1. SIGNALE(S.226, PKT.9.9.1) 2
2. SIGNALARTEN 2
3. LOGISCHE GRUNDFUNKTIONEN (S.226, PKT.9.9.2) 6
4. SCHALTKREISFAMILIEN: (S.230, PKT.9.9.4) 10

5. GRUNDLAGEN SPEICHERPROGRAMMIERBARE STEUERUNGEN (S. 499,

PKT.15.3) 12
6. GRUNDBEGRIFFE DER COMPUTERTECHNIK (S.473, PKT.14.1) 18
7. TRANSISTOR (S.198, PKT.9.5) 22
8. OPERATIONSVERSTARKER (S.220, PKT.9.8) 24

9. GRUNDLAGEN DER STEUER- UND REGELUNGSTECHNIK (S.493, PKT.15.1)
25

10. SENSORIK IN DER AUTOMATISIERUNGSTECHNIK (S.181, PKT .8.7) 36
11. ELEKTROPNEUMATIK 38
12. INFORMATIONSQUELLEN: 50

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 1/50



I
% & “# O (#
"# " ) #
& # ! *
+'+ +'-+./-+.0
1 # "#
2 *" H#"H *3 3 . 04
& "# # 2 5
6 7 " #504 & "#
& (
7 *
*88 8 8 8 # 8 #
)'( # | *
+ 29 RS 04
)( # # | -
+ 2" . H&H # 4
6 " # , -
2 R S % 4
& # # "# O# )
2 4 # #)
<) # ! # )

/01)
2)/0
$2)23 0
4 2)/0

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 2/50



= H= = = & " & "H#
) # n
#) # > # #
Anal ogagnal
zedtkontinui erdi ch - wertkontinuierdi ch
12
10
2
5]
4
2
1]
-2
-4
-G
-4 -3 o1 z 3 4 & & ¥ & 9 Ap 11 12
1 *
o & " # . # > #
0o & 67 &
o] "# #
" 4 & " " #
. H"H ##) ? >
> " _ 5
1 #
) )# >
(digitaligerte Werte)
zeitkontinuiedich - wertdi skret
12
10
3]
4
2
] t t t t t t t t t t t t
-2
. e
]
-4 3 0 1 2 3 4 5 i] 7 2 a 1o 11 12
| *
0 & < S #) )# #
o . O # #
I*, #8&#
© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 3/50



& ) #2 # >
? > #)
#
Abtastaignal
zeitd saet - wertkontinedich
12
10 1
- ]
° ] *e . * «*
& i--- . .-' '.
4 E .
z B L]
o T L
-2 - LK -
4 i e
-G
- 1 0 1 203 4 5 6 T8 9 10 11 12
| *
o . > # ) ;
o 9 # ! #
! &# "#
&# "# ) & , - )
# > #)21" " ## 4
Di gitalsignal
zeitdiskret - wertdi skret
12
10
S
fi
: “
ul |
NISERARE .....“..“l...........
: I ||
-4 1
-fi
- 1 0 1 03 4 5 6 7 g 9 10 11 1z
| *
o ! ? 2@> 8/) A-4 #
"#2'-+-/@B + -4 "9" ##)
o & c ' . 2> ' -
+ _/@ B v+ 1_4 #? 1@>
© RV BS Gmunden 1 ADZCZI

SRT 4/50



L)y "# ) #) $ 67 8 &'

. %
! "O" D #:## E # # oo+
& &# # ) D): "# -FD 2- P4G---GB
#) B3#
I A .
- , + 9
"g" + - +, + + E:
& - - -t 9
3# G/ G- G, 8
, + + + +A+A+G+
- + + , +A+A,G,
D + , + +A-A+G-
/ + , , FA-A,GD
H , + + IA+A+G/
@ , + , IA+A,GH
| , , + A-A+G@
B : , : A-A,GI
%

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 5/50



< J #
# K *
%&  Verknupfung Konjunktion
" () Verknupfung Disjunktion
&*+, - Verknupfung Negation
%& . /0%
( % # #) 6 LM&
3 #*N& % ) $ #0> ) # N
"’ 5" #
S1 S2

} } S1 S2 P1

AUS AUS AUS
AUS EIN AUS

p1 EIN [ AUS | Aus

EIN EIN EIN

1 #2 34
El E2 Q
El

& 0 0 0

—Q 0 1 0

E2 1 0 0

1 1 1

5 44

: E2=Q  oder E1xE2=Q El j
g

v

v

v

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 6/50



Y . /108"

%

H*
H*
N—r

6 0& (
3 #*N& % ) ) $ ):# N

S1

P1 S1 S2 Pl
AUS AUS AUS

AUS EIN EIN
EIN AUS EIN

EIN EIN EIN

e

1 #2 34
E2 Q
E1l
1 0 0
—Q 1 1
E2 0 1
1 1
44
A
, VE2=Q oder E1+E2=Q E1l

v

E2

- m
HI—‘OOH
- )
v

v

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 7/50



&*+, - . /0%

T % #)
6 0& (
3 #*N& % ) ) ) #
n 5"
S1 K1
J S1 P1
| AUS EIN
:""““"““""“"" EIN AUS
5 P1
\‘\L @7
K1
1 #2 34
El Q
1 0 1
El O——0Q 1 0
5 4 4
, =6 oder E_1:Q El .
Q
© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 8/50



6 4 N Y /0%
& & 2LM& A M P;$4
E1l & E1l E2 2 |, e Q
O——Q 0 0 0 1 1
E2 0 1 0 1 1
1 0 0 1 1
T E2:=0 1 1 1 0 0
9 & | - %
El & El1 | E2 | E1 | - = Q
Q 0 0 1 1 1 1
E2 0 1 1 0 0 0
1 0 0 1 0 0
_ 1 1 0 0 0 0
. E2=0
3 ) ## 9 )
9 #
&' ) 20&(AMP;$4
£1 1 E1l E2 CVE2 |, vE2 Q
O——0Q 0 0 0 1 1
0 1 1 0 0
E2 1 0 1 0 0
1 1 1 0 0
. VE2=0Q
9 % #) ) M# ## CH##
6
%
) ) # ##  0&(Q

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI

SRT 9/50




$30 $ : 3 0

330 3 3 0

& " M'< '30"6 $ 26 '$ 4
9'< '30"6$ #)

31 & =; 1< &

" C#) P30"

## # #: 30"6$ 2M30™ 930"6 $ 4

& P30" ) # . ##) )

L) #) >9 ) >#9 )

Der Integrationsgrad geht bis zu Giber 1.000.000 Bauteile pro IC (Integrated Circuit).
Sie beinhalten aktive und passive Schaltelemente (z.B. Transistoren und Widerstande etc.)
Die Schaltelemente werden auf ein Chip (= Halbleiterplattchen von einigen mm?) zusammengefasst.

Dual- in- Line- Gehause VergréRerung einer IC- Oberflache
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Ergénzen Sie die fehlenden Logikzustéande:

S1. 1 | &
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S22 0| 72 El
S3 1
ST I T S A
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S2 0
S1._ 0 | &
? =
s2_ 1| C )
S3 1
E1 0 | Z
? &
E2_ 7 | 1 A1
E3 1
A 1 | &
? =
B ? ? 1 71
c| ? |
Klasse: Ubungen zu: Datum:
Name: Logische Grundfunktionen Note:
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Fall 1: Es kommen 2 Skifahrer auf S1 und S2.
EOQ.O EO.1 EO.2 Erganzen Sie die Negation(en) mit ROT.
Fall 2: Es kommen 2 Skifahrer auf S2 und S3.
SPS — S7 Ergénzen Sie die Negation(en) mit BLAU.
Fall 3: Es kommen 2 Skifahrer aus S1 und S3.
Erganzen Sie die Negation(en) mit GRUN.
FAWAE LA
Q1
N -
/ )
( H 5
%
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> D " H +
) M # #
Fall 2
Fall 1 E0.0 —1 &
EO.0 1
EO0.1 — 1
E0.0 (..) 1
E0.2 SE— 1
EO.1 (...) 1
() E0.2 S— 1 A4.0
Fall 3
E0.2 (...) —{1 1 A4.0
An der Grundfunktion UND missen 3 Einsen
anliegen, damit die Schranken 6ffnen.
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Schalter S1 offen: P1 =5V, P2 = 0V
Schalter S1 geschlossen: P1 = 0,2V, P2 = 0,65V

Ic = 20 mA kdnnte von Ig = 69 mA gesteuert werden,
aber damit er sicher durchschaltet wird ein (1= 3
verwendet. Somit wird Ry fur 207 nA berechnet.
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Als Steuern bezeichnet man das Beeinflussen einer Einrichtung durch Befehle z.B.: einer Maschine.

Diese kénnen von Menschen oder von einem anderen Geber ausgehen und rufen ein elektrisches,
mechanisches oder hydraulisches Signal hervor.

; 08

Der Fuhrungswert (W) beeinflusst das Steuergerat, und das Steuergerat beeinflusst die Stellgréfe (Y) .
Stellgrof3e (Y) und StorgroflRe (Z) beeinflussen die Steuerstrecke .

W Steuer-
SP StG iz
Z1 Y Steuer- X
— strecke >
C
Stellort StE
< Steuerkette >

Die SteuergrofRe (X) beeinflusst nicht die Stellgroe (Y) .
Es ist keine Ruckflhrung vorhanden!

Offener Wirkungsablauf  keine Riuckfihrung  Kettenstruktur  keine Messung erforderlich
Steuergrof3e beeinflusst Stellgrof3e nicht, Stérungen werden nicht ausgeglichen.

oo 8
Fihrungssteuerung
Haltegliedsteuerung
Programmsteuerung Zeitplansteuerung
Wegplansteuerung

Ablaufsteuerung
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Das Regeln ist ein Vorgang bei dem eine physikalische GroR3e, die Regelgréf3e (X oder R), fortlaufend
erfasst und mit einem Sollwert , der Fihrungsgréf3e (W, SP) , verglichen wird.

Die auftretende Regelabweichung (x ., €) beeinflusst die Stellgréf3e (Y) , wodurch eine Angleichung
der RegelgréRe an die FuhrungsgroRe  bewirkt wird.

Geschlossener Wirkungsablauf (Regelkreis).

Geschlossener Wirkungsablauf ~ Ruckfuhrung erforderlich  Kreisstruktur ~ ohne Messen kein Regeln
RegelgroRRe beeinflusst StellgréRe  StellgroRe wirkt Stérungen entgegen.

1 # ) 8

Energiefluss

v

Stellorgan N Sensor
— — RS >
A Regelstrecke
Messspanne
Y Messumformer
X Signalspanne
RE ( [°

Regeleinrichtung [¢— W/

) 8
Die Rickfihrung muss bei der Regelung, immer im Sin ne einer Gegenkopplung, ausgefiihrt sein.

Es ist gleichgultig, ob die Wirkrichtung am Regler oder am Stellorgan umgekehrt wird. Wichtig ist das im
Regelkreis nur eine einzige Umkehrstelle vorhanden ist.

Xw Steigend ysteigend  Schliel3ventil Umkehr erfolgt am Stellort (Ventil)

Xy Steigend yfallend  Offnungsventil Umkehr erfolgt am Regler
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$ 7 0 8
Genormte Regelungstechnische Signalspannen sind Einheitssignale (z.B.: 4-20 mA,

0,2-1 bar,....), diese werden von Messumformern (Transmitter) erzeugt.

$ 7 D “"4% 4 8

Ein MU formt eine physikalische Eingangsgréf3enanderung in eine proportionale Ausgangsgrofen-
anderung um. MU sind P-Glieder.

EingangsgréRe: Messspanne
AusgangsgroRle: Signalspanne

l Input
1 ## " D %8

tC Hilfsenergie
4—
l Output
"4 ( 8 0,2 — 1 bar (3 PSI bis 15 PSI)
( ( 8 0-20 mA 0/1 -5V
4 — 20 mA 0/2-10V

Anwendung : Alle regelungstechnischen Geréate aller Hersteller wie Regler, Anzeiger, Schreiber
usw. arbeiten innerhalb der genormten Signalspannen.

Vorteile: Beliebige Kombinations- und Erweiterungsmdoglichkeiten, geringe Lagerhaltungskosten.
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Alle Messumformer mit Stromausgang fuhren einen ,Eingepragten Strom" innerhalb der zuldssigen
Birde (= max. Au3enwiderstand).

Widerstandséanderungen  im Ausgangskreis innerhalb der zuldssigen Birde verursachen keine
Stroménderung , da diese vom Spannungsregler im MU ausgeglichen wird.

Prufschaltung: Bei einem simulierten AuRenwiderstand von 0 - 600W muss der Strom | konstant
sein.

" 4 I > 8

2 |DA % |

Schleifenwiderstand Rs = Summe aller Innenwiderstande + Leitungswiderstande.

7 D 7 D%8

Passiver MU (2-Leiter): Die Speisung des MU erfolgt tiber ein Netzgerat, dass fir mehrere MU
verwendet werden kann.

Aktiver MU (4-Leiter): Der MU hat eine eigene Anspeisung (4 Leiter fihren zum MU).
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AusgangsgrofRenénderung ist proportional der Eingangsgréf3enénderung.

XE A - - XA A
Beispiel Kp =2
> t > t
Kp = Xa
XE

Beispiele: MU, P-Regler, Verstarker, Hebel, Spannungsteiler, Trafo...

Reale P-Systeme haben verstarkende Wirkung und erre  ichen nach Anderung der EingangsgroRe
immer einen neuen Beharrungswert. Dieser Ubergang e  rfolgt nicht proportional.

* # o 8

Die Geschwindigkeit der Ausgangsgrof3enanderung ist direkt proportional zur Eingangsgrolie.

XE XA

Vxa = Kj ¢ Xg

v
—
v
—

Ti=4s

<
<«

Y

Vxa = AusgangsgrofRenanderungsgeschwindigkeit = direkt proportional zu Xg

VXA _ Ausgangsan derungsges chwindigke it

K; = Integralbeiwert =
E Eingangsgr 6Re

1
T; = Intgrierzeit = —
K

Integrale Systeme reagieren nur solange die Eingang  sgrof3e gréRer Null ist!

Bei Abschaltung der EingangsgroRRe bleibt der zuletz  t erreichte Wert der Ausgangsgrof3e erhalten.
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Die AusgangsgrofRenanderung ist proportional zur Eingangsgréf3enédnderungsgeschwindigkeit!

XE XE
A

e

XA XA

v
v
—

v
L ——

L
Beispiele: D-Teil eines Reglers, Messwerkdampfung, StoRdampfer..
< 6 4 5 7
N # 3 48
D- Verhalten ist das Gegenteil zum I-Verhalten |- und D-System in Reihe hebt sich auf
* 5 7 8
Xe Xa
Blockbild: ‘ /
5 7 8
Xe Xa
Blockbild: ‘
* 5 7 8

XE XA
Blockbild: ‘ !/

Sinnlos!!!
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Die Regelstrecke ist jener Anlagenteil, in dem die Regelgréfe (R) auf einen verlangten Wert (SP)
gebracht und gehalten werden muss.

Merke: Die Angaben von Storgrof3en erfolgt in der Betragslage der StellgroRe

zB..z =10% Dy = 10% )
(10% Storung kénnten auch durch einen Anderung von Y um 10% erreicht werden.

- # ) 8
Eine Regelstrecke besteht aus dem Stellglied und dem geregelten Objekt .
Stellglied: fir Energie oder Massenstréme.

Stellglied besteht aus: Stellantrieb (Signalumformer)

Stellorgan (Dosierung)
Beispiele: Regelventil, Motor mit Frequenzumrichter, Thyristorsatz, Regelwiderstand.....
Geregeltes Objekt (Energiewandler): beinhaltet die RegelgroéRe (X)

Beispiele: Temperatur eines Ofens, Niveau, Druck im Behélter....

@ # 6 / ) #C 8
Ort und Art der StérgroBe  (richtige Wahl von Mess- und Stellort).
Zeitverhalten der RS (Ubertragungsbereich, dynamischer Bereich).
Verstarkung der RS (Beharrungsbereich, statischer Bereich).
Statisches Verhalten (Beharrungsverhalten):

Darunter versteht man den Ruhezustand, der nach Ablauf der Einschwingzeit fiir eine
bestimmte StellgrélRenanderung auftritt.

Dynamisches Verhalten (Zeitverhalten):

Darunter versteht man die zeitliche Abhangigkeit der RegelgréRe von StellgrolRenanderungen.
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Bei stetigen Reglern kann der Reglerausgang (Stellsignal Y) jeden Wert zwischen
0% und 100 % (4-20 mA,; 0,2-1 bar) annehmen.

0 ) 8
Die Anderung der StellgréRe Y ist immer proportional zur Regelabweichung x,,

Reagiert bei Storungen schnell und kraftig. Hohe Stabilitat.
Kann bei Stérungen oder Fuhrungswertanderungen keine Soll- Istwertgleichheit herstellen.

Grofier P-Bereich:
Regler greift schwach ein

Kleiner P-Bereich:
Regler greift stark ein
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Die Stellgeschwindigkeit ist proportional zur Regelabweichung. Der I-Regler gleicht Stérungen ohne
bleibende Regelabweichung aus reagiert aber langsamer wie ein P-Regler.

Beispiel: Fullstandsregelung

) Polentiomeler
L-T .
Stelimolor
u -Tb' -
L-[ ;
Yy
:
—
Schwimmer & || Zuflud
—
.
}
-— -d X
et |
—
Abfluf
. St hwindigkeit v,
RegelgriBe x ellgesc ‘:::ﬁ) eit v,
22 em 50 min-1
2] em 50 min-1
20 em 40 min-1
19 em 30 min-1 z. B. Linkslauf
18 em 20 min-1
17 em 10 min-1
16 ecm
(Sollwert) Stillstand
15 em 10 min-1
14 em 20 min-1
13 em 30 min-1
12 cm 40 min-1  z. B. Rechtslauf
11 em 50 min-1
10 em 50 min-1

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 33/50



* ) 8
Parallelschaltung eines P-Reglers und eines I-Reglers (elektronisch).
Ermoglicht kiirzere Ausregelzeiten und bessere Stabilitat im Vergleich zum reinen
I-Regler. Hinterlasst keine bleibende Regelabweichung im Vergleich zum P-Regler.

Tn (Nachstellzeit): ist jene Zeit die ein PI-Regler schneller ist als ein reiner I-Regler.

P-Anteil =

I-Anteil =

[ _ _Additionsstelle

) 8

Parallelschaltung eines P-Reglers und eines D-Reglers (elektronisch).

Der PD-Regler reagiert auf Betrag und Geschwindigkeit der Regelabweichung.

D-Teil wirkt dampfend und benétigt sehr schnelle Stellorgane.

P-Verstarkung kann erhéht werden, wodurch sich die Proportionalabweichung verringert.

Tv (Vorhaltezeit): Um diese Zeit ist ein PD-Regler schneller als ein reiner P-Regler.
* ) 8

Parallelschaltung eines P-Reglers, I-Reglers und D-Reglers.

Der PID - Regler reagiert auf Betrag, Zeit und Geschwindigkeit der Regelabweichung.

Der PID - Regler bringt gegentiber den PI-Regler eine Verbesserung der Regelgiite um eine
Streckenordnung ist aber relativ schwer einzustellen.

Vorhaltezeit T, darf 1/3 der Nachhaltezeit T, nicht Ubersteigen.
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Bei unstetigen Reglern ist die Stellgro3e nur in groben Stufen einstellbar. Sie sind billig, einfach im
Aufbau, Wartungsarm und haben eine geringe Regelgute.

Anwendung: Im industriellen Bereich fir langsam reagierende Regelstrecken
zB.: Temperaturregelstrecken.

5C 0" 8 zB.:EIN U AUS

Bimetallregler, Ausdehnungsstabregler, Flissigkeitsstabregler, elektrische Zweipunktregler...

Prinzip:
Heizwiderstand
—{ 1
Warmestrom
220V~ \RERRER
=" K ONtakte
Bimetall o
Kennlinie:
yaA Xe
Y
| I
0 L I »>
Xun W Xop X

Xo...0berer Schaltpunkt
Xu...unterer Schaltpunkt
Xsh--SChalthysterese
Xsq--Schaltdifferenz

Schalthysterese ist erforderlich um standiges EWgAschalten zu vermeiden.

0" 8 zB.: HEIZEN U AUS U KUHLEN

Fallbligelregler, elektr. Dreipunktregler, Schrittregler...
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Analoge Sensoren wandeln die physikalischen Gréf3en in ein analoges elektrisches Signal
(Strom,Spannung) um.

0- & 7578

Fur grof3e Winkel und Strecken vewendet man passive Potentiometer (Dreh- oder Langenpoti's), fir
kleine Winkel und Strecken werden Feldplatten (magnetabhangige Widersténde) eingesetzt.
Es kénnen Langen von 5mm bis 4m und Winkel von 0°- 355°gemessen werden.

2% 2% ? $ && & 75.J8

Krafte, Driicke, Dehnungen und Drehmomente werden mit Dehnungsmessstreifen (DMS), welche ihren
Widerstand (Lange oder Querschnitt) verandern, ermittelt.

DMS haben einen genormten Widerstand von 120W, 350Wund 600W.

Fur sehr kleine Messpunkte werden Halbleiter-DMS eingesetzt. Sie besitzen eine ca. 100-fache héhere
Empfindlichkeit gegeniber herkdmmlichen DMS.

Bei Dehnungsmessstreifen werden verschieden Arten von Briickenschaltungen eingesetzt (Viertel-, Halb-
und Vollbriickenschaltungen).

3& & 75 .18

Je nach Einsatzbereich werden verschieden Sensoren eingesetzt:
Thermistoren von -50°bis 150C (passiv)
Widerstandsthermometer von -200 bis 600C (passiv)
Thermoelemente von -50°bis 1200C (aktiv)
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Thermistoren:

Thermistoren sind HeiRleiter (NTC) und Kaltleiter (PTC) also Halbleiter, welche Ihren Widerstandswert je
nach Temperatur (Anderungen von 0,0001 K) erhéhen oder verringern.

Anwendungen: Kérpertemperatur, Gerate und Anlagen, Leistungsmessung bei Mikrowellen,
Uberlastschutz, Stromungsmessung in Fliissigkeiten.....

Widerstandsthermometer:

Bestehen aus reinen Metallen, meist Edelmetallen wie Platin und Nickel, das . Pt100 oder Ni100 haben
bei 0T einen Widerstandswert von 100 W (Nickel wurde leider aus der Normung herausgenommen, da
Ihre Kennlinie nicht so linear verlauft).

Anwendungen: Ofen, Klimaanlagen,...

Thermoelemente:

Sind aktive Sensoren, die Warmeenergie in elektrische Energie umwandeln. Im Thermopaar (z.B.: Eisen
und Konstantan) tritt bei Erwdrmung eine ganz kleine Thermospannung (nV/K) auf. Bis zum
Messumformer muss eine Ausgleichsleitung aus dem gleichen Materialien des Thermopaares verlegt
werden, um eine zusétzliche Thermospannung an den Messflhlern zu verhindern.

Anwendung: Kesselanlagen, Industriedfen,... (hohe Temperaturen)

9 1 > 8

Binare Sensoren liefern am Ausgang eine 0 (Low) oder 1 (High). Sie enthalten Schalter, die auf die
Messgrol3e reagieren.

Bindre Sensoren werden als Naherungsschalter und somit verschlei3frei ausgefihrt.

Induktive Naherungsschalter:

Ein Metallteil vor der Schaltflache andert die Induktivitat eines Schwingkreises. Alle Metallarten fiihren zu
einem Schaltvorgang.

Anwendung: beriihrungslose Endschalter

Kapazitive Naherungsschalter:

Sobald sich ein Gegenstand (metallisch oder nichtmetallisch) annahert, wird das Dielektrikum im
Kondensator verandert und ein Schaltvorgang ausgelost.

Anwendung: Naherungsschalter fir fliissige und feste Stoffe wie, Kunsstoff, Holz, Stein Metall, Ol,....

Optische Naherungsschalter:

In der Industrie werden 3 Arten von Licht-Sensoren verwendet:

Lichttaster:

Bestehen immer aus zwei Teilen, einen Sender und Empféanger in einem Gehause. Der vorbeizuehende
Gegenstand reflektiert das pulsierende Licht einer Infrarotdiode. Der Fototransistor kann Licht von einer
maximalen Entfernung von 2m aufnehmen.

Reflexions-Lichtschranke:

Das Licht wir hier von einem Reflektor zum Empfanger zurtickgeworfen. Der Reflektor kann maximal 5m
entfernt montiert werden.

Einweg-Lichtschranke:

Sender und Empfanger werden von einander getrennt montiert. Maximale Entfernung ist 40m. Die
Unterbrechung des Lichtstrahles I6st den Schaltvorgang aus.

Anwendung: Fordereinrichtung, Toilettespulungen,..

9 8

Digitale Sensoren liefern binarcodierte Messwerte als Zahlwerte.
Dies kann auf zwei Arten erfolgen:

Inkrementale Messung
Inkrementale Messung erfolgt durch das Zahlen von Lichtimpulsen. Die Anzahl der Impulse sind ein MaR3
fuir den zurtickgelegten Weg.

Absolute Messung
Absolute Messung erfolgt durch das Auslesen von Dualzahlen mit Lichdurchlassigen und
lichtundurchlassigen Stellen auf Codescheiben. Jede Dualzahl entspricht einer Position des Weges.

© RV BS Gmunden 1 ADZCZI SRT 37/50



1. Filter 6.... Absperrventil
2. Verdichter 7....... Speicher
3. Elektromotor 8....... Druckschalter
4 ... Kahler 9.... Druckbegrenzungsventil
5...... Kondensatabscheider
34 " SR 8

In pneumatischen Schaltplanen wird nicht die gesamte Drucklufterzeugung gezeichnet, sondern man
zeichnet das Sinnbild fiir den Anschluss an eine pneumatische Energiequelle (Druckquelle).

@

Druckluftanschluss + Wartungseinheit

z.B.:
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lhre Aufgabe ist es, die Druckluft von flussigen wund festen Bestandteilen zu reinigen, den
schwankenden Luftdruck  zu regeln und im Bedarfsfall die Luft mit Ol anzureichern.

8

Druckluftfilter - Druckluftregler - Druckluftdler

1. Durch Ol, Wasser, Feststoffe (Zunder) verunreinidpieckluft.
2. Saubere Druckluft (ca. 97%) mit Druckluftschwankeng
3. Saubere und trockene Druckluft, auf gewilinschtereistiruck geregelt.

4. Saubere, getlte Druckluft.

DRUCKLUFTFILTER
Sie dienen zum Ausscheiden von Wasser- und Scheilaban.

Funktion : Die einstromende Druckluft wird durch ein Dralitte in
Wirbelung versetzt, das in der Luft enthaltene Kemght und die
Staubteilchen werden gegen die Wand geschleuddrisammeln
sich am Behalterboden. Durch feinporige Filter winie
angesaugte Luft zusatzlich noch von festen Stajeeinigt.

DRUCKLUFTREGLER

Sie dienen dazu den Sekundardruck unabhéngig vomaRiruck auf einen konstanten Wert zu
regeln.

Funktion : Die Regelung erfolgt Uber die Membrane, deren eSeibm
Arbeitsdruck beaufschlagt wird und auf die andeséeSwirkt eine
Feder. Ist der Arbeitsdruck zu grof3, driickt die Ndesme den
Ventilteller auf den Sitz, bei zu geringem Druclohdie Feder Uber
die Membrane den Ventilteller ab.
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DRUCKLUFTOLER
Zur Anreicherung der Druckluft mit einem Olnebel.

Funktion : Die durchstromende Luft saugt das Ol tropfenweigeer ein
Saugrohr an, zerstaubt es und fuhrt es mit.

34 " 8
Vereinfachtes Sinnbild :

Komplettes Sinnbild :

Sicherheitseinrichtungen tberprifen;
Filter reinigen;

Druckregler einstellen;

Oler auffullen;

Endstellungen kontrollieren;

Endschalter reinigen;

Schalldampfer kontrollieren und reinigen;
Anlage auf Dichtheit prifen;
Kondensatablass Uberprifen;

Rohrleitungen in Druckluftanlagen sollen 1-2% Glefé@ufweisen, damit das Kondenswasser am
Ende gesammelt wird.

. : \ o j ~ Abzweigung

// L~
|- A
~ e
- ~

L
Bei langeren Leitungen und grof3en Maschinen ist oft ein Zwischenspeicher notwendig.
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3 / 2 -Wegeventil

T T __\‘ \/\/\ II\AnzahId. Schaltstellungen

\
\/ \/ N Anzahl der Anschlisse, ohne Steueranschluss

* 34 8
"A
alte Bezeichnung: neue Bezeichnung:
(ISO 5599)

Eingang : P (P1,P2,..) 1
Ausgang : A B, C.. 2,4 ..
Entluftung: R,S, T.. 3,5...
Steuerleitung: Z, Y, X... 12,14 ...
Nullstellung : (nur fir 3/2 Wegeventile)

a) Sperrnullstellung

b) Durchflussnullstellung
Betatigungsarten

a) Manuelle Betatigung

b) Mechanische Betétigung

C) Elektrische Betéatigung

d) Pneumatische Betatigung
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ARBEITSTEIL — 1.0,2.0 ...
STEUERTEIL » Ll 11,21 ...
Signalteil VOR & + W 1.2, 1.4 0d. 2.2, 2.4..
Signalteil RUCK & + W 1.3,1.50d. 2.3, 2.5..
| |

Versorgungsteil | @ 0.1,0.2 ...

Grundsatzlich unterscheiden wir zwischen:
A) WEGEVENTILE
B) SPERRVENTILE
C) STROMVENTILE (Drosselventile)

D) DRUCKVENTILE (Druckregelventile)
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Sperrnullstellung Durchflussnullstellung
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Das Schwenken der Rollbahn soll willensabhangigr Ukester erfolgen. Bei Loslassen des
Tasters soll die Stellung beibehalten werden.

Lageskizze :
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Schaltplan :

(R RN Ly e ERN

o{o++—

LOsung :

Wird das Ventil 1.2 betétigt, wird Ventil 1.1 am Steuereingang umgesteuert. Der
doppeltwirkende Zylinder bringt die Weiche (Rollbahn) in die zweite Position. Diese
Position wird solange beibehalten, bis das nachste Signal von Ventil 1.3 eingegeben wird.

4

1
g
@:‘T“\ @:‘T“\\
E g
O IIGM
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Jedes Ventil das mit beidseitiger Druckbeaufschlagung arbeitet, nennt man Impulsventil
oder Speicher. Die Ansteuerung erfolgt fast immer tber ein 3/2 Wegeventil.

Bei Betatigung des Tasters soll der doppeltwirkende Arbeitszylinder ausfahren und bei
Erreichen der vorderen Endstellung selbststandig wieder in die Ausgangsposition
zuruckkehren.

|
-l>‘l J7<1—
(a RN | Ry
< <
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Zeitglieder : Verzdgerungszeit ist abhangig von Volumen und Druck.
Schnellentlufterventile : Um grol3e Zylinder schnell entliften zu kbnnen.
Wechselventil : entspricht einer ODER-Funktion
Zweidruckventil : entspricht einer UND-Funktion

Drosselruckschlagventil : hiermit wird die Zuluft oder Abluft gedrosselt, dadurch
erreicht man eine Geschwindigkeitsdnderung im Arbeitszylinder.

¥ 0 "4

Haufig werden Kombinationen von pneumatischen und elektrischen
(elektropneumatische Steuerungen) angewendet. Die in diesem Fall zum Einsatz
kommenden Elektromagnetventile werden von einem Druckknopf, Endschalter, oder
auch einem Kleinschiitz betéatigt.

Beispiel: Steuerung eines Zylinders mit einem 5/2 - Wege-ventil, einseitig durch
Elektromagnet gesteuert, Ruckflihrung durch Luftfeder.

sllL )

v

Diese Art der Steuerung wird angewendet, wenn z.B.: bei Stromausfall ein
ausgefahrener Zylinder sofort einfahren soll und beispielsweise eine Klappe schliel3en
muss.

Eine elektropneumatische Steuerung ist einer rein pneumatischen Steuerung immer dann
vorzuziehen, wenn die zu verlegenden Steuerleitungen sehr lang sind, und die
Schaltzeiten kurz gehalten werden missen.
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