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5.8 SDRUZENE REGULATORY

Vlastnosti téchto regulatord jsou souétem vlastnosti jednotlivych regulatora.

5.8.1 Regulator proporcionalné integracni (PI)

Vlastnosti sdruzeného regulatoru Pl jsou dany souétem vlastnosti jednoduchych regulatorti P a I.
Rovnice regulatoru Pl ma tvar

= -KRX - @ jxdt
Ti

Vysledna pfechodova charakteristika je dana soucétem pfechodovych charakteristik obou
samostatnych regulatord. Do regulaéniho pochodu zasahne nejdfive proporcionalni ¢ast regulatoru a
teprve potom €ast integracni. Tento regulator pracuje bez trvalé regulaéni odchylky.
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Pfechodova charakteristika regulatoru Pl

5.8.2 Regulator proporcionalné derivacni (PD)
Vlastnosti sdruzeného regulatoru PD jsou dany souctem vlastnosti jednoduchych regulatort P a
D. Rovnice regulatoru PD ma tvar
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Y = - KRTgx" - KRX

Vysledna pfechodova charakteristika je dana souCtem pfechodovych charakteristik obou
samostatnych regulatorl. Do regula¢niho pochodu zasahne nejprve derivaéni ¢ast regulatoru, ktera
cely regulaéni pochod urychli a teprve pozdéji se projevi €ast proporcionalni, ktera cely regulacni
pochod stabilizuje. Tento regulator pracuje s trvalou regulacni odchylkou.
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Pfechodova charakteristika regulatoru PD

5.8.3 Regulator proporcionalné integraéné derivaéni (PID)

Vlastnosti sdruzeného regulatoru PID jsou dany souc¢tem vlastnosti jednoduchych regulator(i P, | a
D. Rovnice regulatoru PID ma tvar

. KR
y = - KRTX - KRX - — det
Ti

Vysledna pfechodova charakteristika je jako v obou pfedchazejicich pfipadech déna soudtem
prechodovych charakteristik samostatnych regulatord. Do regulaéniho pochodu zasahne nejprve
derivaCni Cast regulatoru, pozdeéji proporcionalni a na zavér ¢ast integraéni. Sdruzeny regulator PID,
ktery je nejdokonalejSim spojitym regulatorem, pracuje bez regulaéni odchylky.

Kontrolni otazky a ulohy:

1. PopiS$ jak pracuje regulator PI.
2. Popi$ jak pracuje regulator PD.
3. Popi$ jak pracuje regulator PID.

5.9 REGULACNI OBVODY SE SPOJITYMI REGULATORY

Jednoduchy regula¢ni obvod se sklada z regulované soustavy a regulatoru. V pfedchozim ucivu
jsme se seznamili s ¢innosti regulaéniho obvodu, ktery obsahoval nespojity regulator. V tomto obvodé
dochazi k trvalému periodickému kmitani regulované veliiny bez toho, ze by se vyskytly jakékoli
poruchové vlivy. Je to zpusobeno tim, Ze akéni veli€ina u nespojitétho regulatoru mdze pouze
omezeného poctu hodnot.



L]
n 7 7 N .-
*x * ..
- * * L]
evropsky s ;

socialni . MINISTERSTVO SKOLSTVI OP Vzdélavani
fondvCR EVROPSKA UNIE  MLADEZE A TELOVYC

S pro konkurenceschopnost
INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

[ 4

Naopak u spojitého regulatoru Ize nastavit akéni veli€inu na libovolnou hodnotu. Tim je umoznéno
udrzovat regulovanou veli€inu na zadané hodnoté bez kmitani s vyjimkou regulatoru P, ktery pracuje
s trvalou regulaéni odchylkou. V tom spociva velka pfednost spojitych regulatoru.

5.9.1 Regulaéni pochod a jeho stabilita.

Regulaéni pochod mizeme definovat jako pribéh regulované veli¢iny, ktery probiha v regulaénim
obvodu pfi zménach Fidicich a poruchovych veli¢in pfi sou¢asném pusobeni regulatoru. Stanovit jeho
pribéh je mnohem obtiznéjSi nez u nespojitého regulatoru, protoze v kazdém okamziku je tfeba
uvazovat vliv regulované veli¢iny na akéni veli¢inu a jeji zpétné plsobeni na regulovanou veli¢inu.

Regulaéni pochod muze bat vyvolan zménou poruchové nebo fidici veli¢iny.

P i
i t
b)

Regulaéni pochod vyvolany a) zménou poruchové veli€iny, b) zménou fidici veli€iny

Pribéh regula¢niho pochodu zavisi predevsim na vlastnostech regulované soustavy a regulatoru.
Priklady typicky zjednoduSenych regulac¢nich pochodu, které mohou nastat, dojde-li ke zméné
poruchové veli€iny, vidite na obrazku.
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Prehled typickych regula¢nich pochodU; a) regulaéni pochod periodicky stabilni, b) regulaéni
pochod aperiodicky stabilni, ¢) regulaéni pochod periodicky na mezi stability, d) regulaéni pochod
periodicky nestabilni, e) regulaéni pochod aperiodicky nestabilni

Regulaéni obvod s nespojitym regulatorem pracuje sice nestabilné, ale jde o kontrolovanou
nestabilitu. Vzniklé kmity maji konstantni amplitudu, jejiz velikost umime pfedem odhadnout pomoci
vztahd, které byly uvedeny. Naproti tomu u regulacnich obvodl fizenych spojitym regulatorem se
muze pfihodit, Ze regulovana veli¢ina po vyvolané zméné na regulacnim obvodu se neustali na
zadané hodnoté, ale za¢ne periodicky kmitat, pficemz amplituda téchto kmit(i nezistava konstantni,
ale neustale roste, takZe nelze hovofit o udrZzovani regulované veli¢iny na Zadané hodnoté. Proto
musime vzdy pocitat s mozZnosti nestability regulaéniho obvodu a kontrolovat jeho stabilitu. Nestabilitu
regulaéniho pochodu muzZe zavinit jak regulovana soustava, tak i regulator.

Kontrolni otazky a ulohy:

1. Vysvétli jednotlivé regulaéni pochody
2. Nakresli priibéhy jednotlivych regula¢nich pochodu.

6. AUTOMATIZACNi PROSTREDKY

6.1 Prehled automatiza¢nich prostredku

Regulatoru starSich typu tvofily jejich ¢leny, tj. méFici €len, €len pro nastaveni zadané hodnoty,
porovnavaci €len, Ustfedni ¢len v€etné zesilovace jeden konstrukéni celek. Méfici €len je pfizpisoben
k méfeni urcité fyzikalni veli€iny. Takovy regulator se nazyva jednoucelovy. Pfevazné se pouziva pro
regulaci tlaku, teploty a vysky hladiny. Zadana hodnota se nastavuje uvniti regulatoru. ProtoZe snima
pfimo regulovanou veli€¢inu, musi byt umistén v blizkosti regulované soustavy, coZ se jevi jako
nevyhoda pfi Ustfednim fizeni provozu.
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S automatizaci celych vyrob vzristala i slozitost regulaénich obvodd a fizeni celé vyroby bylo
treba soustfedit do jediného mista, do tzv. velinu. Stouto souvislosti se preSlo od pfistrojl
jednoucelovych k systémim stavebnicovym. Jednotlivé pfistroje se konstruuji samostatné, avsak tak,
aby se daly univerzalné pouzit. Z nich se potom stavi jednoduché i sloZité regulacni obvody. Méni se
pouze vysila¢, kdezto ostatni pfistroje, pracuji jiz s unifikovanym signalem, nezavisle na druhu
regulované veliciny.

Pneumatické systémy pracuji v rozsahu 20 — 100 kPa. U elektrickych se pro proudové signaly
pouziva nyni pfevazné 4 — 20 mA, dfive 0 — 20 mA nebo 0 — 5 mA, pro napétové signaly 0 — 10V, 0 —
5V, nebo-10 az +10 V.

Standardni regulaéni systémy obsahuiji Ctyfi zakladni pFistrojové fady:

a) vysilate méfenych veli€in

b) regulatory

c) pamétové médium

d) akeni Cleny.

6.2 Zakladni konstrukéni jednotky automatizacnich prostredku

6.2.1 Snimace

Zajistuji presné méreni dané veliCiny a pak ji pfevadi na jinou veli€inu, kterou Ize dale
zpracovavat. O snimacich Ize tedy fici, Ze jsou uréeny k ziskavani informaci o vysledcich méfreni.
Ziskané informace se snimac¢e mlUzeme pouzit bud pro pfimé vyhodnoceni vysledku méfeni, nebo jich
Ize vyuzit pro fizeni ur€itého procesu. Snimace musi byt spolehlivé, musi odolavat danému prostredi.

6.2.2 Prevodniky

Ukolem prevodniku je pfevést vystupni signal snimade na unifikovany signal, vhodny k dalkovému
pfenosu a k zpracovani v nékterém z dalSich ¢lend méficiho nebo regulaéniho obvodu. Konstrukce
snimace je ve vétSiné pfipadd dana druhem a velikosti méfené veliCiny, méfici metodou a druhem
unifikovaného signalu. Je zfejmé, ze vstupni signal pfevodniku musi odpovidat vystupnimu signalu
snimace, kterymi jsou:

a) mechanicky pohyb,

b) tlak nebo sila,

c) elektrické signaly: proud, napéti, odpor.

Podle pomocné energie, kterou pro svoji ¢innost vyuzivaji, jej miizeme rozdélit na pneumatické,
hydraulické a elektrické.

Prevodnik tryska — klapka.

Vidime jej schématicky na obrazku. Sklada se z clony 1, trysky 2, a klapky 3. Napajeci vzduch
s tlakem P, = 140 kPa proudi pfes clonu 1 tryskou do ovzdu$i. Volnému pritoku tryskou 2 brani
klapka 3, jejiz poloha je ovladana regulatorem. Doléha-li klapka zcela na trysku, predstavuje tryska
nekonec¢ny odpor, tlak p, na vystupu je roven tlaku napajecimu. S rostouci odlehlosti h se odpor trysky
zmens3uje, tim se pfi urCité odlehlosti h blizi tlaku atmosférickému. Staticka charakteristika uvedeného
prevodniku vykazuje v pracovni &asti nelinearnost a na vic jistou nestabilitu, zplsobenou napf.
kolisanim napajeciho tlaku, vali mechanizmu apod.
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Pfevodnik tryska — klapka; a) schéma prevodniku, b) staticka charakteristika, c) blokové schéma

Pfevodnik dvojkuli€kovy

Pracuje jako mechanicky ovladany déli¢ tlaku. Je-li ventilek ve spodni poloze, uzavira pfitok
napajeciho tlaku p, a vytok do ovzdusi je zcela otevien, takze p, = 0. V opacné poloze je uzavien
vytok do ovzdusi a na vystupu bude tlak p, = p,. Plynulou zmé&nou polohy se dosahuje i plynulé zmény
vystupniho tlaku v rozmezi 0 — pn. Na rozdil od pfevodniku tryska — klapka je vhodny prfedevSim pro
vétsi vykonova zesileni.
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Dvojkuli¢kovy pfevodnik; a) schéma pfevodniku, b) staticka charakteristika

Pfevodnik Soupatkovy

Pouziva se ve spojeni s pneumatickymi a hydraulickymi pistovymi servomotory. Vstupnim
signalem je zdvih Soupatka h, vystupnim signalem rozdil tlaku ve vystupnich kanalech p = p; — p> .
Tento pfevodnik se pouziva pro vétsi prutoéna mnozstvi.
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Soupatkovy prevodnik; a) schéma prevodniku, b) staticka charakteristika

Prevodnik tryskovy

Sklada se s trysky 1 a rozdélovace 2. Oto¢né ulozena tryska je ovladana ustrojim vstupni veli€iny.
Kapalina s tlakem p, se pfivadi k usti trysky, ve které se méni tlakova energie kapaliny v energii
pohybovou. Kapalina vytéka velkou rychlosti trysky a podle jeji polohy zasahuje vice nebo méné
néktery z kanalkl. V kuzelovitém kanalku rozdélovace dochazi k preméné pohybové energie v energii
tlakovou. Je zfejmé, Ze ve stfedni poloze trysky (h = 0) jsou oba tlaky stejné p; = p, = 0,56 p,. Pokud
trysku vychylime na pouze jeden z kanalku rozdélovace, bude v tomto kanalku maximaini tlak (0,8p,)

a ve druhém zcela zanikne. Na rozdil od Soupatkového prevodniku stac&i k prestaveni trysky pomérné
mala sila. Rovnéz i citlivost je mensi.
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Tryskovy prevodnik; a) schéma prevodniku, b) staticka charakteristika

Odporovy prevodnik

Pohybem kluzného kontaktu po odporniku se méni celkovy odpor pfevodniku. Pohyb je bud

oto¢ny, nebo pfimocary. Potenciometr ma mit co nejmensi odpor kluzného kontaktu a linearni pribéh
odporu.
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Odporovy prevodnik

Induké&ni prevodnik

S proménnou vzduchovou mezerou je v podstaté tlumivka s ménitelnou vzduchovou mezerou.
Zména vzduchové mezery ma za nasledek zménu induk&nosti civky napajené stfidavym proudem.
Tyto pfevodniky maji zdvih nékolik tisicin milimetru.

Indukéni pfevodnik s posuvnym jadrem

Pracuje jako diferencialni transformator. Pfi pfesouvani jadra ze stfedni polohy se méni hustota
magnetického pole pro jednu i druhou civku sekundarniho vinuti. Vzhledem k tomu, Zze sekundarni
vinuti jsou spojena proti sobé&, dostdvame na vystupu napéti pfimo umérné vzdalenosti jadra od
stfedni polohy. Tento pfevodnik méfi zdvihy od nékolika milimetrll do nékolika centimetrd. Dale se
pouzivaji pfevodniky s oto€nou civkou — selsyny.

Indukéni prevodnik; a) s proménnou vzduchovou mezerou, b) posuvnym jadrem

6.2.3 Zesilovace

V regulacnich obvodech se Casto setkavame s pozadavkem vykonové zesilit signaly. K tomu
slouzi zesilovacge. Jsou to pfistroje, u kterych vstupni signal s malym pfikonem Fidi rozvod pomocné
energie tak, ze vystupni signal je vykonoveé zesileny a je umérny signalu vstupnimu.

Zesilovale pouzivané v automatiza¢ni technice jsou:

a) pneumatické

b) hydraulické

c) elektrické
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6.2.4 Zpétné vazby

Protoze charakteristiky u vétSiny uvedenych pfevodnikl jsou znaéné nelinearni a zdvihy ladicich
souCasti velmi malé, neni mozné pouzit vétSiny pfevodniku samostatné, ale musi se doplnit
zafizenim, které linearizuje a stabilizuje vystupni signdl. Toto zafizeni se nazyva zdporna zpétna
vazba.

1 2

Blokové schéma zaporné zpétné vazby; x vystupni signdl ladiciho €lenu,x; vstupni signal
pfevodniku, x, vystupni signal zpétné vazby, y vystupni signal pfevodniku

Pfenos pfevodniku je Fi = y/x;, pfenos zpétné vazby F, = x,/y . Celkovy pfenos zafizeni se
zpétnou vazbou je

A1
1+F1.F2

Kontrolni otazky a ulohy:

1. K &emu slouZi snimace?

2. K &emu slouZzi pfevodniky? Popis, jednotlivé typy.
3. Co jsou zesilovade?

4. Pro€ se pouziva zaporna zpétna vazba?

5. Jaky je rozdil mezi snimaéem a pfevodnikem?

7. AUTOMATIZACE VE STROJIRENSTVI

7.1 Signalizace, ochrana, blokovani

7.1.1 Automaticka signalizace

patfi mezi nejjednodussi aplikace automatického fizeni. Signal ze snimace kontrolované veli€iny
se zesili a pfeméni na signal vnimatelny obsluhou. Je-li kontrolovanych veli€in vice, pfivadéji se do
logického obvodu, kde se zpracuji na signal vystupni. Jako pfiklad svételné signalizace mizeme uvést
kontrolu tlaku oleje v mazaci soustavé. Je-li tlak v mazaci soustavé dostate€ny, sviti zelena zarovka 1.
Dojde-li ke sniZeni tlaku pod stanovenou velikost, zelena Zarovka zhasne a rozsviti se Zluta Zarovka 2.
Timto je obsluha upozornéna, Ze v mazaci soustavé nastala zavada, kterou je tfeba odstranit.
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Vstupni
signal( . o
¢ . y) Logicky Vystupni signal
shlmatle) | —— —|-ogicky obvod| BITLET
- — — — = nebo zesiloval [ Svételny nebo

akusticky

Automaticka signalizace

T p - kontrolovany tlak

Kontrola stavu oleje v mazaci soustavé

7.1.2 Automaticka ochrana

se liSi od automatické signalizace svym vystupem. Zatimco vystupem pfi signalizaci je obsluhou
vnimatelny signal, je vystupem radikalni zasah do Cinnosti zafizeni, napf. jeho zastaveni. Ochrany
pouzivame v téch pfipadech, kde pfekroceni kontrolované veli¢iny muze ohrozit provoz zafizeni, nebo
ohrozit zdravi pracovniku, ktefi zafizeni obsluhuji. Nejprve uvedeme nékolik pfikladd.

1. Elektricky obvod pfed nadmérnym zatiZenim proudem chranime pomoci tavné pojistky,
jistiCe nebo proudové (tepelné) ochrany.
2. 2. Pneumaticky nebo hydraulicky obvod chranime proti zvySeni tlaku nad stanovenou

hodnotu pojistnym ventilem.
Vstupni

] signally) . P
, SR b Vystupni signal
Snimac(e) |~—— — ] Logicky obvod Radikalmi zdsah

do ¢innosti zatizen(

Automaticka ochrana

3. Ochrana zdravi — ovladani lisu. Signal k jeho zpusténi ziskame z logického obvodu pouze
v tom pfipadé, jestlize stiskne soucasné pravou i levou rukou ovladaci tladitka A i B
(konjukce).

A Logicky obvod
o Dk gicky

3 _I G» ] & 7
B b M p ] M
o st5 T
Ovladani lisu

10
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7.1.3 Automatické blokovani

pouzivame v téch pfipadech, kde spravna &innost zafizeni zavisi na splnéni uritych pfedem
stanovenych podminek. Napfiklad — obrabéci stroj — podminky: obrobek musi byt spravné ustaven;
fezné nastroje musi byt v dobrém stavu; jednotlivé operace musi na sebe navazovat pfesné v pfedem
stanoveném pofadi, pfi¢emz nasledujici operace smi byt zahajena tehdy, byla-li pfedchozi operace
uspésSné dokon&ena; nesmi byt porucha v fidici a hnaci soustavé atd. Jsou-li uvedené podminky
splnény, mize zafizeni neruSené pracovat. Jestlize v§ak néktera z podminek neni spinéna, ¢innost
zarizeni je blokovana.

Vstupni
signal(y) , relieh
i o Vystupni signal
Snimad(e) |-———-={Logicky obvodf————=
R, R Pokyn pro zapoteti

pfislusné ¢innosti
Automatické blokovani

7.2 Automatické obrabéni

Jde o dosazeni automatické funkce jednotlivych obrabécich strojd, tj. samocinného vykonavani
vS8ech ukon(, potfebnych k obrobeni soucasti na pfedem stanovené rozméry. Jde o tyto zakladni
Ukony: 1. Umisténi a upnuti obrobku do stroje a po skonéeni vSech ukonu i jeho vyjmuti.

2. Sefizeni stroje, véetné vymeény nastrojll v pribéhu obrabéni.

3. Rizeni pracovnich podminek (zména feznych rychlosti a posuvi).
4. Rizeni relativni drahy nastroje vzhledem k obrobku.

5. Pomocné ukony

7.2.1 Pruzné vyrobni systémy

Z diivodu konkurence schopnosti musi podniky vyrabét nejen levné a kvalitni vyrobky, ale musi
také pruzné modernizovat jejich vlastnosti vzhled. Celkovy cil flexibilni vyroby je hospodarna vyroba
odlisnych vyrobk( v libovolném pofadi a v libovolném poctu v jedné sérii.

Malé skladovaci zasoby a kratké doby skladovani je mozné udrzovat pfi dobrém planovani
s pocitaCové fizenym skladem a pfipravou vyroby.

Pfiméfena kapacita montaznich pracovist’ navazujicich plynule na vyrobky, sniZuje naklady na
mezisklady nedokon&ené vyroby. Vyroba dili ma mit takovou produkci, aby mohly dily putovat pokud
mozno pfimo k montazi. Musi byt tedy dokonéeny v potfebny ¢as.

Kratké vyrobni €asy jsou podminény zkracenim €asl pro vymény nastroji a vedlejSich ¢asl (
napf. pfi obrabéni), v€asnou pfipravenosti materialu, pfipravkl, nastroji, NC programu i dalSich
sloZek vyroby.

Nizké naklady na vyrobek jsou podminény velkym vyuzitim stroju. K tomu je potfeba vyuzivat
drahé automatické vyrobni linky na tfisménné provozy

Standardni a pruzna automatizovana vyroba

Ve standardni vyrobé se lidé podileji pfimo na vSech &innostech, tj. vyrobé, fizeni a kontrole.
Mnoho téchto &innosti pfebiraji v pruzné automatizované vyrobé poditace, které umozriuji rychlou
vyménu informaci mezi pracovisti spojenymi pocitacovou siti. Odborni pracovnici pfevazné jen
dohlizeji na vyrobni proces.
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Tabulka: Vlastnosti standardni a pruzné automatizované vyroby

Standardni vyroba

Ustni nebo pisemné predavani
informaci. \

Centrélni zpracovani dat.

Vyrobu fidi odpovédny pracovnik,
napr. mistr.

Mechanické fizeni stroju.

Vyroba na jednotlivych strojich,
obrabécich centrech, specialnich
strojich, pédsova vyroba, pevné
nastavené vyrobni linky.

Automatizace jen pfi stejnych
dilech a velkych sériich.

Mnoho operaci se provadi
manualné.

Velka délba préace.

Transport vyrobkd a vymeénu
néastrojl provadéji pracovnici.

Kontrolu stroj, zarizeni, nastroja
a vyrobk( provadéji pracovnici.

<nisli

Fidici g
pocitac %

12

: Prabézny informaéni tok

Datové sité spojuji véechna
pocitacove rizena a sledovana
pracovisté a umoznuji plné
automatické fizeni.

Pocitacoveé rizeni

Vyroba i kontrola jsou fizeny
pomoci poditac.

Ridici systémy jsou
programovatelné.

_| Pruzné vyrobni systémy

Prizpsobivost volbou kombinace
rznych stroju a jejich fidicich
programa.

Pruzna automatickad vyména
polotovart a nastroju.

: Automaticky pribéh vyroby

Bez manualnich zésaht se vyrabéji
odliSné vyrobky ve zvoleném
poradi.

Malé délba préace.

Pruzny tok materialu

Integrované systémy dopravy,
manipulace a skladovani vyrobki,
nastroju a upinada.

Automaticka optimalizace vyroby

Kontrola rozmeér( vyrobkl a
nastrojd méficim systémem.

Rizeni jakosti s podporou poéitade.
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7.2.2 Automatizace obrabécich center

Obrabéci centra jsou tvoifena CNC — frézkami nebo CNC — soufadnicovymi vyvrtavackami Ci
soustruhy vybavené systémem automatické vymény nastroji se zasobnikem. Po upnuti mize byt dil
obroben zcela automaticky bez zasahu obsluhy. Obrdbéci centra jsou také vétSinou vybavena
automatickou vyménou palet s neobrobenymi a obrobenymi dily. Vyména palet trva 20 az 30 sekund a
probiha béhem obrabéni dalSiho dilu. Obrabéni z 5 stran na jedno upnuti se Seffi ¢asy. To umoznuje
otocny stll a pracovni vieteno prestavitelné mezi horizontalni a vertikalni polohou. Obsluha nemusi
provadét manualni ¢innost, ale kontroluje spravnost &innosti obrabéciho centra a sleduje kvalitu

vyroby.

7.2.3 Stupné automatizace

Zakladnimi jednotkami pruznych vyrobnich systému mohou byt CNC obrabéci stroje, nebo
obrabéci centra.

1.

2.

Pruzné vyrobni buriky (PVB) — jde o spojeni obrabéciho centra s obéznym paletovym
zasobnikem.

Pruzné vyrobni systémy (PVS) - pfi spojeni obrabécich center a automatickych strojl
s pruznym transportnim systémem a se sklady polotovar(l a vyrobk( vznika pruzny vyrobni
systém. Systém materialového a nastrojového zabezpeceni zajisti automatické zasobovani
PVS polotovary, upinaci a nastroji a zajisti automaticky pohyb obrobkud a ukladani hotovych
vyrobk( napf. po dobu jedné smény. Kompletni vyroba vyZzaduje kromé obrabécich a
méficich center také jednotky pro odstranovani otfepd, ¢iSténi a montaz.

Pruzné vyrobni ostrovy — jsou tvofeny skupinou rliznych obrabécich stroju a dalSich
pracovnich stanic pruzné spojenych s dopravnim systémem a umoznuje vyrabét podobné
vyrobky urcité skupiny

Pevné nastavené automatické linky — maji levnéjSi jednoucelové stroje, jsou uréené pro
velké série vyrobku, nejsou schopné rychle pfizplsobovat vyrobu pozadavku trhu.

Vyrobni systémy (automobilky atd.)- se skladaji z velkého mnozstvi pohont, pracovnich
stroju a Fidicich jednotek, které pfenaseji a pfeménuji energie, materialy a informace.
Moderni vyrobni systém nema podobu pevné vyrobni linky pro velkosériovou vyrobu,
nastavené na urCity vyrobek, ale ma univerzaini stroje a transportni systém, které umoznuji
ménit pruzné vyrobni program. Mluvime pak o pruzném (flexibilnim vyrobnim systému.

Kontrolni otazky a ulohy:

1. Vysvétli pojem automaticka signalizace.

2. Vyjmenuj zpUsoby automatické ochrany.

3. Vysvétli automatické blokovani.

4. Popi$ jednotlivé ukony automatického obrabéni.

8. VYPOCETNI TECHNIKA

8. 1 Zakladni pojmy, druhy a rozdéleni po¢itacu

Vypocetni technika je souhrn vypocCetnich metod, kterych pouZivdme k usnadnéni, zrychlent,
mechanizaci a automatizaci vypoctu a zpracovani dat. Souhrn prostfedk(l a pomucek, strojli a pfistrojU
ur¢enych k usnadnéni vypoctl a zpracovani dat, se nazyva vypocetni prostredky.

Pocitac je stroj na zpracovani dat, provadéjici samocinné posloupnost rGznych aritmetickych a
logickych operaci. Pocitale rozdélujeme na analogové a Cislicové.
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8.2 Analogovy pocitac

Analogovy pocita¢ je v informatice zafizeni (pfistroj), ktery je pouzivan pro simulovani fyzikalnich
déjl pomoci elektrickych veli¢in. Zpracovava analogové (spojité) signaly, na jejichz zménu reaguje
téméF okamzité. Proto byly v 2. poloviné 20. stoleti analogové pocitae vyuzivany pro feSeni slozitych
matematickych Uloh a simulaci, avSak se vzrlstajicim vykonem byly od 50.let kombinovany s
Cislicovymi pocitadi (tzv. hybridni pocitace) a pozdéji byly ¢islicovymi pocitaci piné nahrazeny.

Popis ¢innosti

Zpracovani je v analogovém pocitaci realizovano pomoci elektronickych obvod(, které na vstupu
prijimaji spoijity elektricky signal. Signal muze reprezentovat libovolnou fyzikalni veli€inu, kterou umime
pfevést na elektrické napéti nebo proud. Obvody maiji definovanu pfenosovou charakteristiku, jejiz
parametry mizeme ménit a simulovat tak chovani riznych procesu (soustav). Na vystupech obvod
ziskame vysledny prubéh, zavisly na nastavenych parametrech.

Zakladnim obvodem muze byt napfiklad operaéni (diferencialni) zesilova¢ se zpétnou vazbou.
Zménami parametr(l zpétné vazby ménime prenosovou charakteristiku zesilovace, viz zapojeni s
operacnim zesilovacem.

Analogové poditace jsou rychlé - reaguji na vstupy v realném Case, ale ne pfili§ pfesné. Pouzivaly
se napf. ve vojenstvi (zaméfovace), v automatizaci (modelovani regulované soustavy), méfeni a
podobnych oborech. V Ceské republice byly vyrab&ny v 70. letech analogové poéitase MEDA, které
dokazaly fesit linearni a nelinearni diferencialni rovnice az 24 fadu.™

V dnedni dobé jsou analogové pocitaCe nahrazeny CcCislicovymi pocitaci. Vykon c¢islicovych
pocitacl stale roste a dnes je jednodussi modelovat stejné procesy pomoci Cislicovych pocitacll, nez
vyrabét specializovand zafizeni.

Elektronické analogové pocitace

Podobnost mezi linearnimi mechanickymi sou¢astkami, jako jsou pruziny a tlumice, a elektrickymi
soucastkami, jako jsou kondenzatory, civky a rezistory maze byt i zarazejici, pokud na né pohlizime z
matematického hlediska. Mohou byt modelovany pomoci rovnic, které maji ve své podstaté stejnou
formu. Rozdil mezi t€mito systémy je v tom, co déla analogové vypocty uziteCnymi. Pokud vezmeme v
Uvahu jednoduchy hmotnostni pruzinovy systém, realizace fyzického systému by vyZzadovala nakup
mnoha pruZin a pomocnych zavaZzi. Postup by vypadal takto: pruziny by se pfipojily k sobé a vhodné
se upevnily, zhotovilo by se testovaci zafizeni s vhodnym vstupnim rozsahem, a nakonec by se
provadélo méfeni, coz byva celkem sloZité.

Elektrickym ekvivalentem by mohla byt konstrukce operacnich zesilovacl a néjakych pasivnich
linearnich soucastek; vSechna méfeni pak mohou byt provadéna osciloskopem. V obvodu mohu
simulaci zatl’iem’ pruiiny nahradit potenciometrem Elektronicky systém je vlastné obdobou fyzického
pracovat ve vysSich frekvencmh nez pro které byly simulovany. To umoanJe simulaci bézet rychleji
nez v realném Case a ziskavat tak rychlejSi vysledky.

Nevyhodou této mechanicko-elektrické analogie je v tom, Ze elektronika je omezena na urdity
rozsah. Tento pfipad je oznalen jako dynamicky rozsah. Jsou také omezeny hladinou Sumu. Tyto
elektrické obvody mohou také snadno provadét dalsi simulace, napfiklad napéti mizeme simulovat
jako tlak vody a proud se da simulovat jako pratok vody z hlediska metr(i krychlovych za sekundu.

Digitalni systém vyuZiva uroven diskrétniho elektrického napéti jako kédy pro symboly.
Manipulace s t€mito symboly je princip, jakym digitaini pocita pracuje. Elektronicky analogovy poc¢ita¢
pracuje s kfivkami ¢asovych pribéhu signalu (napéti nebo proud). Pfesnost ¢teni aktualniho stavu
analogového pocitaCe je omezena hlavné presnosti zafizeni, které aktualni stav ¢te. Proto se jich pfi
¢teni pouziva vice najednou. Presnost digitalniho pocitate musi byt velika a je omezena hlavné
¢asem. Digitalni pocitaé muze pocitat mnoho Cislic sou¢asné (paralelné), nebo muze stejny pocet
Cislic ziskat tim, ze provadi vypodéty v Casové posloupnosti.
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