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4. Medzisystémové prevodniky

V automatickej regulécii je potrebné zarucit,, aby vsetky prvky systému mohli
pracovat’ s rovnakym rozsahom a druhom signalu. Prv( tlohu plnia tzv. signalové
prevodniky, ktoré sluzia na generovanie jednotného resp. unifikovaného signalu z
prirodzenych signalov vznikajucich v senzoroch. Casto su tiez nazyvané vysiela¢e prislusnej
fyzikalnej veliciny (napr. vysielac tlaku, teploty a pod.). Princip stavby tychto signalovych
prevodnikov v podstate nezavisi na fyzikalnom principe senzora. Vyuzivaju sa tu operac¢né
zosilnovace a princip zapornej spitnej vizby. Pre rozne fyzikalne veli¢iny a ich rozne rozsahy
sta¢i pouzit’ vhodny signalovy prevodnik a vSetky d’alsie prvKy a pristroje obvodu st uz
zhodné. Druhu ulohu plnia tzv. medzisystémové prevodniky.

Rozdiel medzi signalovymi a medzisystémovymi prevodnikmi spociva v tom, ze
signalové prevodniky transformuja prirodzeny fyzikalny signal na jednotny, zatial’ ¢o
medzisystémové prevodniky transformujt jednotny signal jednej energie na jednotny signdl
inej energie. Napriklad prevod unifikovaného tlaku 20 — 100 kPa na unifikovany elektricky
prad 4 — 20 mA.

V prevodnikoch medzi elektrickym a pneumatickym signalom je potrebné redukovat’
moment od pneumatickych prvkov. Najcastejsie sa pouziva kombinacia posobenia kladného
a zaporného vlnovca na opaénych stranach paky na r6zne dlhych ramenach.

4.1.Elektro-pneumaticky prevodnik

Elektro-pneumaticky prevodnik (E-P), Obr. 16 pracuje na principe vyrovnania
momentov sil elektrickej a pneumatickej sastavy.
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|| 7 ZR  Zosilnova¢ (zrychl'ovac)

VZ  spitnovizbovy vinovec

MK  kontrolny manometer
(pracovny tlak)

MK2 kontrolny manometer
(vystupny tlak)

PN  pruzina

Obr. 16 Principidlna schéma elektro-pneumatického prevodnika

Principialne obdobne je rieSeny aj pneumaticko-elektricky (P-E) prevodnik. Rozdiel je vo
vstupnom signali, teraz je nim tlak, ktory privadzame priamo do vinovca VZ, ako
pneumaticko-mechanického prevodnika. Pneumaticky zosilfiova¢ ZR nie je pouzity.
Vystupny elektricky signal je odvodeny z pohybu paky a snimany je indukénostnym alebo
kapacitnym snimacom a nasledne je upravovany Vv zosiliiovaci.
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Iny spdsob riesenia P-E prevodnika je na Obr. 17. Ten sa sklada z ¢asti snimacej a z
¢asti vyhodnocovacej. Obidve tieto ¢asti st mechanicky prepojené. Snimacia ¢ast’ sa sklada z
telesa, v ktorom je zabudovany tlakomerny element — vinovec, ktory je spojeny tiahlom s
tenzometrickym ¢lenom. Zakladnou ¢astou tenzometrického ¢lena je deformacny element,
ktory tvori nosnik uprostred zatazovany mernou silou Pésobenim mechanického napétia v
urcitej krystalografickej ose monokrystalu polovodic¢a nastava anizotropicka zmena v jeho
vodivosti — piezorezistencia. Tato zmena odporu tenzometra sposobi zmenu elektrického
napatia, ktoré je vystupnym signalom mostika. Toto napatie sa d’alej upravuje vo
vyhodnocovacej ¢asti pneumaticko-elektrického prevodnika na vystupny jednosmerny prad
0 —20 mA. Vyhodnocovacia ¢ast’ je tvorena elektronikou (dva zdroje stabilizovaného napitia
30 V, napajanie mostika a prevodnik napatie — prad, nastavovacie elementy a ochrana proti
prierazu tenzometrov).

77
N
—bﬁ N
Pv 11
\ ~
1

Q EZZOmA

oUstabo——
Obr. 17 Principialna schéma pneumaticko-elektrického prevodnika

4.2.Elektro-hydraulicky prevodnik

E-H prevodnik, Obr. 18 sa
sklada z elektromechanického X
prevodnika a dvojstupiiového
hydraulického zosilfiovaca, tvoreného
dvojdyzovym zosilhovacom
a posuvac¢ovym rozvodom. Medzi
nastavcami elektromagnetu sa
pohybuje kotva, ktora tvori suc¢asne
klapku dyzového zosilnovaca. Pohyb
klapky je riadeny vstupnym napatim,
pripojenym na riadiace cievky.
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Obr. 18 Principialna schéma elektricko-hydraulického prevodnika
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zavislost’ medzi pohybom klapky a mnozstvom oleja dodavaného postivacom.

4.3.Pneumaticko-hydraulicky prevodnik

Konstrukcia pneumaticko-hydraulického prevodnika (P-H), Obr. 19 je podobna ako
pri elektro-hydraulickom prevodniku. Pohyb klapky je ovladany ladenym vzduchom
posobiacim cez membranu na klapku hydraulického systému. Pohyb klapky ovlada polohu
posuvaca ako v predchadzajiicom pripade.
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Obr. 19 Principialna schéma pneumaticko-hydraulického prevodnika
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