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6. Nové aplikacie

Pneumatika pokracuje vo svojom taZzeni a nadobuda Coraz vy-
znamnejsie postavenie v priemyselnych aplikaciach, kde sa dote-
raz najcastejSie vyskytovali elektromechanické a elektronické
zariadenia v ramci vyrobnych systémov a automatizovanych vy-
robnych liniek. Vdaka novému vyskumu a dostupnosti inovova-
nych komponentov je pneumatika pripravend na uplatnenie v no-
vych aplikdcidch a oblastiach. V§razné zlepSenia sa ocakavaji
v nasledujucich oblastiach:

¢ robotika,

e rizikové prostredie,

¢ dopravné prostriedky (motorové vozidla, vlaky, lode),

* polnohospodarstvo,

e textilny priemysel,

* vysokorychlostné systémy (rotacné aj linearne),

* meranie prietoku,

* bioinZinierstvo.

Robotika nadalej ptita znaény zdujem, Specidlne v nepriemysel-
nych aplikdciach, ako napr. bezpe¢nost, zdbavné parky, tdrzba
. budov, zachrandarstvo a pod.
V tomto kontexte zohrava
doélezitd dlohu napr. adaptiv-
ne zachytdvacie rameno vy-
bavené snimaémi [32], [33].
Ako priklad moZno uviest
¢lankovani ruku pouzitd
na manipuldciu s krehkymi
objektmi (obr. 16).

Obr. 17 zobrazuje telemani-
pulétor so Siestimi stupfiami
volnosti vyuzivajici piestové
linearne pneumatické moto-

Obr.16 Clankovana
senzoricka ruka

. ry a lopatkové striedavé mo-
. tory s harmonickymi prevo-
dovkami [34].

'. V oblasti pneumatickej ma-
nipuldcie boli vyvinuté rych-
le a citlivé systémy na prena-
$anie mechanickych kompo-
- nentov v ramci automatizo-
vanych montdznych liniek,
nafukovacie systémy na pra-
skové a granulové materialy
a na prenédsanie potravinar-
skych vyrobkov, napr. pece-
ného tovaru [35]. Integracia
optickych a pneumatickych

Obr.17 Pneumaticky
telemanipulator

systémov zabezpecuje vhodnost pouzitia v prostredi s rizikom vy-
buchu alebo s vysokou intenzitou elektromagnetického Ziarenia
[36]. V prostredi s nebezpecenstvom vybuchu mozno pouzit aj
systémy, ktoré su iskrovo bezpecéné vdaka rozhraniu vyzadujtce-
mu extrémne nizky elektricky prid. DalSou, velmi sfubnou je ob-
last dopravnych prostriedkov, kde pneumatika nadobida najmé
pri automobiloch uzitkovych automobiloch a kolajovych vozid-
nych systémoch tento zdujem nie je dany len z hladiska vertikal-
neho pruzenia, ale tieZ rozsirenim na aktivne bo¢né pruZenie pre
vysokorychlostné vlaky [39]. Blokova schéma skisky pneumatic-
kého tlmenia je na obr. 18.

Dal3ou zaujimavou aplikéci-
ou je fluidny kataliticky kon-
vertor (zmiesavac), ktory za-
bezpeluje vyvazeny vykon
pri nizkom prietoku a nizkej
teplote [40]. Spomenut moz-
no aj aplikiaciu v obvodoch
dodavky paliva, kde fluidny
princip a PWM ventily moz-
no vyuzit na znizenie tniku
znecistujdcich latok a na za-
bezpecenie vykonnejsej do-
davky paliva.
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Obr.18 Testovacia schéma
na pneumatické tlmenie

Pneumatiku mozno v konec-
nom dosledku aplikovat aj na
ovlddanie pruznych plutiev
v zdokonalenych vysokou-
¢innych lodnych pohonnych
systémoch (obr. 19).

Obr.19 Prototyp pruznej
pneumatickej plutvy

Aplikacie pneumatiky v ob-
lasti polnohospodarstva siahaji od uchopovacich zariadeni
naovocie a zeleninu a automatizovanych sejacich zariadeni az
po systémy na triedenie a dopravu produktov rozliénych druhov.
Vcelku zlozitym problémom sa stal aj zber ovocia, ktoré mozno
velmi lahko poskodit, ktoré ma rozny tvar a je rozne rozmiestne-
né na poli v zdvislosti od terminu zberu.

Pri volbe najlepsej konstrukcie na mechanizovany zber napr.
hrozna treba zohladnit viaceré suvislosti a spolo¢ne s tymto vybe-
rom rie$it aj dalSie sdcasti, napr. zberacie zariadenie, a to v stuvi-
slosti s ukladanim, dovolenym pritlakom, stupfiami volnosti,
polohovanim jednotlivych stcasti, kontaktnym povrchom, pouZi-
tymi materialmi a pod. [41] — [43]. Na obr. 20 je zobrazeny priklad
zberacej jednotky pozostavajicej z dichadiel (na odstraniovanie
listov z reznej zony), noznic (na odrezavanie ovocia), zdsobnika —
podnosu (na zachytdvanie oddeleného ovocia).
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Preto musi byt zdsobnik zhotoveny z materidlu prijatelného pre
potraviny, musi mat nosnost schopnd uniest hmotnost strapca
hrozna, primerant formu (tvar) zabranujicu pomliazdeniu ovo-
cia, nizku hmotnost na lahkd manipulaciu, teda musi mat taka
jednoduchost, ktord umozni takito konstrukciu realizovat s pri-
jatelnymi finanénymi investiciami. Po zvazeni r6znych vyhotove-
ni zasobnika sa ako vysledné a najlepsie rieSenia javi toto: s upev-
nenim zasobnika, rotdciou
0 90° tak, Ze pri zbierani je
zasobnik v horizontéalnej po-
lohe a pri vykladani ovocia
vo vertikalnej; pevnymi Cas-
* fami; dvomi pneumaticky
ovlddanymi zapadkami, za-
tvorenymi  pocas  zberu
a otvorenymi pocas vyklada-
nia. Cely pohyb zabezpecuji
pneumatické akcéné Cleny,
riadené elektropneumaticky-
mi ventilmi. Dal§i ventil je
pouzity na napdjanie kom-
presora (obr. 20).

Obr.20 Pneumaticky okruh
s elektropneumatickymi
ventilmi pouzity na riadenie
automatického cyklu

zberu ovocia

Obr.21

Vsetky ventily st ovlddané povelmi z programovatelného logic-
kého automatu (PLC) (obr. 21), ¢o vytvara kompletny automati-
zovany systém zberu. Spomenuty zachytdva¢ bude umiestneny
na ¢lankovanom robotickom ramene, pohybujicom sa so systé-
mom na spracovanie obrazu.

Systémy na béaze pridiaceho vzduchu tvoria ziklad v textilnom
priemysle, kde sa pouzivaji na prepravu, vyber a manipuldciu
s nitami a vldknami. Aplikicie v tejto oblasti sa rozvijaji velmi
slubne, a to vdaka vSestrannosti vézieb medzi pridmi vzduchu
a textilnymi produktmi.

Vyrazny ndarast aplikicii bol zaznamenany aj v oblasti systémov
na vysokorychlostné polohovanie, ¢i uz ide o linearne (pre posu-
ny) alebo rotacné (pre vysokorychlostné vretend) systémy. Lozis-
ka so stla¢enym vzduchom moézu preklenit obmedzenia, ktoré si
badatelné pri gulockovych loziskach. V niektorych pripadoch sa
predpokladd, ze mozno dosiahnut rychlost otdc¢ania az 80 000
—100 000 rpm s vyraznym zvySenim radidlneho vykonu. Tieto
systémy mozu byt pasivne [44] alebo aktivne [45].

V oblasti merania prietokov mozno oc¢akavat aplikacie fluidnych
prietokomerov, ktoré budd kompaktné, jednoducho instalovatel-
né, s vysokou presnostou a spolahlivostou, a to najmé vdaka sku-
tocnosti, Ze neobsahujui ziadne pohyblivé alebo deformovatelné
Casti. Takéto zariadenia budu tiez schopné prenasat referencné
udaje do vzdialenych miest [46], [47].
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Obr.22 Prototyp prenosného objemového
plne pneumatického respiratora

V oblasti biomediciny sa znovu za¢ina venovat viac$ia pozornost
pneumatickym a elektropneumatickym respirdtorom so zabudo-
vanymi mikropneumatickymi obvodmi [48] a PCM ventilmi.

Na obr. 22 je zobrazeny prenosny, plne pneumaticky ovlddany res-
pirator na zachranné ¢innosti. Prenosné bezpecnostné respiratory
sd zariadenia na udrZanie zivota pouzivané v sanitkach, helikop-
térach a pod. na resuscitdciu obeti nehod. Respirator zobrazeny
na obr. 22 je systém s riadenim dodavaného objemu podla pa-
cienta urceny pre deti aj dospelych. Poskytuje tri alarmy (strata
masky, maximdlny tlak a spotreba plynovej tlakovej flase), para-
metre respirdcie mozno nastavit v Sirokom rozsahu rezimov.
Takto moZzno regulovat respirdciu od 3 do 80 cyklov/min. a pomer
I : E (¢as vdychu/Cas vydychu) od 1/5 po 2/1. Navyse rozsah prie-
toku mozno regulovat podla kalibra¢nej mierky tak, Ze pomer
I: E sa m6Ze menit bez vplyvu na mnozstvo pritekajiceho vzdu-
chu k pacientovi.

Na testovanie prototypov respiratorov treba pouzivat mechanicky
alebo pneumaticky model pacienta. Ak sa pouziji pevné zasobni-
ky, model by mal byt zostrojeny s velmi velkym objemom (50 dm?
pre model plticneho laloku dospelého ¢loveka), aby sa dosiahli po-
zadované parametre realizovaného modelu respira¢ného systému
s vysokym stupniom presnosti, a to aj pri pouziti mimo laboratér-
neho prostredia [49], [50].

Na obr. 23a je zobrazeny testovaci model s premenlivym obje-
mom. Ide o relativne lahké a kompaktné zariadenie, ¢o ho pred-
urcuje vykondvat kontrolu mechanickych respirdtorov priamo
na mieste. Zmena objemu sa pri tomto prototype (obr. 23b) dosa-
huje pomocou zhodnych gumovych mechov (1), rozsah pohybu je
obmedzeny tromi vhodnymi pruzinami A — B — C, aby bolo moz-
né simulovat objem plicneho laloku dospelého ¢loveka, dietata
a dojcata. Pruziny st usporiadané do série a oddelené vhodnymi
rozperami (2). Volba objemu sa dosahuje tromi hriadelmi (3),
z ktorych kazdy je vybaveny dvomi zarazkami (4) umiestnenymi
na dvoch réznych drovniach a pootoc¢enych o 180°. Zarazky vda-
ka vhodnému riadeniu blokuja platnicku (5) (objem 1 = dojca)
alebo platnicku (6) (objem 2 = diefa). Ak st uvolnené obidve plat-
ni¢ky (5) a (6), zvoleny je objem 3 = dospely. Rotaény pohyb (3)

a) prototyp testera prenosného ventildtora
(okyslicovaca ?)

Obr.23

b) vnitorné usporiadanie
prenosného testera



sa dosahuje pomocou elektrického motora. Pohon sa prenasa
z jedného hriadela na ostatné ozubenym pasom (7) a tromi reme-
nicami. Pomocou $pecidlne vyvinutého softvéru umiestneného
v testeri mozno ovladat vyber objemu, reset snimaca, viaceré na-
stavenia roznych parametrov a experimentéalnych testov. Cela jed-
notka je riadena z konzoly pozostavajicej s podsvieteného disple-
ja a klavesnice s dvadsiatimi tlac¢idlami. Pomocou klavesnice
mozno volit rézne typy testov, ktoré mozno na zariadeni realizo-
vat (beZny, samoopakujtci sa, asistovany, trendovy test, test ne-
tesnosti/posunu) s odporom a objemom vzduchu zodpovedajiicim
pre kazdy z uvedenych troch pri-
padov (dospely, dieta, dojca).

Starnutie populécie v priemysel-
nych krajinich a vzrastajica po-
zornost venovana problematike
rehabiliticie nds nuti zaoberat
sa Gplne novou skupinou uloh.
Medzi tie dolezité patri potreba
vyvinut interaktivne asistencné
zariadenie pre starych a invalid-
nych [udi a na pomoc v préci pre tych, ktori sa starajd o ludi v ni-
dzi. Schopnost prispdsobenia pneumatickych systémov z nich ro-
bi hortcich kandidatov na pouzitie v situaciach, kde je stile
moznost a potreba kontaktu s postihnutymi pacientmi [51] - [54].

Obr.24 Aktivna
,,krokova‘“ protéza

4¢¢

Pre invalidov bola tiez vyvinuta aktivna ,,krokova“ protéza, ktorej
pohyb sa uskuto¢nuje prostrednictvom pneumatickych akénych
¢lenov [55] (obr. 24).

Zaver

Sucasné trendy smeruju k optimalizicii komponentov integrova-
nim novych materidlov a réznych technoldgii, ako aj smerom
k miniaturizicii, integracii snimacov a riadenia a v§voju zlepSe-
nych akénych ¢lenov na $pecidlne tcely. Mnozstvo zdkladnych
problémov nadalej zostdva otvorenych a si novymi hranicami
pneumatiky. Tieto otvorené otazky sa tykaji najmé trenia, pro-
blematiky napdjania a zivotného prostredia a novych aplikacii.
Najma trenie je stile prekazkou pri vyvoji komponentov s vyso-
kou ucinnostou. Preto treba venovat usilie na vysporiadanie sa
s problémami tesnenia. Problémy spotreby energie zase smeruji
k vyvoju rozhrani s takmer nulovou spotrebou, zdrojov stlacené-
ho vzduchu prispdsobujicich sa pracovnému tlaku a nizkotlako-
vej pneumatiky na upratovanie v domécnosti a bezné vyuzitie.
Riesenia zahfnajtce problematiku zivotného prostredia a nebez-
pecenstvo elektromagnetického ziarenia mézu byt dobrymi sti-
mulmi pri vyvoji optopneumatickych systémov.

Pozornost sa v kone¢nom dosledku musi venovat vyvoju flexibil-
nych akénych ¢lenov s vysokym pomerom vykonu a hmotnosti
v novych aplikdcidch mimo priemyslu a v neStruktirovanom pro-
stredi (aplikicie v oblasti bioinZinierstva, zdbavné parky, vysoko-
vykonné lodné pohony a pod.).

Z toho vyplyva, ze pneumatika je Zivou, rasticou technoldgiou
vdaka pokracujicemu prilevu zlepsenych prvkov a silnému zabe-
ru do oblasti novych aplikicii, v ktorych sa nachddza mnozstvo
v§znamnych podnetov na realizciu dal$ieho vyskumu a vyvoja.
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