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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur
Steuerung eines hydraulischen Aktuators mit einem
elektrisch betatigten Ventil, das den Druckmittelflu® zu
und von dem Aktuator steuert, mit einem in das Gehau-
se des Ventils integrierten oder an diesem in einem ei-
genen Gehause gehaltenen Regler fir die Position des
Ventilkolbens.

[0002] Ein derartige Einrichtung mit einem elektrisch
betatigten hydraulischen Ventil ist aus der DE 195 30
935 C2 bekannt. Ein Wegaufnehmer flr die Position des
Ventilkolbens formt die Position des Ventilkolbens in ein
elektrisches Signal um, das einem Positionsregler als
Istwert zugeflhrt ist. Der Regler fur die Position des
Ventilkolbens ist in einem eigenen Gehause angeord-
net, das an dem Gehause des Ventils gehalten ist. Der
Regler sorgt dafir, dal der Ventilkolben einem Positi-
ons-Sollwert folgt, der dem Regler als elektrische Ein-
gangsgrélRe, z. B. in Form einer Spannung, zugefiihrt
ist. Dabei bestimmt die Position des Ventilkolbens die
Grofle des DurchlaRquerschnitts des Ventils. Mit derar-
tigen Ventilen wird der Druckmittelfluf® zu und von einem
Aktuator, z. B. einem hydraulischen Zylinder, gesteuert.
[0003] Ausder Druckschrift RD 30 131-P/10.99 "HNC
100 Serie 2X" der Mannesmann Rexroth AG ist eine di-
gitale Reglerbaugruppe fiir elektromechanische und
elektrohydraulische Antriebe bekannt. Mit einer derarti-
gen Reglerbaugruppe kénnen bis zu zwei unterschied-
liche Antriebe unabhéngig voneinander geregelt wer-
den. Die Reglerbaugruppe ist fir den Einbau in einem
Schaltschrank vorgesehen. Vorzugsweise werden
mehrere dieser Baugruppen gemeinsam in einem
Schaltschrank montiert. Von dort aus fuhren elektrische
Signalleitungen fiir die Ubertragung von Sollwerten zu
dem Antrieb und weitere Signalleitungen, die fur die
Ubertragung von Istwerten dienen, von dem Antrieb zu-
rick zu den in dem Schaltschrank angeordneten Reg-
lerbaugruppen. Im Fall von elektrohydraulischen Antrie-
ben liefern die Reglerbaugruppen den Sollwert fir die
Position des Ventilkolbens eines elektrisch betatigten
hydraulischen Ventils, das den Druckmittelflu® zu und
von einem hydraulischen Aktuator steuert. Von dem An-
trieb werden verschiedene Istwerte, wie die Position des
Ventilkolbens oder die Driicke im Bereich der Aus-
gangsanschliisse des Ventils, an die Reglerbaugruppe
zurlickgefihrt. Dies flihrt zu einem nicht unerheblichen
schaltungstechnischen Aufwand. Dazu kommt, dal}
aufgrund der Vielzahl elektrischer Leitungen, die in dem
Schaltschrank anzuschlief3en sind, die Gefahr von Fehl-
schaltungen bei der Montage und bei der Inbetriebnah-
me besteht.

[0004] Der Artikel "Proportionalventile mit Feldbus-
schnittstelle”, erschienen in "Olhydraulik und Pneuma-
tik, Krausskopf Verlag, Vol. 43, Nr.8, Seiten 602-606",
offenbart ein Ventil mit integrierter digitater Regelung
und Steuereinheit (Mikrokontroller), die eine eingebaute
Busankopplung besitzt.
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[0005] Der Erfindungliegtdie Aufgabe zugrunde, eine
Einrichtung der eingangs genannten Art zu schaffen, die
kostenglinstig in Steuerungs- und Regelungssystemen
mit mehreren elektrohydraulischen Antrieben einsetz-
bar ist.

[0006] Diese Aufgabe wird durch die im Anspruch 1
gekennzeichneten. Merkmale geldst. Durch die Integra-
tion der Baugruppen fur die Steuerung des Antriebs in
das hydraulische Ventil verringert sich der Aufwand fiir
die Verkabelung, insbesondere verkirzt sich die Lange
der Signalleitungen von den Sensoren fiir die Zustands-
groRen des Antriebs. Gleichzeitig verringert sich der im
Schaltschrank erforderliche Platzbedarf, da dort nur
noch Platz fir die Aufnahme der Uibergeordneten Steue-
rung bendtigt wird. Darliber hinaus ist es mdglich, den
Antrieb fiir eine Achse als Gesamtsystem zusammen-
zustellen und vorzuprifen. Da an dieses beim Einbau,
z. B. in eine werkzeugmaschine, nur noch die Versor-
gungsleitungen anzuschliefRen sind, verringern sich die
Kosten der Inbetriebnahmekosten deutlich.

[0007] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung
sind in den Unteranspriichen gekennzeichnet. Durch
die Ausbildung der elektronischen Steuerung als frei
programmierbare Ablaufsteuerung ergibt sich eine ho-
he Flexibilitat. Durch Schnittstellen zu einem lokalen
Bussystem, an das weitere gleich aufgebaute Einrich-
tungen anschlielRbar sind, kénnen diese untereinander
vernetzt werden. Diese Vernetzung erlaubt einen allge-
meinen Datenaustausch zwischen mehreren Antrieben,
z. B. zur Realisierung von Gleichlaufregelungen. Durch
das lokale Bussystem ergibt sich ein modular skalierba-
res Automatisierungskonzept. Schnittstellen zu einem
globalen Bussystem, z. B. einem Feldbussystem, erlau-
ben eine Kommunikation mit bergeordneten Steuerun-
gen. Hierfir geeignete Feldbussysteme sind z. B. unter
den Bezeichnungen PROFIBUS-DB, INTERBUS-S und
CAN bekannt. Die Ubergeordnete Steuerung ist als
speicherprogrammierbare Steuerung (SPS) oder als
PC ausgebildet. Sie gibt z. B. die Sollwerte der geregel-
ten GréRRen des Bewegungsablaufs des Aktuators vor.
In Form von unterlagerten Regelkreisen ist eine Rege-
lung des Drucks des dem Aktuator zuge-Eihrten Druck-
mittels allein oder in Verbindung mit einer Regelung der
Menge des dem Aktuator zugeflihrten Druckmittels
mdglich. Die Ausbildung des Reglers fir die fir die Be-
wegung des Aktuators reprasentative GroRRe als mikro-
prozessorgesteuerter digitaler Regler erlaubt die Reali-
sierung unterschiedlichster Algorithmen. Dabei ist eine
Anderung der Regelparameter auch wahrend des lau-
fenden Betriebs méglich. Durch die Anordnung der Bau-
teile der Schnittstellen fiir die Busankopplung auf einer
gesonderten Platine, die durch eine Steckverbindung
auf einer Grundplatine gehaltenist, ist eine einfache An-
passung der Einrichtung an verschiedene Bussysteme
mdglich.

[0008] Die Erfindung wird im folgenden mit ihren wei-
teren Einzelheiten anhand eines in den Zeichnungen
dargestellten Ausfiihrungsbeispiels naher erlautert. Es
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zeigen
Figur 1  die Ansicht eines hydraulischen Ventils mit
einem an diesem gehaltenen Gehduse zur
Aufnahme einer elektrischen Schaltung in
teilweise geschnittener Darstellung,

Figur 2  das Blockschaltbild einer erfindungsgema-
Ren Einrichtung zur Steuerung eines hydrau-
lischen Aktuators, die eingangsseitig an zwei
Bussysteme und ausgangsseitig an einen
Gleichgangzylinder angeschlossen ist und
Figur 3  eine schematische Darstellung von drei er-
findungsgemafen Einrichtungen, die an ein
lokales und an ein globales Bussystem an-
geschlossen sind.

[0009] Die Figur 1 zeigt die Ansicht einer Einrichtung
10 zur Steuerung eines hydraulischen Aktuators. An ei-
nem hydraulischen Ventil 11 ist ein Gehduse 12 gehal-
ten. Das Ventil 11 ist von der Seite gesehen dargestellt.
Das Ventil 11 steuert den Druckmittelflu® von einer
Pumpe zu einem hydraulischen Aktuator und von die-
sem zurlick zu einem Tank. In dem Ausfiihrungsbeispiel
ist der Aktuator ein hydraulischer Zylinder, der in den
Figuren 2 und 3 als Gleichgangzylinder 13 dargestellt
ist. Alternativ kann als Aktuator ein Differentialzylinder
oder ein Hydromotor dienen. Die hydraulischen An-
schliisse des Ventils 11 sind mit P fir den Pumpenan-
schlufy, mit T flir den Tankanschluf® sowie mit A und B
fur die Anschlisse des Gleichgangzylinders 13 bezeich-
net. In das Gehause 12 ragt ein Wegaufnehmer 14 fir
die Position x des Ventilkolbens. Der Wegaufnehmer 14
formt die Position x des Ventilkolbens in ein elektrisches
Signal xi um, das einem in der Figur 2 dargestellten Reg-
ler 15 als Istwert zugefiihrt ist. Die Bauteile des Reglers
15 sind zusammen mit einem weiter unten im Zusam-
menhang mit der Figur 2 naher beschriebenen Regler
16 fur die Position s der Kolbenstange des Gleichgang-
zylinders 13 auf einer Platine 17 angeordnet, die in dem
Gehause 12 gehaltenist. An der Platine 17 ist eine zwei-
te Platine 18 Uber Steckverbindungen 19 und 20 gehal-
ten. Die Steckverbindungen 19 und 20 dienen sowohl
zur elektrischen Verbindung von Leiterbahnen der Pla-
tine 17 mit Leiterbahnen der Platine 18 als auch zur me-
chanischen Verbindung der Platinen 17 und 18. Wie im
Folgenden anhand der Figuren 2 und 3 beschrieben ist,
tragt die Platine 18 Schnittstellen, tGber die die Einrich-
tung 10 an zur Signaltibertragung dienende Bussyste-
me ankoppelbar ist. Durch einen Austausch der Platine
18 ist eine einfache Anpassung der Einrichtung 10 an
unterschiedliche Bussysteme moglich.

[0010] Die Figur 2 zeigt das Blockschaltbild der in der
Figur 1 dargestellten Einrichtung 10 zur Steuerung des
Gleichgangzylinders 13. Dabei sind fiir gleiche Bauteile
die gleichen Bezugszeichen wie in der Figur 1 verwen-
det. Dem Regler 15 fir die Position x des Ventilkolbens
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des Ventils 11 sind das Ausgangssignal xi des Wegauf-
nehmers 14 als Istwert und ein Sollwert xs als Eingangs-
signale zugefiihrt. Die Endstufe des Reglers 15 flhrt
den Spulen 11a und 11b des Ventils 11 die Stréme ia
bzw. ib zu, die als StellgréRe dienen und den Ventilkol-
ben entsprechend der Regelabweichung und dem
Ubertragungsverhalten des Reglers 15 derart auslen-
ken, dal} der Ventilkolben die durch das Signal xs vor-
gegebene Position einnimmt. Damit der Istwert der Po-
sition des Ventilkolbens mdglichst schnell seinem Soll-
wert folgt, ist der Regler 15 als analoger Regler ausge-
bildet. Die Anschliisse A und B des Ventils 11 sind Gber
hydraulische Leitungen 21 bzw. 22 mit dem Gleichgang-
zylinder 13 verbunden. Die Kolbenstange des Gleich-
gangzylinders 13 ist mit einem Wegaufnehmer 23 ver-
sehen, der die Position der Kolbenstange in ein elekitri-
sches Signal si umformt. Das Signal si ist dem Regler
16 als Positions-Istwert zugefiihrt. Durch Differenzieren
des Signals xi erhalt man bei Bedarf den fir eine Ge-
schwindigkeitsregelung bendtigten Istwert der Ge-
schwindigkeit der Kolbenstange des Gleichgangzylin-
ders 13. Ein Drucksensor 24 erfal3t den Druck im Be-
reich des Anschlusses A des Ventils 11 und fuhrt einer
Rechenschaltung 25 ein diesem Druck entsprechendes
Signal pA zu. Ein weiterer Drucksensor 26 erfaf3t den
Druck im Bereich des Anschlusses B des Ventils 11 und
fuhrt der Rechenschaltung 25 ein diesem Druck ent-
sprechendes Signal pB zu. Zusatzlich zu den Signalen
pA und pB ist der Rechenschaltung 25 der Istwert xi der
Position des Ventilkolbens zugeflhrt. Die Rechenschal-
tung 25 bildet aus der gewichteten Druckdifferenz der
Signale pA und pB einen Druck-Istwert pi, der auch ein
MaR fir die auf die Kolbenstange des Gleichgangzylin-
ders 13 wirkenden Kraft ist. Das Signal pi ist dem Regler
16 z. B. als Istwert eines unterlagerten Druckregelkrei-
ses zugeflihrt. Sofern gewlinscht, bildet die Rechen-
schaltung 24 aus den Signalen pA, pB und xi zusatzlich
einen Mengen-Istwert Qi. Dieses Signal ist dem Regler
16 als Istwert eines unterlagerten Mengenregelkreises
zugefuhrt. Eine hier nicht néher dargestellte Auswahl-
schaltung sorgt dafiir, dal® entweder der Druckregel-
kreis oder der Mengenregelkreis wirksam ist. Der Reg-
ler 16 ist als mikroprozessorgesteuerter digitaler Regler
ausgefuhrt. Er ist daher in der Lage, zuséatzlich zu den
Algorithmen der Positionsregelung der Kolbenstange
des Gleichgangzylinders 13 die Algorithmen der Druck-
oder Mengenregelung des dem Gleichgangzylinders 13
zugefuhrten Druckmittels abzuarbeiten. Anstelle der be-
schriebenen Positionsregelung ist auch eine Geschwin-
digkeitsregelung, eine Kraftregelung oder eine Druckre-
gelung mit dem digitalen Regler 16 realisierbar.

[0011] Als Sollwert fir den Regler 16 dient das Aus-
gangssignal einer elektronischen Steuerung 27. Bei der
Steuerung 27 handelt es sich um eine frei programmier-
bare Ablaufsteuerung mit NCund/oder SPS-Funktionali-
tat. Dabei ist NC die bei Maschinensteuerungen ge-
brauchliche Bezeichnung fiir "numeric control" und SPS
die gebrauchliche Bezeichnung fir "speicherprogram-
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mierbare Steuerungen", fir die im englischen Sprach-
raum auch die Bezeichnung PLC fiir "programmable lo-
gic controls" verwendet wird. Die Programmierung der
Ablaufsteuerung kann anwenderseitig erfolgen. Durch
die Unabhangigkeit des Anwenders beim Programmie-
ren von dem Hersteller ergibt sich eine sehr hohe Fle-
xibilitdt der erfindungsgemafen Einrichtung. Vor allem
aber bleibt auf diese Weise das ProzeR-Know-how des
Anwenders geschutzt. Die Steuerung 27 weist eine er-
ste Schnittstelle 30 zu einem lokalen Bussystem 31 auf.
Mit diesem Bussystem sind - wie in der Figur 3 darge-
stellt - weitere Einrichtungen 10, 10" zur Steuerung je-
weils eines weiteren Gleichgangzylinders 13', 13" ver-
bunden. Die Steuerung 27 weist eine Schnittstelle 32 zu
einem globalen Bussystem 33 auf, Giber das die Einrich-
tung 10 mit einer in der Figur 3 dargestellten ibergeord-
neten Steuerung 34 verbunden ist. Die Schnittstellen 30
und 32 sind auf der in der Figur 1 dargestellten Platine
18 angeordnet. Durch einen Austausch der Platine 18
IaRt sich die Einrichtung 10 auf einfache Weise mit un-
terschiedlichen Bussystemen verbinden.

[0012] Die Figur 3 zeigt in schematischer Darstellung
die Einrichtung 10 sowie zwei weitere gleichartig aufge-
baute Einrichtungen 10' und 10". An die Einrichtungen
10, 10", 10" sind ausgangsseitig je ein Gleichgangzylin-
der 13, 13' bzw. 13" angeschlossen. Eingangsseitig
sind die Einrichtungen 10, 10", 10" an das lokale Bus-
sysstem 31 und an das globale Bussystem 33 ange-
schlossen. Das lokale Bussystem 31 ist beispielsweise
ein CAN-Bus. Er verbindet die Einrichtungen 10, 10/,
10" sowie ggf. weitere - hier nicht dargestellte - gleich-
artige Einrichtungen miteinander. Es erlaubt den Aus-
tausch von Daten zwischen mehreren Antrieben. Uber
diesen Datenaustausch lassen sich z. B. Gleichlaufre-
gelungen der Kolbenstangen der Gleichgangzylinder
13, 13", 13" realisieren. Das globale Bussystem 33 ver-
bindet die Einrichtungen 10, 10, 10" mit der Gbergeord-
neten Steuerung 34. Es dient zur Kommunikation der
einzelnen Einrichtungen 10, 10", 10" mit der Ubergeord-
neten Steuerung 34. Diese ist in der Figur 3 als spei-
cherprogrammierbare Steuerung (SPS) dargestellt, sie
kann aber auch durch einen PC realisiert sein. Die tUber-
geordnete Steuerung 34 gibt z. B. die Sollwerte der ge-
regelten GréRen des Bewegungsablaufs des Aktuators
vor. Bei den geregelten GréRen des Bewegungsablauf
des Aktuators handelt es sich z. B. um die Position s der
Kolbenstange des Gleichgangzylinders 13 oder um ihre
Geschwindigkeit oder um die auf die Kolbenstange des
Gleichgangzylinders 13 wirkende Kraft. Uber das glo-
bale Bussystem 33 kdnnen der Gbergeordneten Steue-
rung 34 die verschiedenen Istwerte des Antriebs, wie xi,
si, pi, Qi, z. B. zu Uberwachungswecken zugefiihrt wer-
den.

[0013] Inder Figur 1 ist ein gesondertes Gehause 12
zur Aufnahme der Platinen 17 und 18, die die elektroni-
schen Schaltungen tragen, an dem Ventil 11 gehalten.
Es ist aber auch mdglich, das Gehduse des Ventils so
auszubilden, daf} die die elektronischen Schaltungen
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tragenden Platinen 17 und 18 direkt in dem Gehause
des Ventils gehalten sind. In diesem Fall ist es vorteil-
haft, in dem Gehause des Ventils Trennwande vorzuse-
hen, die verhindern, daf® Druckmittel in den Bereich ge-
langt, in dem die Platinen gehalten sind.

Patentanspriiche

1. Einrichtung zur Steuerung eines hydraulischen Ak-
tuators mit einem elektrisch betatigten Ventil, das
den DruckmittelfluR zu und von dem Aktuator steu-
ert, mit einem in das Gehause des Ventils integrier-
ten oder an diesem in einem eigenen Gehause ge-
haltenen Regler fiir die Position des Ventilkolbens,
dadurch gekennzeichnet, daB ein Regler (16) fur
eine fur die Bewegung des Aktuators (13) reprasen-
tative GrofRe (s) sowie eine elektronische Steue-
rung (27) fur den Bewegungsablauf des Aktuators
(13) indemselben Gehause (12) wie der Regler (15)
fur die Position (x) des Ventilkolbens angeordnet
sind.

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die elektronische Steuerung (27) ei-
ne frei programmierbare Ablaufsteuerung mit NC-
und/oder SPS-Funktionalitat ist.

3. Einrichtung nach Anspruch 1 oder Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, daB die elektronische
Steuerung (27) eine Schnittstelle (30) zu einem lo-
kalen Bussystem (31) aufweist, an das weitere Ein-
richtungen (10", 10") zur Steuerung von jeweils ei-
nem weiteren Aktuator (13', 13") anschlie3bar sind.

4. Einrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die elek-
tronische Steuerung (27) eine Schnittstelle (32) zu
einem globalen Bussystem (33) aufweist, Uber das
die Einrichtung (10) mit einer Ubergeordneten
Steuerung (34) verbindbar ist.

5. Einrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Uibergeordnete Steuerung (34)
eine speicherprogrammierbare Steuerung ist.

6. Einrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Ubergeordnete Steuerung (34)
durch einen PC erfolgt.

7. Einrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Ventil
(11) mit zwei Drucksensoren (24, 26) versehen ist,
die die Driicke (pA, pB) im Bereich der Ausgangs-
anschllsse (A, B) des Ventils (11) erfassen, daR die
Ausgangssignale (pA, pB) der Drucksensoren (24,
26) einer Rechenschaltung (25) zugeflhrt sind, die
die ihr zugeflhrten Signale (pA, pB) zu einem
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Druck-Istwert (pi) fur die Druckregelung verknipft,
und daR die Rechenschaltung (25) in demselben
Gehause (12) wie der Regler (15) fiir die Position
(x) des Ventilkolbens angeordnet ist.

Einrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Positions-Istwert (xi) der Re-
chenschaltung (25) zugefihrt ist und daf} die Re-
chenschaltung (25) die ihr zugefihrten Signale (pA,
pB, xi) zu einem Mengen-Istwert (Qi) fir die Men-
genregelung des Druckmittels verknipft.

Einrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, daR der Reg-
ler (16) fur die fiir die Bewegung des Aktuators (13)
reprasentative GroRe (s) als mikroprozessorge-
steuerter digitaler Regler ausgebildet ist.

Einrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Sollwerte (ss) fur die geregelten
Grolen (s) des Bewegungsablaufs des Aktuators
(13) durch digitale Steuersignale einstellbar sind,
die der Einrichtung (10) lber das globale Bussy-
stem (33) zugefihrt sind.

Einrichtung nach Anspruch 3 oder Anspruch 4 in
Verbindung mit einem der folgenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, daB die Bauteile der
elektronischen Steuerung (27) auf einer ersten Pla-
tine (17) angeordnet sind, dal die Bauteile der
Busankopplung (30, 32) auf einer weiteren Platine
(18) angeordnet sind und daf} die weitere Platine
(18) Uber eine Steckverbindung (19, 20) an der er-
sten Platine (17) gehalten ist.

Claims

A device for controlling a hydraulic actuator, com-
prising an electrically operated valve which controls
the flow of pressure medium to and from the actu-
ator, and comprising a controller, integrated into the
housing of the valve or held on the latter in its own
housing, for the position of the valve spool, charac-
terized by the fact that a controller (16) for a var-
iable (s) representative of the movement of the ac-
tuator (13), and an electronic controller (27) for the
movement sequence of the actuator (13), are ar-
ranged in the same housing (12) as the controller
(15) for the position (x) of the valve spool.

Adevice according to claim 1, characterized by the
fact that the electronic controller (27) is a freely pro-
grammable sequence controller with NC and/or
PLC functionality.

A device according to claim 1 or claim 2, charac-
terized by the fact that the electronic controller
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10.

11.

(27) has an interface (30) to a local bus system (31),
to which further devices (10", 10") for the control of
a further actuator (13', 13") in each case can be con-
nected.

A device according to any of the preceding claims,
characterized by the fact that the electronic con-
troller (27) has an interface (32) to a global bus sys-
tem (33), via which the device (10) can be connect-
ed to a higher-level controller (34).

A device according to claim 4, characterized by
the fact that the higher-level controller (34) is a pro-
grammable logic controller.

A device according to claim 4, characterized by the
fact that the higher-level control (34) is carried out
by a PC.

A device according to any of the preceding claims,
characterized by the fact that the valve (11) is pro-
vided with two pressure sensors (24, 26) which reg-
ister the pressures (pA, pB) in the region of the out-
let ports (A, B) of the valve (11), by the fact that the
output signals (pA, pB) from the pressure sensors
(24, 26) are supplied to a computing circuit (25),
which links the signals (pA, pB) supplied to it to form
an actual pressure value (pi) for the pressure con-
trol, and by the fact that the computing circuit (25)
is arranged in the same housing (12) as the control-
ler (15) for the position (x) of the valve spool.

A device according to claim 7, characterized by
the fact that the actual position value (xi) is sup-
plied. to the computing circuit (25), and by the fact
that the computing circuit (25) links the signals (pA,
pB, xi) supplied to it to form an actual quantity value
(Qi) for the control of the quantity of the pressure
medium.

A device according to any of the preceding claims,
characterized by the fact that the controller (16) for
the variable (s) representative of the movement of
the actuator (13) is constructed as a microproces-
sor-controlled digital controller.

A device according to claim 9, characterized by
the fact that the set points (ss) for the controlled
variables (s) of the movement sequence of the ac-
tuator (13) can be set by means of digital control
signals, which are supplied to the device (10) via
the global bus system (33)

A device according to claim 3 or claim 4 in conjunc-
tion with any of the following claims, characterized
by the fact that the components of the electronic
controller (27) are arranged on a first circuit board
(17), by the fact that the components of the bus ac-
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cess coupling (30, 32) are arranged on a further cir-
cuitboard (18), and by the fact that the further circuit
board (18) is held on the first circuit board (17) via
a plug-in connection (19, 20).

Revendications

Un dispositif pour la commande d'un récepteur hy-
draulique, doté d'une valve a actionnement électri-
que, qui commande le flux de fluide de pression
vers et hors du récepteur, doté d'un régulateur de
la position du tiroir de valve, intégré dans le corps
de la valve ou maintenu contre ce dernier a l'inté-
rieur d'un corps propre, caractérisé en ce que sont
prévus, a l'intérieur du méme corps (12) que le ré-
gulateur (15) de position (x) du tiroir de valve, un
régulateur (16) pour une donnée (s), représentative
du mouvement du récepteur (13), ainsi qu'une com-
mande (27) électronique de I'évolution du mouve-
ment du récepteur (13).

Un dispositif selon la revendication n° 1, caractéri-
sé en ce que la commande (27) électronique est
une commande séquentielle librement programma-
ble, dotée d'une fonctionnalité de commande nu-
mérique ou d'automate programmable.

Un dispositif selon la revendication n° 1 ou lareven-
dication n° 2, caractérisé en ce que la commande
(27) électronique présente une interface (30) par
rapport a un systéme de bus (31) local, auquel peu-
vent étre raccordés d'autres dispositifs (10', 10")
commandant un récepteur (13', 13") hydraulique
supplémentaire chacun.

Un dispositif selon une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que la commande (27)
électronique présente une interface (32) par rapport
a un systeme de bus (33) global, qui permet de rac-
corder le dispositif (10) a une commande (34) pré-
posée.

Un dispositif selon la revendication n°® 4, caractéri-
sé en ce que la commande (34) préposée est un
automate programmable.

Un dispositif selon la revendication n° 4, caractéri-
sé en ce que la commande (34) préposée est ef-
fectuée a l'aide d'un micro-ordinateur.

Un dispositif selon une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que la valve (11) est
pourvue de deux capteurs (24, 26) de pression, qui
saisissent les pressions (pA, pB) régnant au niveau
des ports (A, B) de sortie de la valve (11), que les
signaux (pA, pB) de sortie des capteurs (24, 26) de
pression sont ramenés vers un branchement (25)
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10.

11.

de calcul, qui enchaine les signaux (pA, pB) lui étant
ramenés pour former une valeur (pi) réelle de la
pression pour l'asservissement de la pression, et
que le branchement (25) de calcul est disposé a I'in-
térieur du méme corps (12) que le régulateur (15)
de la position (x) du tiroir de valve.

Un dispositif selon la revendication n° 7, caractéri-
sé en ce que la valeur (xi) réelle de la position est
ramenée vers le branchement (25) de calcul et que
le branchement (25) de calcul enchaine les signaux
(pA, pB, xi) lui étant ramenés pour former une va-
leur (Qi) réelle du débit pour l'asservissement du
débit de fluide de pression.

Un dispositif selon une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que le régulateur (16)
pour le paramétre (s), représentatif du mouvement
du récepteur (13), est congu sous forme de régula-
teur digital a commande par microprocesseur.

Un dispositif selon la revendication n° 9, caractéri-
sé en ce que les valeurs (ss) de consigne pour les
paramétres (s) asservis de I'évolution du mouve-
ment du récepteur (13) peuvent étre calibrées par
des signaux de commande digitaux, qui sont rame-
nés vers le dispositif (10) par le systéme (33) de bus
global.

Un dispositif selon la revendication n° 3 ou lareven-
dication n° 4 en liaison avec une des revendications
suivantes, caractérisé en ce que les composants
de la commande (27) électronique sont disposés
sur une premiéere platine (17), que les composants
du branchement (30, 32) vers le bus sont disposés
sur une platine (18) supplémentaire et qu'une bro-
che (19, 20) de raccordement maintient la platine
(18) supplémentaire sur la premiére platine (17).
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