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(57) Пневморегулятор тиску, що містить дві пари
ланок сопло-заслінка, кожна з яких розміщена в
герметичній камері, два опорних джерела пневмо-
живлення, який відрізняється тим, що додатково
містить два електроприводи, перший і другий при-
строї попереднього дроселювання, ресивер, при
цьому виходи електроприводів кінематично
з'єднані з заслінками ланок сопло-заслінка, герме-

тична камера першої ланки пневматично з єднана
з першою камерою першого пристрою попереднь-
ого дроселювання, що містить першу і другу каме-
ри, розділені мембраною, сопло і компенсаційну
пружину, друга камера першого пристрою попе-
реднього дроселювання пневматично з'єднана із
соплом першої ланки сопло-заслінка, герметичною
камерою другої ланки сопло-заслінка, ресивером,
першою камерою другого пристрою попереднього
дроселювання, який містить першу, другу і третю
камери, першу пружину, розташовану в першій
камері, мембрану, що розділяє першу і другу ка-
мери, сопло, заслінку і другу пружину, що розта-
шовані в третій камері, друга камера другого при-
строю попереднього дроселювання пневматично
з'єднана із соплом другої ланки сопло-заслінка,
третя камера - із другим джерелом пневможив-
лення, перша камера першого пристрою поперед-
нього дроселювання пневматично з'єднана з пер-
шим джерелом пневможивлення

Винахід відноситься до пневмоавтоматики і
може бути використаний для регулювання вихід-
ного тиску в генераторах стимулюючих сигналів
тиску у наземних автоматизованих системах кон-
тролю аерометричного устаткування літальних
апаратів, у системах напівнатурного моделюван-
ня польотів літальних апаратів і як зразковий за-
сіб виміру тиску

Відомий клапан, що збільшує тиск, який потім
виконує функції регулювання вихідного тиску в
генераторах тиску (Заявка №54-14716, 1979р,
Японія, F 15 В 5/00)

Недоліком відомого пристрою є обмежені
функціональні можливості

Найбільш близьким по технічній суті і резуль-
тату, що досягається є пневморегулятор (Заявка
№61-23401 В, 1986р , Японія, МКИ F 15 В 5/00),
призначений для регулювання вихідного тиску,
що містить два сильфони, у які надходить тиск,
ланку, що сприймає керуючий вплив сильфонів і
через шарнірні з'єднувачі впливає на заслінки
одночасно двох ланок сопло-заслінка

Недоліками відомого пристрою є твердий кі-
нематичний зв'язок між керуючими сильфонами і

заслінками ланок сопло-заслінка, що визначає
велику витрату повітря, наявність мертвих ходів у
кінематичних парах передачі керуючих впливів на
ланки сопло-заслінка визначає зону нечутливості
пристрою і, як наслідок, запізнювання в керуванні
витратою повітря і мала швидкодія, відсутність
електронного керування витратою повітря ви-
ключає можливість оперативного керування ви-
тратою повітря

В основу винаходу поставлено задачу ство-
рити пневморегулятор тиску шляхом введення
нового складу елементів та нової організації вза-
ємозв'язків між ними, забезпечити зменшення
витрати повітря, підвищити швидкодію, зробиш
можливість керування витратою повітря за допо-
могою електронного пристрою

Поставлене завдання вирішується тим, що
пневморегулятор тиску, що містить дві пари ла-
нок сопло-заслінка, кожна з яких розміщена в
герметичній камері, два опорних джерела пнев-
моживлення, згідно з винаходом має два елект-
роприводи, перший і другий пристрої попере-
днього дроселювання, ресивер, при цьому
виходи електроприводів кінематично з'єднані з
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заслінками ланок сопло-заслінка, герметична
камера першої ланки пневматичне з'єднана з
першою камерою першого пристрою попередньо-
го дроселювання, що містить першу і другу каме-
ри, розділені мембраною, сопло і компенсаційну
пружину, друга камера першого пристрою попе-
реднього дроселювання пневматично з'єднана із
соплом першої ланки сопло-заслінка, герметич-
ною камерою другої ланки сопло-заслінка, реси-
вером, першою камерою другого пристрою попе-
реднього дроселювання, який містить першу,
другу і третю камери, першу пружину, розташо-
вану в першій камері, мембрану, що розділяє
першу і другу камери, сопло, заслінку і другу пру-
жину, що розташовані в третій камері, друга ка-
мера другого пристрою попереднього дроселю-
вання пневматично з'єднана із соплом другої
ланки сопло-заслінка, третя камера - із другим
джерелом пневможивлення, перша камера пер-
шого пристрою попереднього дроселювання пне-
вматично з'єднана з першим джерелом пневмо-
живлення

Заявлений пневморегулятор тиску має новий
склад елементів та нову організацію взаємозв'яз-
ків між ними, тобто містить нову сукупність ознак,
які забезпечують нові технічні властивості вина-
ходу Технічний результат, як наслідок цих влас-
тивостей - зменшення витрат повітря, підвищен-
ня швидкодії, спроможність керування витратою
повітря за допомогою електронного пристрою

На фіг представлена принципова пневмати-
чна схема

Пневморегулятор тиску містить ланку сопло-
заслінка 1, поміщену в герметичній камері 3, лан-
ку сопло-заслінка 2, поміщену в герметичній ка-
мері 4, джерела пневможивлення 5, 6, електро-
приводи 7, 8, кінематично з'єднані ВІДПОВІДНО З
заслінками ланок сопло-заслінка 1, 2, пристрою
попереднього дроселювання 9, 10, при цьому
перший пристрій попереднього дроселювання 9
містить камери 12, 3, розділені мембраною 14,
сопло 15, пневматично з'єднане з джерелом пне-
вможивлення 5, компенсуючу пружину 16, другий
пристрій попереднього дроселювання 10, камери
17, 18, 19, пружину 20, при цьому камери 17, 18
розділені мембраною 2 1 , сопло 22, заслінку 23 і
пружину 24, герметична камера 3 пневматично
з'єднана з камерою 12 пристрою попереднього
дроселювання 9, камера 13 якого пневматично
з'єднана із соплом ланки сопло-заслінка 1, герме-
тичною камерою 4, ресивером 11 і камерою 17
пристрою попереднього дроселювання 10, каме-
ра 18 якого пневматично з'єднана із соплом лан-
ки сопло-заслінка 2, а камера 19 - із джерелом
пневможивлення 6

Пристрій працює наступним чином
Розглянемо вихідний стан пневморегулятора

тиску, коли тиск від джерел пневможивлення 5, 6
не подається

1) у пристрої попереднього дроселювання 9
мембрана 14 пружиною 16 віджата від сопла 15 і
підведення тиску (вакууметричного) реалізується
в камеру 9 і герметичну камеру 3 від джерела
пневможивлення 5 При цьому вихідний стан
ланки сопло-заслінка 1 такий, що герметична
камера 3 пневматично відключена від ресивера

11 камери 13 пристрою попереднього дроселю-
вання 9, камери 17 пристрою попереднього дро-
селювання 10 і герметичної камери 4,

2) у пристрої попереднього дроселювання 10
мембраною 2 1 , зануреною пружиною 20 заслінка
23 віджата від сопла 22 і підведення тиску (над-
лишкового) реалізується в камери 18, 19 і сопло-
заслінка 2 від джерела пневможивлення 6 При
цьому вихідний стан ланки сопло-заслінка 2 та-
кий, що камери 18, 19 пристрою попереднього
дроселювання 10 пневматично відключені від
герметичної камери 4 У цьому випадку тиск у
камері 13 (Рі) пристрою попереднього дроселю-
вання і камері 17 (Рг) пристрою попереднього
дроселювання 10 дорівнює тиску в ресивері 11
(Ро), тобто

Ро=Рі=Р2

При підключенні джерел пневможивлення 5
вакууметричного і 6 надлишкового тисків

1) у камері 12 пристрою попереднього дросе-
лювання 9 створюється розрідження, і під впли-
вом різниці тисків мембрана 14 переборює зу-
силля пружини 16 і закриває сопло 15 У цьому
випадку в камері 12 гадтримується тиск

AP=PBAK-Po=const,
пропорцюнальний ефективній площі мембрани
14 і зусиллю пружини 16 відносно Ро,

2) у камерах 18,19 пристрою попереднього
дроселювання 10 створюється надлишковий
тиск, і під впливом різниці тисків і зусилля пружи-
ни 24 мембрана 21 переборює зусилля пружини
20 і заслінка 23 закриває сопло 22 У цьому випа-
дку в камері 18 підтримується тиск

AP=PM3B-Po=const,
пропорцюнальний ефективній площі мембрани
21 і зусиллю пружин 20, 24 щодо тиску Ро

Якщо необхідно створити в ресивері 11 тиск
менший початкового тиску, тобто Рвих<Ро, від
електронного пристрою подається керуючий сиг-
нал на електропривід 5, вихід якого впливає на
заслінку ланки сопло-заслінка 1 таким чином, що
відкривається сопло і тиск - Р, під впливом якого
знаходиться герметична камера 3, надходить у
ресивер 11, герметичну камеру 4, камери 13, 17
ВІДПОВІДНО пристроїв попереднього дроселюван-
ня 9, 10

У цьому випадку тиск у ресивері 11 і камерах
13, 17 ВІДПОВІДНО пристроїв попереднього дросе-
лювання 9, 10, зменшується на величину ДР, тоб-
то

Рвих=Ро-ДР
Під ВПЛИВОМ різниці тисків, створюваних у

камерах 12, 13 пристрою попереднього дроселю-
вання 9, і зусилля пружини 16 мембрана 14 за-
ймає своє первісне положення і відкриває сопло
15 Під ВПЛИВОМ тиску від джерела пневможив-
лення 5 і тиску в ресивері 11, що дорівнює
Рвих-Ро-ДР мембрана 14 переборює зусилля
пружини 16 і закриває сопло 15 У цьому випадку
в камері 12 підтримується тиск

-AP=PBMX-(Po-AP)=const,
який через герметичну камеру 3 і сопло ланки
сопло-заслінка 1 надходить у ресивер 11, камери
13, 17 ВІДПОВІДНО пристроїв попереднього дросе-
лювання 9,10, де змінює величину вихідного тис-
ку
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Рвих=Ро-2ЛР
Надалі процес регулювання повторюється і

вихідний тиск змінюється на чергову величину -
ДР Зміна вихідного тиску буде відбуватися доти,
поки від електронного пристрою не надходить
керуючий сигнал, що через електропривод 7
установить ланку сопло-заслінка 1 у вихідний
стан, при якому сопло закрите заслінкою, і герме-
тична камера 3 пневматичне відключається від
ресивера 11, камер 13, 17 ВІДПОВІДНО пристроїв
попереднього дроселювання 9, 10 і герметичної
камери 4, тобто задана величина тиску

1=1
досягнута
Якщо необхідно створити в ресивері тиск бі-

льший початкового тиску, тобто Рвих>Ро від елек-
тронного пристрою подається керуючий сигнал
на електропривід 8, вихід якого впливає на заслі-
нку ланки сопло-заслінка 2 таким чином, що від-
кривається сопло і тиск+ДР, під впливом якого
знаходиться герметична камера 4, надходить у
ресивер 11, у камери 13, 17 ВІДПОВІДНО пристроїв
попереднього дроселювання 9, 10 і сопло ланки
сопло-заслінка 1

У цьому випадку тиск у ресивері 11 і камерах
13, 17 ВІДПОВІДНО пристроїв попереднього дросе-
лювання 9, 10 збільшується на величину ДР, тоб-
то

Рвих=Ро+ДР
Під ВПЛИВОМ різниці тисків, створюваних у

камерах 17, 18 пристрою попереднього дроселю-
вання 10 і зусилля пружин 20, 24 мембрана 21
займає своє первісне положення і відкриває соп-
ло 22 Під ВПЛИВОМ тиску джерела пневможив-
лення 6 і тиску в ресивері 11, рівного Рвих-Ро+ДР,
мембрана 21 переборює зусилля пружини 20 і
закриває сопло 22 У цьому випадку в камері 18
підтримується тиск

+AP=PH a f l-(Po+AP)=const,

яке через герметичну камеру 4 і сопло ланки со-
пло-заслінка 2 надходить у ресивер 11, камери
13, 17 ВІДПОВІДНО пристроїв попереднього дросе-
лювання 9, 10, тобто задана величина тиску
Рвих=Ро+2ДР

Надалі процес регулювання повторюється і
вихідний тиск змінюється на чергову величину
+ДР Зміна вихідного тиску буде відбуватися до
тих пір, пока від електронного пристрою не на-
дійде керуючий сигнал, що через електропривід 6
установить ланку сопло-заслінка 2 у вихідний
стан, при якому сопло закрите заслінкою і камера
18 пристрою попереднього дроселювання 10
пневматично відключається від ресивера 11, со-
пло ланки сопло-заслінка 11 камер 13, 17 ВІДПО-
ВІДНО пристроїв попереднього дроселювання 9,
10, тобто величина тиску

1=1
досягнута
Таким чином, тому що регулювання тиску ви-

робляється порціями АР, відбір тиску повітря від
джерел пневможивлення 5,6 реалізується циклі-
чно, що і визначає скорочення витрати повітря і,
як наслідок, для забезпечення регулювання тиску
за допомогою запропонованого пристрою необ-
хідні джерела пневможивлення (5, 6) значно ме-
ншої потужності, що забезпечує економію енер-
гетичних ресурсів

Незалежне регулювання тисків по каналах,
які менше Ро і більше Ро (Ро - початковий тиск у
ресивері 11), і мінімальні зазори в кінематичній
парі забезпечують високу швидкодію в порівнянні
з прототипом Крім цього, забезпечення можли-
вості керування витратою повітря за допомогою
електронних пристроїв також підвищує швидко-
дію і забезпечує як мобільне керування, так і мо-
жливість керування від ЕОМ
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