Servopneumatické polohovanie :)

Pomocou servopneumatickych pohonov sa da, napriklad valec, presuvat do lubovolného
poctu poldh. Koncové polohy sa dosahuju jemne a velké sily sa ovladaju bezpecne.

Preto ponuka servopneumatika vyhody hlavne tam, kde maju presuvané hmoty viac ako 10 kg a kde je
postacujuca presnost na niekolko desatin milimetrov[1].

Servopneumatické pohony su zloZené (pozostavaju) z:

linedrnej jednotky 1,
systému na meranie drahy 2,
regulatora polohy (polohovacieho regulatora) 3,
proporcionalneho ventilu 4.

Servopneumaticky pohon

Polohy, do ktorych je potrebné vykonat presun, sa regulatoru zadavaju ako pozadované hodnoty polohy 5. To
sa uskutocnuje prostrednictvom displeja alebo cez pocitac. Systém merania drahy 2 sprostredkdva reguldtoru 3
polohu linedrneho pohonu ako elektricky signal. Tento je skuto¢nou hodnotou polohy 6. Ak je teraz potrebny
presun do urcitej polohy, urci sa rozdiel polohy pozadovanej a skutocnej hodnoty polohy. Tento rozdiel sa
oznacuje ako regulacny rozdiel 7. Na zaklade regulacného rozdielu stanovi regulator regulacnu velicinu 8, ktoru
potrebuje proporcionalny ventil 4 na to, aby sa linedrny pohon presunul do zelanej polohy. Regulacna veli¢ina
je normalizovany elektricky napatovy signal, napriklad 0+10 V, alebo prudovy signal, napriklad 4+20 mA. Ked
linearny pohon dosiahne Zelanu polohu, potom tam zotrva dovtedy, kym sa nebude musiet presunudt na novu
pozadovanu hodnotu. Pri prisune do koncovej polohy nastavi regulator proporcionalny ventil tak, Ze sa privod
vzduchu bude stale Skrtit a tym sa piest bude posuvat do koncovej polohy jemne.

Funkéna schéma regulacie polohy pri servopneumatickom pohone

[1] Naro¢né konstrukcie s modulmi medzilahlych pol6h a naraznikmi, ako je to potrebné pri Standardnej pneumatike, ako aj
kalibra€né prace pre nastavovani koncovych dorazov odpadaji. Tym st servopneumatické pohony na rozdiel od rieSeni so
Standardnou pneumatikou znacne kompaktnejsie.
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