vizsgdalt visszacsatoldsi méd

A dolgozatban vizsgalt visszacsatolasi méd lényegében az eredeti rend-
szerrel még egy szervérendszert kapesol sorba. A vizsgdlt visszacsatolds blokk-

vazlata ;
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7. dbra

A bels6 visszacsatolassal rendelkezé kor helyett annak eredd atviteli figg-
vényét figyelembevéve a blokkvazlat a kiovetkezoképpen alakul :
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8. dbra

A nyilt rendszer atviteli fiiggvénye :
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A zart rendszer atviteli figgvénye :
1

P 4-20Tp + 1

] P, oAk ‘/c2
71//171’

shol I == T, Tg2LT ==T,;

Y* —

A rendszer kielégitd miikodésének feltétele (5%-ndl kisebb tulszabalyozds
egységugras alaku bemendjel esetén)?

£ > 0,707, tehdt ¢, >2¢, :
A hibaatviteli fiiggvénybdl (a hasonlésagi tétel figyelembevételével)

o ply (N & pT)
‘T 4, +
lathatd, hogy 1-es tipust szervérendszerrel van dolgunk, amelynek dllandésult
sebességi hibajat a ¢, tényez6 hatdrozza meg. A szabdlyozasi id8 ¢, = 2¢,
esetben (optimalis miikodés) 7's, ~~ 37
A 10. pontban vizsgalt visszacsatolasi méd alkalmazasa tehat a jelkéve-
. tés pontossdgat mindségileg javitani nem tudja, mert.a rendszer tovabbra
sem képes parabolikusan valtozé merididngorbét véges értékhez tarté hibaval
mésolni. Ez a rendszer azonban lehet6vé teszi, hogy a tapintéval kisebb
vezérlotolattyat mozgathassunk.
A kovetési pontossagot mindségileg javithatjuk akkor, ha a fenti merev
belsd visszacsatolas helyett G. n. izodrom-visszavezetést alkalmazzuk. A rend-
szer szerkezeti véazlata és blokkvazlata ebben az esetben :
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9. dbra

. L. Chestnut—Mayer i. m. 62. 0. 3. 8—4 ébra és 311. o. 11. 3—6 ébra alapjén.
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10. abra

A hibaatviteli fiiggvény -
: ‘ TyT'sy ]

AOh 7] (247 ~ ad” da -
e P71y (Tag + T'go) [1 51 I)T23+T32
e Yo g e

1 + Ly +p le (Tag + T3p) + P17 237 32

Ez a rendszer tehat 2-es tipust szervérendszer, amely éllandé sebes- -
ségli bemendjelet allandésult hiba nélkiil, allandé @ gyorsuldsa s =1/, at®
jelet pedig dllandésalt allapotban a 7'y, (7, + 7'5,) hibaval kévet. ;
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I/ICC.H‘E,D,OBAHI/IE’ KOMMPOBAJIBHOI'O TOKAPHOI'O CTAHKA »I'MIPOPHUKC«
10 TEOPUH CJIIEOALIMX CHUCTEM

B. Tepex

Peswome

PaccmaTpuBaroTCst CBOMCTBA CJE/ISIIEH CHCTEMbI I€PBOI0 M3TOTOBJAEHHOI0 B BeHrpim
KOIMPOBAJBHOI0 TOKAapHOro cranka »lmapopuxce. ABTOp, npeHedperast HeJIUHEHHOCThIO
U CHJIaMyl MHEPUMHU (TI0CTe/IHUE SIBJISISICH NIPH HOPMasIbHBIX Pab0uYMX CKOPOCTSIX HUYTOYKHBIMH,
JAPOPMHPYIOT TOJBKO BBICOKOYACTOTHBIA y4YaCTOK aMIUIMTYAHO-()a30BO XapaKTePUCTHKH),
CUMTAeT CHCTEMy YHMCTO MHTErPajJbHbIM peryaupoBanues. C roMOUbI0 OOBIMHOTO CHUMOOJIU-
YeCKOT0 METO/la ONPEessiercsi OMOKa CIEYKEHUsT NPU HEKOTOPBIX TUIMYHBIX (Gopmax mao-
JIOHA, M I0Ka3aHO IPUMEHEHHE INPHHIMIIA HAJO0YKEHNsI Ha JABYX 00Jiee CIOYKHBIX MIA0J0HaX.

Taxkum >Ke 00pasom MCCJIe0BaHa NpeABapuTeIbHasl nonpaska mabdaoHa. Kpuruuecku
paccmarpuBaercst 00patHasi CBs3b, NPE/JI0yKeHHasi B cTaThe, daseKaia, M BHUMaHue 00pamaercst
Ha JI0CTOMHCTBA (0Jiee COBEPIIEHHOM, TAK HA3bIBAEMOI M30POMHON 00pPATHOI CBSI3U.
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AN INVESTIGATION OF THE COPYING LATHE »HYDROFIX«
BY THE THEORY OF SERVOMECHANISMS

V. TOROK
Summary

The article deals with the servo system of the first copying lathe, made in Hun-
gary. the »Hydrofix«. The author neglects the nonlinearities and the forces of inertia
(the latter are negligible at the normal operational velocities and deflect only the high-
frequency end of the Nyquist-diagramm) and takes the system for a simple type 1 servo-
system. The error of the copying is determined with thé usual operational method for
several typical forms of pattern; the use of the superposition theorem on two.more
complex patterns is shown. The pre-correction of the pattern is treated in a similar way.
The way of feedback treated by F. Fazekas in his article is studied critically, and attention
is directed to the advantages of the internal feedback loop with a phase-lead element.
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