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ZAKLADY AUTOMATIZACIE
okruhy otizok ku skuske

Laplaceova transformacia (LT) — matematicky aparat k zakladom automatizacie: definicia, vlastnosti originalu,
definicny vztah pre spédtnu Laplaceovu transformaciu. Odvodenie obrazov elementarnych funkcii (jednotkova
skokova funkcia, skokova funkcia, exponencialna funkcia, rampova funkcia), d’alSie délezité obrazy funkcii bez
odvodenia s pouzitim tabulky Laplaceovej transformacie (derivacia, integral, jednotkova impulznad funkcia,
goniometrické funkcie, ...). Vlastnosti LT — nasobenie funkcie konStantou, sucet funkcii, vypocet konecnej a
zacCiatocnej hodnoty funkcie, vypocet kone¢nej a zaciato¢nej hodnoty derivacie funkcie.

RieSenie diferencidlnych rovnic pomocou LT a spédtnd LT: pre rozne realne korene charakteristickej rovnice
diferencialnej rovnice, pre nasobné redlne korene charakteristickej rovnice diferencialnej rovnice, komplexné
korene s nulovou realnou ¢ast'ou, komplexné korene s nenulovou realnou ¢ast'ou.

Matematické modely systémov: pojem systém, pojem model, pristupy k modelovaniu, typy matematickych
modelov podl'a pristupov k modelovaniu, klasifikacia systémov podl'a prijatych matematickych modelov, veli¢iny
systémov.

VSeobecny matematicky model linearnych spojitych systémov — vstupno-vystupny model vo forme vstupno-
vystupnej diferencidlnej rovnice a vo forme prenosu: vstupno-vystupna diferencialna rovnica, definicia
prenosu, podmienka fyzikalnej realizovatelnosti, pojem statické zosilenie, vytvorenie prenosu zo vstupno-
vystupnej diferencidlnej rovnice, vytvorenie vstupno-vystupnej diferencidlnej rovnice z prenosu, vytvorenie
prenosu zo stavového opisu (prenos zo stavového opisu len formou prikladu).

Algebra prenosovych funkcii — sériové, paralelné, spitnovizbové zapojenie so zapornou a kladnou spitnou
vazbou, priklady odvodenia vysledného prenosu systému zlozeného z Ciastkovych systémov opisanych svojimi
prenosmi.

Prechodova funkcia (PF), prechodova charakteristika (PCH): definicia. Odvodenie PF a nakreslenie PCH
systému 1. radu. Pojmy zosilnenie a ¢asova konstanta. UrCenie zosilnenia a ¢asovej konstanty z PCH systému 1.
radu.

Prechodova funkcia (PF) a prechodova charakteristika (PCH) dynamického systému 2. radu. Odvodenie PF a
nakreslenie PCH pre koeficienty tlmenia {>1, =1, (e (0,1). Priebehy PCH systémov 2. radu pre (=0, C e (—1,0) a

€<-1 len nakreslit’.

Impulzna funkcia (IF) a impulzna charakteristika (ICH). Jej vztah k PCH. Odvodenie IF a nakreslenie ICH
systému 1. radu.

Pély a nuly prenosu: definicia, ich vplyv na stabilitu, periodicitu a fadzovost’ dynamického systému, integra¢né a
derivaéné vlastnosti, priradenie prechodovej charakteristiky prenosu, priradenie prenosu prechodovej
charakteristike.

Zasobnik kvapaliny (ako nelinedrny systém 1. radu): dynamicky matematicky model (DMM) vo forme
nelinearneho stavového opisu, rovnovazny (ustaleny) stav, linearizacia, prenos, vypocet vySky hladiny
v zasobniku po skokovej zmene prietoku vstupného prudu kvapaliny.

Dva zasobniky kvapaliny s interakciou (ako nelinearny systém 2. radu): DMM, rovnovazny stav, linearizacia,
prenos, vypocet vysky hladiny v 2. zasobniku po skokovej zmene prietoku vstupného pradu kvapaliny do 1.
zasobnika.

Dva zasobniky kvapaliny bez interakcie (ako nelinearny systém 2. radu): DMM, rovnovazny stav, linearizacia,
prenos, vypocet vysky hladiny v 2. zdsobniku po skokovej zmene prietoku vstupného pradu kvapaliny do 1.
zasobnika.

Plastovy vymennik tepla (ako linearny systém 1. radu s dvomi vstupnymi veli¢inami): DMM, rovnovazny stav,
prenosy, vypocet teploty ohrievanej kvapaliny na vystupe z vymennika po skokovej zmene teploty ohrevnej pary,
vypocet teploty ohrievanej kvapaliny na vystupe z vymennika po skokovej zmene teploty vstupného pradu
ohrievanej kvapaliny do vymennika.

Vymenniky tepla zapojené sériovo (ako linearny systém n-tého radu) — DMM, rovnovazny stav, model
s odchylkovymi veli¢inami, prenosy.

Prietokovy chemicky reaktor s reakciou 1. poriadku (ako nelinedrny systém vysSicho radu): DMM,
linearizacia.

Regulatory: dvojpolohovy, zékladné typy PID regulatorov (P, I, D, PID), zakon riadenia, prenos, PF, PCH, (suvis
polov s PCH regulatorov).

Spatnovéizbové riadenie procesov: blokovd schéma uzavretého regulacného obvodu (URO) (zlozitejSia aj
sakénym a meracim c¢lenom a zjednodu$end len sriadenym systémom a reguldtorom), prenosy URO,
charakteristicky polyném, charakteristicka rovnica.

Stabilita dynamického systému: definicia, podmienky stability (nutné a postacujice), algebraické kritéria
stability, Routhovo-Schurovo kritérium, vySetrovanie stability uzavretého regulaéného obvodu (URO).

Kvalita regulacie (riadenia): pojem, ukazovatele kvality.

Vlastnosti regulatorov pri spiatnovizbovom riadeni procesov: uiloha sledovania s P a PI regulatorom, typické
¢asové priebehy riadenej veli¢iny pri zmene Ziadanej hodnoty, vplyv P, I a D zlozky na dynamiku URO.



21.

22.
23.
24.
25.
26.
27.
28.
29.

Vlastnosti regulatorov pri spitnovizbovom riadeni procesov: tiloha regulacie s P a PI regulatorom, typické
Casové priebehy riadenej veli¢iny pri zmene poruchovej veliciny, vplyv P, I a D zlozky na dynamiku URO.
Vypoctové (analytické) metody navrhu (syntézy) regulatorov.

Experimentalne met6dy navrhu (syntézy) regulitorov.

Identifikacia prenosu dynamického systému Strejcovou metddou.

Meranie hladiny

Meranie prietoku

Meranie teploty

Meranie tlaku

Oznacovanie obvodov merania a regulicie v technologickych schémach + priklady pouzitia.



