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4. Medzisystémové prevodníky 

V automatickej regulácii je potrebné zaručiť, aby všetky prvky systému mohli 

pracovať s rovnakým rozsahom a druhom signálu. Prvú úlohu plnia tzv. signálové 

prevodníky, ktoré slúžia na generovanie jednotného resp. unifikovaného signálu z 

prirodzených signálov vznikajúcich v senzoroch. Často sú tiež nazývané vysielače príslušnej 

fyzikálnej veličiny (napr. vysielač tlaku, teploty a pod.). Princíp stavby týchto signálových 

prevodníkov v podstate nezávisí na fyzikálnom princípe senzora. Využívajú sa tu operačné 

zosilňovače a princíp zápornej spätnej väzby. Pre rôzne fyzikálne veličiny a ich rôzne rozsahy 

stačí použiť vhodný signálový prevodník a všetky ďalšie prvky a prístroje obvodu sú už 

zhodné. Druhú úlohu plnia tzv. medzisystémové prevodníky. 

Rozdiel medzi signálovými a medzisystémovými prevodníkmi spočíva v tom, že 

signálové prevodníky transformujú prirodzený fyzikálny signál na jednotný, zatiaľ čo 

medzisystémové prevodníky transformujú jednotný signál jednej energie na jednotný signál 

inej energie. Napríklad prevod unifikovaného tlaku 20 – 100 kPa na unifikovaný elektrický 

prúd 4 – 20 mA.  

V prevodníkoch medzi elektrickým a pneumatickým signálom je potrebné redukovať 

moment od pneumatických prvkov. Najčastejšie sa používa kombinácia pôsobenia kladného 

a záporného vlnovca na opačných stranách páky na rôzne dlhých ramenách. 

4.1. Elektro-pneumatický prevodník  

Elektro-pneumatický prevodník (E-P), Obr. 16 pracuje na princípe vyrovnania 

momentov síl elektrickej a pneumatickej sústavy.  

Legenda: 

CK Cievka 

MG Permanentný magnet 

PK Pákový mechanizmus 

KL Klapka (ladička) 

TR Dýza (tlak 20–100 kPa) 

ZR Zosilňovač (zrýchľovač) 

VZ spätnoväzbový vlnovec 

MK kontrolný manometer 

  (pracovný tlak) 

MK2 kontrolný manometer  

  (výstupný tlak) 

PN pružina 

 

 

 

 

Principiálne obdobne je riešený aj pneumaticko-elektrický (P-E) prevodník. Rozdiel je vo 

vstupnom signáli, teraz je ním tlak, ktorý privádzame priamo do vlnovca VZ, ako 

pneumaticko-mechanického prevodníka. Pneumatický zosilňovač ZR nie je použitý. 

Výstupný elektrický signál je odvodený z pohybu páky a snímaný je indukčnostným alebo 

kapacitným snímačom a následne je upravovaný v zosilňovači.  

Obr. 16 Principiálna schéma elektro-pneumatického prevodníka 
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Iný spôsob riešenia P-E prevodníka je na Obr. 17. Ten sa skladá z časti snímacej a z 

časti vyhodnocovacej. Obidve tieto časti sú mechanicky prepojené. Snímacia časť sa skladá z 

telesa, v ktorom je zabudovaný tlakomerný element – vlnovec, ktorý je spojený tiahlom s 

tenzometrickým členom. Základnou časťou tenzometrického člena je deformačný element, 

ktorý tvorí nosník uprostred zaťažovaný mernou silou Pôsobením mechanického napätia v 

určitej kryštalografickej ose monokryštálu polovodiča nastáva anizotropická zmena v jeho 

vodivosti – piezorezistencia. Táto zmena odporu tenzometra spôsobí zmenu elektrického 

napätia, ktoré je výstupným signálom mostíka. Toto napätie sa ďalej upravuje vo 

vyhodnocovacej časti pneumaticko-elektrického prevodníka na výstupný jednosmerný prúd 

0 – 20 mA. Vyhodnocovacia časť je tvorená elektronikou (dva zdroje stabilizovaného napätia 

30 V, napájanie mostíka a prevodník napätie – prúd, nastavovacie elementy a ochrana proti 

prierazu tenzometrov). 

 

4.2. Elektro–hydraulický prevodník 

E-H prevodník, Obr. 18 sa 

skladá z elektromechanického 

prevodníka a dvojstupňového 

hydraulického zosilňovača, tvoreného 

dvojdýzovým zosilňovačom 

a posúvačovým rozvodom. Medzi 

nástavcami elektromagnetu sa 

pohybuje kotva, ktorá tvorí súčasne 

klapku dýzového zosilňovača. Pohyb 

klapky je riadený vstupným napätím, 

pripojeným na riadiace cievky.  

Tlak na čelá posúvača je určený 

prierezom clonky, premenlivým 

podľa polohy škrtiacich kužeľov na 

čelách posúvača a vzdialeností klapky 

od dýz. Pri zmene polohy klapky sa 

posúvač posunie tlakom ladeného 

oleja do takej polohy, až nastane opäť 

rovnováha síl na čelách posúvača. 

Škrtiace kužele posúvača sú tak 

vytvarované, aby vznikla lineárna 

Obr. 17 Principiálna schéma pneumaticko-elektrického prevodníka 
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Obr. 18 Principiálna schéma elektricko-hydraulického prevodníka 
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závislosť medzi pohybom klapky a množstvom oleja dodávaného posúvačom. 

4.3. Pneumaticko-hydraulický prevodník 

Konštrukcia pneumaticko-hydraulického prevodníka (P-H), Obr. 19 je podobná ako 

pri elektro-hydraulickom prevodníku. Pohyb klapky je ovládaný ladeným vzduchom 

pôsobiacim cez membránu na klapku hydraulického systému. Pohyb klapky ovláda polohu 

posúvača ako v predchádzajúcom prípade. 
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Obr. 19 Principiálna schéma pneumaticko-hydraulického prevodníka 


