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METODIKA NAVRHOVANI PNEUMATICKYCH OBVODU
S PNEUMATICKYM OVLADANIM
Zakladni pojmy z teorie ovladani

Prs

Moznosti zobrazeni priubéhu pohybu a zmén stavu
Zasady tvorby schématu zapojeni

Navrhovani ryze pneumatickych obvodu

Metodika navrhovani PO
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Postupy umoznujici potlaceni nebo zruseni pusobiciho signalu

1. Zdkladni pojmy teorie ovladani

Qvlddéani

Ovladani je proces fizeni systému, pfi kterém jedna nebo vice veli¢in pusobi podle
zvlastnich zakonitosti na veliiny vystupni. Pro ovladani je charakteristicka prace v
otevieném obvodu bez zpétné vazby.

Requlace
Regulace = zpétnovazebni fizeni v uzaviené smycce, kdy regulovana veli¢ina
(skuteéna hodnota) je pribézné porovnavana s fidici veli¢inou (zadana hodnota) a
regulaénim pochdem je eliminovana regulaéni odchylka.
Pfi fizeni béznych pneumostatickych obvodu jde vidy o proces ovladani,

ktery pracuje s diskrétnimi signaly, vétsinou binarnimi.
Ovladani Ize délit z riznych hledisek:  podle typu zpracovavaného signalu

podle zpusobu zpracovani signalu

podle prubéhu Cinnosti

OVLADANI
Kombinaéni Sekven&ni Programové
Sledovaci Impulzni vazano na

Uréité kombinaci
vstupnich signalu
vzdy odpovida stejna

splnéni podminek
nastaveni paméti

kombinace vystupl ] l
p : Sekventni
Synchronni Asynchronni s krokovym prubéhem
vedeno ¢asovym ovladani v zavislosti  oviddani souslednosti
signalem na vykonané draze,  pohybu ve vazbé na
(nap?. nardZkovy, na poloze akénich splnéni podminky pro
vatkovy buben) prvky a pod dany krok

Obr. 1 Rozdélenl typa oviaddéni
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V pneumatickém ovladani je nejéastéji zpracovavan binarni signal, ktery je
jednoparametrovym digitalnim signalem se dvéma hodnotami.
Binarni signal je typu: ANO - NE; VYPNUTO - ZAPNUTO; 1 -0 a pod.

Z hladiska bezpe¢ného oddéleni obou signall (vylouceni piekryti) je nutné
dostatecné Siroké oddélujici bezpednostni pasmo.
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Obr. 2 Piirazeni vyznamovych hodnot bindmiho signalu

2. Moznosti zobrazeni prubéhu pohybu a zmén stavu

Por moznost systematické tvorby ovladacich obvodl je dulezity spravny
popis prubéhu pohybové sekvence a zmén stavu signalnich prvkl. Je mozna cela
Skala moznosti:

A. Slovni popis (doplnény situaénim nacértem)
+ je dobfe srozumitelny pro komunimaci odbornihd riznych profesi;

+ pro slozitéjsi ulohy neprehledny a tézkopadny.
B. Popis stavl v chronologickém poradi
¢ chronologicky zapis s popisem pracovniho procesu;

+ zapis pomoci tabulky;

¢ zkraceny zapis pohybové sekvence:

Napr . A+B+A-C+C-B-A-
A+B+A-C+C-B-A- Cteme pneumotor A se zasouva
D+ D - a D se soucasné vysouva
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C1. Pohybové dia.qra.my‘. ‘ vychozi polohy a nakonec se zasunutim vélce A uvolni upnuty plech. Pneumotory
Jsou velmi duleZitym nastrojem popisu pohybu pneumotory a pro tvorbu jsou dvoj¢inné a obé polohy v3ech tfi valcl jsou signalizovany.
ovladacich diagrami se vétsinou kresli zdvihové krokové diagramy a jen v
pfipadech nutnosti zdvihové diagramy ¢asové. Situaéni nacrt:
a) Zdvihovy krokovy diagram
s 2 . . . - . | PMB . 1 b0 130
Diagramy, u kterych jsou zmény polohy jednotlivych akénich prvkd Tvar vyrobku:

(pneumotortl) oddéleny kroky. Neni zde zavislost na ase a oddélujici kroky se
kresli ve shodné $ifi nejcasté&ji ve Ctvercové siti.

1 2 3 4
Vysunut 1
Pneumotor A
Zasunut 0 KROK

b) Zdvihovy ¢asovy diagram
Zde jsou jednotlivé kroky vynaseny v zavislosti na ¢ase (délka krokl se méni
podél casové osy).

Zkrdceny zapis sledu pohybl: A+ B+B-C+C-A-

1 2 3 4
Vysunut 1 )
KROKOVY ZDIHOVY DIAGRAM:
Pneumotor A
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C2. Diagramy ovladani 1_@§’ b1 &
Popisuji zmény stavu ventil, signélnich prvkd a pod. 5
i 2 3 4 5 6 td g - b
ald. i
SEPNUTO 14 1 Z 1
Signalni prvek C L
VYPNUTO © 2 0 <0 0

mezi kroky 1 - 2 3 4 - 6 vypnuto, mezi kroky 2 - 4 sepnuto )

(sepnuto znamend, Ze se na vystupu z prvku oznaceném Cis. 2 objevi tlak)
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