
Okruh 3 otázka 85R]G�OHQt� WHFKQLFNêFK� SURVW�HGN$ �t]HQt�� 8QLILNDFH� DXWRPDWL]DþQtFK� SURVW�HGN$�� =iNODGQt� SUYN\SQHXPDWLFNêFK�V\VWpP$��3DUDPHWU\�D�FKDUDNWHULVWLN\�SU$P\VORYêFK�VQtPDþ$ D�S�HYRGQtN$��=iNODGQt�W\S\�DNRQVWUXNFH�VSRMLWêFK�UHJXOiWRU$��2EYRG�EH]QiUD]RYpKR�S�HSQXWt�� ]S�WQi�YD]ED�RG�SRKRQX��=iNODGQt�W\S\�DNRQVWUXNFH� QHVSRMLWêFK� UHJXOiWRU$�� (NYLWHUPQt� UHJXODFH�� $OJRULWP\� VDPRQDVWDYRYiQt�� 3QHXPDWLFNp� DK\GUDXOLFNp�DNþQt�þOHQ\�
5R]G�OHQt�WHFKQLFNêFK�SURVW�HGN$ �t]HQt3RGOH�Y\NRQiYDQp�IXQNFH�MH�G�OtPH�QD�SURVW�HGN\�SUR�
- získání informace
- S�HQRV�LQIRUPDFH
- ]SUDFRYiQt�LQIRUPDFH�D�Y\WYR�HQt��tGtFt�LQIRUPDFH
- záznam a pamatování informace
- styk s operátorem
- Y\WYR�HQt�DNþQtKR�]iVDKX3RGOH�I\]LNiOQt�YHOLþLQ\��NWHUi�MH�QRVLWHOHP�LQIRUPDFH�
- elektrické
- pneumatické
- hydraulické
- mechanické
- kombinované3RGOH�]S$VREX�S�HP�Q\�LQIRUPDFH�
- spojité (analogové)
- QHVSRMLWp��SRORKRYp�UHJXOiWRU\��þtVOLFRYp�UHJXOiWRU\��ORJLFNp������t]HQt�
8QLILNDFH�DXWRPDWL]DþQtFK�SURVW�HGN$
- DXWRPDWL]DþQt� SURVW�HGN\� PXVt� Y\KRY�W� U$]QêP� S�HGSLV$P�� NWHUp� MVRX� QHMþDVW�ML� YþOHQ�Q\� GR� VWiWQtFK� D

mezinárodních norem.
- XQLILNDFH�VLJQiO$ SUREtKi�QD�S$G� PH]LQiURGQtFK�RUJDQL]DFt�V FHORVY�WRYRX�S$VREQRVWt��,(&���3�LVWXSXMH�VH

i k XQLILNDFL�NRQVWUXNþQtFK�SDUDPHWU$ �YQ�MãtFK�UR]P�U$��UR]P�U$ GHVHN�V plošnými VSRML��NRQHNWRU$��«�
- XQLILNDFH�GRYROXMH�VWDYHEQLFRYRVW��PRGXO\���VSHFLDOL]DFL�YêUREF$ �NDåGê�G�Oi��FR�XPt�QHMOpSH��DSRG�
3�tNODG\�XQLILNDFH�
Pneumatické systémy:5R]VDK�WODN$� 20-140 kPa                   Napájecí tlak: 140 kPa

Elektrické systémy:-HGQRWQê�VLJQiO���=DW�åRYDFt�RGSRU�>RKP@���0D[�KRGQRWD�]YOQ�Qt>�@
na vstupu / na výstupu

0 – 10       [V]     min. 2400 1         /       0.25
-10 –  0 – 10  [V]     min. 2400           1         /       0.25
0 – 20      [mA]     max.  500           10        /       0.25
4 – 20      [mA]     max.  500           10        /       0.25

Pozn:
U ��1DS�"RYê�VLJQiO�GRYROXMH�SDUDOHOQt�S�LSRMHQt�YVWXS$��2GSRMHQt�MHGQRKR�YVWXSX�QHRYOLYQt�RVWDWQt��([LVWHQFH~E\WN$ QDS�Wt�QD�GHOãtFK�YHGHQtFK
I ±� 3URXGRYê� VLJQiO� GRYROXMH� �DGLW� YVWXSQt� þOHQ\� GR� VpULH��2GSRU� YHGHQt� VH� QHXSODW�XMH�� 3�HUXãHQt� þOHQX� ±S�HUXãHQt�REYRGX�D�]WUiWD�LQIRUPDFH�L�RG�YãHFK�RVWDWQtFK�
I 4-20 ��0LPR�UR]VDK�������P$�Pi�VLJQiO�QXORYê�SURXG��O]H�WHG\�VQDGQR�]MLVWLW�S�HUXãHQt�REYRGX��3RXåtYi�VH�YHGYRXGUiWRYêFK�S�HYRGQtFtFK��1HYêKRGD�±�VORåLW�Mãt�NRQVWUXNFH��UHI��]GURM���P$��



=iNODGQt�SUYN\�SQHXPDWLFNêFK�V\VWpP$
- XSODWQ�Qt� S�HGHYãtP� Y provozech s QHEH]SHþtP� YêEXFKX� ±� FKHPLFNê� SU$P\VO�� SHWURFKHPLFNê� SU$P\sl a

v SRVOHGQt�GRE� L�Y robotice

Pneumatické odpory – proudící plyn škrtící odpory (clony, trysky, ventily apod.).
Pneumatické kapacity ±�X]DY�HQp�QiGRE\�þL�NRPRU\�R�GDQpP�REMHPX�9�>P3@��NGH�O]H�SO\Q�VKURPDå�RYDW�
Membrána ±�GHIRUPDþQt�SUYHN��=iNODGQt�HOHPHQW�VQtPDþ$ WODNX�þL�WODNRYpKR�UR]GtOX�
Vlnovec ±�GHIRUPDþQt�SUYHN��3RXåtYi�VH�MDNR�S�HYRGQtN�WODN�VtOD�QHER�WODN�SRORKD�

Membrána:                          Vlnovec:

3�HYRGQtN�NODSND�!WU\VND ±�MGH�R�]iNODGQt�SUYHN�SQHXPDWLFNêFK�S�HYRGQtN$ VH�]S�WQRX�YD]ERX��9�HOHNWULFNpDQDORJLL�PX�RGSRYtGi�RGSRURYê�G�OLþ�

3QHXPDWLFNê� ]HVLORYDþ ±� ]DMLã"XMH� ]HVtOHQt� SU$WRNX� Y]GXFKX� S�L� GDQpP� YêVWXSQtP� WODNX�� =HVtOHQt� WODNX�  
obvykle 1.

V OHYp�þiVWL�REUi]NX�EORNRYp�VFKpPD��QDSUDYR�NRQVWUXNFH��3ULQFLS��=D�t]HQt�MH�QDSiMHQR�GRVtatkem vzduchu p0,
vstupní tlak p1 VH� �tGt�SRPRFt�h �S�HYRGQtN�NODSND�!WU\VND��� ]P�QD�p1 ovlivní prohnutí membrán a následnéYSXãW�Qt�QDSiMHFtKR�Y]GXFKX�PHPEUiQRX�Y\FKêOHQRX�YHONRX�NXOLþNRX��3R�Y\URYQiQt�WODNX�p1 oa pv VH�NXOLþNDRS�W�XVDGt�Y MDPFH��$" MH�WHG\�VSRW�HED�Y]GXFKX�QD�YêVWXSX�MDNiNROL��]HVLORYDþ�VH�ML�VQDåt�Y PH]tFK�PRåQRVWt
zdroje p0 XVSRNRMLW�S�L�]DFKRYiQt�NRQVW��pv .3DUDPHWU\�D�FKDUDNHWULVWLN\�SU$P\VORYêFK�VQtPDþ$ D�S�HYRGQtN$�
6 Q t P D þ H3RPRFt� VQtPDþ$ ]tVNiYiPH� LQIRUPDFH� R� VWDYHFK� YHOLþLQ�� 1HMYtFH� VH� SRXåtYDMt� VQtPDþH� V YêVWXSQt� YHOLþLQRXPHFKDQLFNRX� �YêFK\OND�� VtOD�� WODN��� QHER� HOHNWULFNRX� �QDS�Wt� SURXG� QHER� RGSRU��� .� VQtPDþL� VH� S�LSRMXMH



S�HYRGQtN��NWHUê� S�HYHGH�YêVWXSQt� YHOLþLQX� QD�XQLILNRYDQê� VLJQiO��1D�S�HVQRVW� VQtPDþ$ VH� Y regulaci kladouYHONp� QiURN\�� -HMLFK� S�HVQRVW� RYOLY�XMH� QHOLQHDULWD�� K\VWHUH]H�� QHFLWOLYRVW�� WHSORWQt� ]iYLVORVW�� SRXåLWi� P��tFt
metoda.

Teploty'LODWDþQt2EMHPRYi� UR]WDåQRVW� NDSDOLQ� QHER� GpONRYi� UR]WDåQRVW� WXKêFK� OiWHN�� �UWX"RYp� WHSORP�U\�� W\þRYp� WHSORP�U\�GYRMNRYRYRYp���3RXåLWt�±�GYRXSRORKRYi�UHJXODFH
Tlakové=P�QD�WHSORW\��!�]P�QD�WODNX�NDSDOLQ\��SO\QX�QHER�V\Wp�SiU\�NDSDOLQ\�
Elektrické odporové7HSORWQt�]P�Q\�HOHNWULFNpKR�RGSRUX�Q�NWHUêFK�NRY$ �3W��1L��&X���0��tFtP�þOHQHP�MH�RGSRURYê�P$VWHN�'YRXYRGLþRYp�]DSRMHQt��������7�tYRGLþRYp�]DSRMHQt

Termoelektrické0��t�WHSORWX�SRGOH�QDS�Wt�WHUPRHOHNWULFNpKR�þOiQNX��-VRX�PpQ� S�HVQp�QHå�RGSRURYp�

5DGLDþQt ±�P��t�WHSORWX�SRGOH�WHSHOQpKR�]i�HQt�Y\VODQpKR�P��HQêP�W�OHVHP�QHER�SURVW�HGtP�
Tlaku3RXåtYDMt�VH�QHMþDVW�ML�GHIRUPDþQt�VQtPDþH�WODNX�QD�SULQFLSX�PHPEUiQ\�D�YOQRYFH�6QtPDþH�WODNX�]OHYD�GRSUDYD�
Membránový (rozdíl tlaku) krabicový                vlnovcový            trubicový

3U$WRNX6�S�HYRGHP�4�!GHOWD�31HMþDVW�ML�S�HYiGtPH�P��HQt�SU$WRNX�QD�P��HQt�UR]GtOX�WODN$ YH�]YOiãWQtFK�ãNUWtFtFK�]D�t]HQtFK��3UR�W\SL]RYDQi
škrtidla lze ve VORåLWpP� Y]WDKX� PH]L� SU$WRNHP� D� ]P�QRX� WODNX� SURKOiVLW� ]D� XUþLWêFK� SRGPtQHN� PQRKRSURP�QQêFK� ]D� NRQVWDQWQt� D� SU$WRN� SDN� ]iOHåt� QD� RGPRFQLQ� UR]GtOX� WODN$ NDSDOLQ\� S�HG� D� ]D� ãNUWLGOHP�
Typická typizovaná škrtidla:
Centrická zóna – pro malé viskozity (vodní páry, vzduch apod.)
Dýza ISA 1932 ±�SiUD�R�Y\VRNp�WHSORW� D�WODNX
Venturiho dýza ±�YH�YRGiUHQVWYt��YãXGH�NGH�MH�]DSRW�HEt�PDOi�WODNRYi�]WUiWD
Segmentová clona ±�SUR�QHþLVWp�NDSDOLQ\�VH�VNORQHP�N Y\WYi�HQt�XVD]HQLQ
Ostatní
Rotametr ±�SUR�PHQãt�SU$WRN\��SORYiN�XSURVW�HG�VWXSQLFt�RFHMFKRYDQp�WUXELFH�,QGXNþQt�± SUR�P��HQt�SU$WRNX�HOHNWULFN\�YRGLYêFK�NDSDOLQ



Hladiny
Plovákové3ORYiN�SODYH�QD�KODGLQ� D�VYRX�SRORKRX�XGiYi�MHMt�YêãNX�
S SRQRUQêP�W�OHVHP3ORYiN� MH� SRQR�HQê� D�P��t� VH� YHOLNRVW� Y]WODNRYp� VtO\�� S$VREtFt� QD� SORYiN�� 9êãND� KODGLQ\� MH� S�tPR� ~P�UQi
vztlakové síle (viz. Archimédes).
Podle hydrostatického tlaku0��t�VH�WODN�QD�XUþLWpP�PtVW� SRG�KODGLQRX��þtP�MH�KODGLQD�Y\ããt��MH�L�WODN�Y\ããt���MH�]GH�~P�UQê�VRXþLQX�YêãN\
hladiny a hustoty kapaliny.0HWRGD�YiåHQt�QiGRE\
Pro sypké materiály v ]iVREQtFtFK��MDNR�VQtPDþ�VORXåt�QDS���WHQ]RPHWULFNê�þOHQ�
Kapacitní0��t�VH�NDSDFLWD�PH]L�VRQGRX�D�VW�QDPL�QiGRE\�V nevodivou kapalinou.

Hustoty9\FKi]t�]�~GDM$ Y�WãLQ\�VQtPDþ$ KODGLQ\��=DFKRYiYiPH�NRQVWDQWQt�KODGLQX�S�L�SURP�QOLYp�KXVWRW��
Viskozity5RWDþQt9\KRGQRFXMHPH�RGSRU��NWHUê�U$]Q� YLVNy]Qt�NDSDOLQ\�NODGRX�RWiþLYpPX�W�OHVX�YKRGQêFK�WYDU$�
Plovákové9\KRGQRFXMH�VH�Y]iMHPQi�SRORKD�GYRX�SORYiN$��U$]Q� FLWOLYêFK�QD�YLVNR]LWX�
Kapilární
V NDSLOi�H� SURXGt� NDSDOLQD�� SURXG�Qt�PXVt� EêW� ODPLQiUQt��9LVNR]LWD� MH� SRWRP� ]iYLVOi� SRX]H� QD� UR]GtOX� WODN$S�HG�D�]D�NDSLOiURX�
3 � H Y R G Q t N \3�HYRGQtN�MH�]D�t]HQt��NWHUp�S�HYiGt�YêVWXSQt�YHOLþLQX�]H�VQtPDþH�QD�Q�NWHUê�] XQLILNRYDQêFK�VLJQiO$��9\VtODþMH�]D�t]HQt��NG\�MH�VQtPDþ�D�S�HYRGQtN�]DSRMHQ�Y MHGHQ�NRQVWUXNþQt�FHOHN�
Elektrické,QGXNþQt��SRORK\S�HYiGt�]P�QX�SRORK\�PDOpKR�S�tPRþDUpKR�SRVXYX�QD�VWHMQRVP�UQê�QDS�"RYê�VLJQiO�

Bezkontaktní,  polohySRXåtYi� VH� Y �tGtFtFK� V\VWpPHFK� REUiE�FtFK� D� PRQWiåQtFK� VWURM$�� DXWRPDWLFNêFK� OLQHN�GRSUDYQtN$�«�
Tranzistorový oscilátor, který pokud je clona mezi cívky zasunuta neosciluje a naopak.

5RWDþQt�SXO]Qt��SRORK\3RXåtYi� VH� N VQtPiQt� SRORK\� RWiþHMtFt� VH� K�tGHOH� QHER� VQtPiQt� S�tPRþDUpKR� SRK\EX�� 2GP��RYiQt� SRORK\K�tGHOH�VH�S�HYiGt�QD�VþtWiQt�LPSXOV$ LQNUHPHQWiOQtP�]S$VREHP��3UR�UR]OLãHQt�VP�UX�SRK\EX�MH�QXWQp��DE\�QDYêVWXSX� E\O\� GYD� VOHG\� SUDYR~KOêFK� LPSXOV$�� QDY]iMHP� SURWL� VRE� Ii]RY� SRVXQXWêFK�� 6QtPDþ� SUDFXMH� QDIRWRHOHNWULFNpP�SULQFLSX��+ODYQt� þiVWt� MVRX� GYD� NRWRXþH�� -HGHQ� MH� SHYQ� XPtVW�Q�QD� K�tGHOL� D� MH� URYQRP�UQ�G�OHQ��'UXKê�NRWRXþ� MH�SHYQê� �QHRWiþt� VH�� WHQWR�NRWRXþ� MH� VORåHQ� ]H� þW\� VHJPHQW$ VH� VWHMQêP�G�OHQtP� MDNR



RWiþHMtFt�VH�NRWRXþ�QD�K�tGHOL��DOH�G�OHQt�NDåGpKR�QiVOHGXMtFtKR�VHJPHQWX�MH�SURWL�S�HGFKi]HMtFtPX�SRVXQXWR�RþWYUW�UR]WHþH��

Síly3RXåtYDMt�VH�NRPSHQ]DþQt�PHWRG\�PRPHQWRYpKR�þL�VLORYpKR�Y\YiåHQt�±�Y\VRNi�S�HVQRVW�
Proudová váha ±�SUDFXMH�QD�SULQFLSX�VLORYpKR�QHER�PRPHQWRYpKR�Y\YiåHQt��RWRþQp�UDPHQR����N�tåRYê�]iY�V����NUXKRYi�FtYND����SHUPDQHQWQt�PDJQHW����S�HStQDFt�NRQWDNW���ERþQtN��Y\YDåRYDFt�]iYDåt

Pneumatické
Elektropneumatický9HOPL� G$OHåLWê� S�HYRGQtN� �� ]DMLã"XMH� YD]EX� PH]L� HOHNWULFNêP� �t]HQtP� D� SQHXPDWLFNêP� V\VWpPHP� ±� QDS��
v SU$P\VOX�FKHPLFNpP��SHWURFKHPLFNpP�DSRG��9VWXSHP�EêYi�SURXG�I, výstupem tlak p��3�HYRGQtN�VH�VNOiGi
z HOHNWURPDJQHW$��YOQRYF$ D�PHPEUiQ�YKRGQ� XVSR�iGDQêFK�±�H[LVWXMt�U$]Qp�W\S\�
=iNODGQt�W\S\�D�NRQVWUXNFH�VSRMLWêFK�UHJXOiWRU$
Konstrukce pomocí OZ8�VSRMLWêFK�DQDORJRYêFK�UHJXOiWRU$ VH�P�Qt�YêVWXS�Y ]iYLVORVWL�QD�YVWXSX�VSRMLW���=iNOadními prvky takovýchtoUHJXOiWRU$ MVRX� SUYN\� 3�,�'�3,�3'�3,'�� 3RNXG� XYDåXMHPH� LGHiOQt� YODVWQRVWL� RSHUDþQtFK� ]HVLORYDþ$ Y W�FKWR
prvcích, lze je popsat takto:

3URSRUFLRQiOQt�]HVLORYDþ���3

,QWHJUDþQt�]HVLORYDþ���,



'HULYDþQt�]HVLORYDþ���'

=HVLORYDþ�V S�HQRVHP�3,

=HVLORYDþ�V S�HQRVHP�3'

=HVLORYDþ�V S�HQRVHP�3,'

=S$VRE\�NRQVWUXNFH�UHJXOiWRUX

a) REHFQê�~VW�HGQt�þOHQ�UHJXOiWRUX��QDS�tNODG�MHQ�3�UHJXOiWRU�V S�HQRVHP�5�S�� �U0
b) NRPELQDFH�3��3,��3'�þL�3,'�QHMVQi]H�Y]QLNQRX�SDUDOHOQtP��D]HQtP�]iNODGQtFK�þOHQ$ 3�,�'
c) SRåDGRYDQpKR�S�HQRVX�O]H�GRViKQRXW�]DSRMHQtP�YKRGQpKR�SUYNX�GR�]S�WQp�YD]E\�QD�MHGLQpP�2=
.RQVWUXNFH�SDUDOHOQtP��D]HQtP�]iNODGQtFK�þOHQ$
V SUD[L� MH� SDUDOHOQt� ]DSRMHQt� þOHQ$ YHOPL� SRXåtYDQp�� 9êKRGD�� PRåQRVW� VDPRVWDWQ� QDVWDYRYDW� ]HVtOHQtMHGQRWOLYêFK�SUYN$�



3�HQRV�UHJXOiWRUX��5�S� 3�S��'�S��,�S�
Tedy:

Praktické zapojení regulátoru PID, tak jak se v SUD[L�SRXåtYi�Me uvedena na následujícím obrázku.

2EYRG�EH]QiUD]RYpKR�S�HSQXWt��]S�WQi�YD]ED�RG�SRKRQX�2EYRG�EH]QiUD]RYpKR�S�HSQXWt3RXåtYi� VH� SUR� S�HStQiQt� RYOiGiQt� UHJXOiWRUX� ] UXþQtKR� QD� DXWRPDWLFNp�� -Dk je patrné z obrázku, po dobuUXþQtKR�RYOiGiQt� S$VREt�RGFK\OND� H� �QD� YVWXS\� 3�,� D�'� þOHQ$ UHJXOiWRUX��1DS�Wt� QD� YêVWXSHFK� W�FKWR� þOHQ$�
spolu se ]iSRUQRX� ]S�WQRX� YD]ERX� RG� SRORK\� UHJXODþQtKR� RUJiQX� �==9�� D� V S�tGDYQêP� QDS�WtP�� XUþXMtFtPNOLGRYRX�SRORKX�UHJXODþQtKR�RUJiQX��.3���MVRX�]HVLORYiQD�VþtWDFtP�]HVLORYDþHP��9êVWXS�þDVWR�YêYi�Y saturaci.3RNXG� VH� SRGD�t� UXþQtP� �t]HQtP� S�LYpVW� UHJXODþQt� REYRG� GR� URYQRYiåQpKR� VWDYX� �H ���� EêYi� YêVWXSLQWHJUDþQtKR�þOHQX�MLå�Y VDWXUDFL��1D�YêVWXSX�VRXþWRYpKR�þOHQX�MH�SDN QDS�Wt��NWHUp�S�L�S�HSQXWt�] manuálního naDXWRPDWLFNp� �t]HQt� ]S$VREt� ]P�QX� SRORK\� UHJXODþQtKR� RUJiQX��1XORYp� QDS�Wt� QD� YêVWXSX� ]DMLVWt� ]iSRUQi]S�WQi�YD]ED�SRPRFt�5�QD�LQWHJUDþQt�þOHQ� (R – odpor malé hodnoty)

=S�WQi�YD]ED�RG�SRKRQX6LWXDFH��1D�YêVWXSX�UHJXOiWRUX�MH�DNþQt�YHOLþLQD��DNþQt�YHOLþLQD�GiOH�RYOiGi�VHUYRPRWRU��VHUYRPRWRU�P�Qt�VWDYUHJXORYDQp� VRXVWDY\�� 3UREOpP�� 3�HQRV� VHUYRPRWRUX� �SRKRQX�� MH� LQWHJUDþQt� V� MHGQRNDSDFLWQtP� ]SRåG�QtP
1/[S�7S���@�� WHG\� DVWDWLFNê�� 7R� RGSRUXMH� SRåDGDYN$P� V\QWp]\� UHJXODþQtKR� REYRGX� D� MH� QXWQp� DVWDWLVPXVRGVWUDQLW�� 6HUYRPRWRU� SRW�HEXMHPH�� -DN� WHG\"� =DYHGHPH� ]iSRUQRX� ]S�WQRX� YD]EX� Y SRGVWDW� ] výstupu



VHUYRPRWRUX� QD� YVWXS� VHUYRPRWRUX� �NROHP� VHUYRPRWRUX� MVRX� MHQRP� NRQVWDQW\� �]HVLORYDþ� VHUYRPRWRUX� .��OLQHiUQt�NRQVWDQWD�SRORKD�VHUYRPRWRUX�YHOLNRVW�DNþQt�YHOLþLQ\�.�����=iSRUQRX�]S�WQRX�YD]ERX��==9��]tVNiPHVWDWLFNê�S�HQRV����iGX��NWHUê��MHOLNRå�MH�VWDWLFNê��Y\KRYXMH��7\SLFNp�]DSRMHQt�VRXVWDY\�

1D�REUi]NX�MVRX�]REUD]HQ\�ERG\�.3�D�==9��NWHUp�RGSRYtGDMt�V\PERO$P�X�REYRGX�EH]QiUD]�S�HS��1DQiVOHGXMtFtP�REUi]NX�MH�SUR�LOXVWUDFL�MHQ�]DSRMHQt�SRKRQX��DNþQtKR�þOHQX��VH�==9�

=iNODGQt�W\S\�D�NRQVWUXNFH�QHVSRMLWêFK�UHJXOiWRU$�%H]�]S�WQp�YD]E\1HMMHGQRGXããt��SUR�PpQ� QiURþQp�UHJXODFH��QDS���MHGQRGXFKp�HOHNWULFNp�WRSHQt�
Dvoupolohový regulátor

Bez hystereze       S hysterezí                Schéma regulátoru           Regulátor + soustava

6H�]S�WQRX�YD]ERX3�L�YHONêFK�S�HNPLWHFK�UHJXORYDQp�YHOLþLQ\�VH�]DYHGH�]S�WQi�YD]ED��YH�NWHUp�MH�REYRG��MDNêVL�PRGHO�UHJXORYDQp�VRXVWDY\��NWHUê�S�HGYtGi�FKRYiQt�VRXVWDY\�G�tYH��QHå�YH�VNXWHþQp�VRXVWDY� GRMGH�N QHåiGRXFtPX�S�HNPLWX�D�]S$VREt�YþDVQp�S�HSQXtí
regulátoru.

Ekvitermní regulace.6ORXåt�N UHJXODFL�~VW�HGQtKR�Y\WiS�Qt���.�UHJXODFL�S�tYRGX�WHSOD�GR�YêP�QtNX�Y ]iYLVORVWL�QD�YHQNRYQt�WHSORW� DQD�WHSORW� YRG\�Y sekundárním okruhu otopné soustavy.)
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- Ziegler-Nichols
- SRGOH�SU$E�KX�S�HFKRGRYp�FKDUDNWHULVWLN\
- Y\KRGQRFHQtP�PtU\�NPLWDYRVWL�QHER�WOXPHQt�UHJXODþQt�RGFK\ON\
- ]MLãW�Qt� JOREiOQt� þDVRYp� NRQVWDQW\� �SRPDORVW� UHJXODþQtKR� SURFHVX� ±� ~P�UQ� QDVWDYXMH� þDVRYRX

konstantu regulátoru
- kompenzace zesílení regulované soustavy

$OJRULWP\�MVRX�YHOPL�VORåLWp�±�PQRKR�VWUiQHN�$�
3�tU$VWNRYê�WYDU�3,'�UHJXOiWRUX�



3QHXPDWLFNp�D�K\GUDXOLFNp�DNþQt�þOHQ\
3QHXPDWLFNp�DNþQt�þOHQ\
Pneumatické servomotory3UDFXMt�QD�SULQFLSX�VLORYpKR�~þLQNX�WODNX�Y]GXFKX�QD�SORFKX�StVWX�QHER�PHPEUiQ\��9êKRGD�RSURWL�HOHNWULFNêPVHUYRPRWRU$P�±�Y�Wãt�VLORYp�~þLQN\��1HYêKRGD�±�PDOi�S�HVWDYQi�GpOND�
Pístový servomotor:

+\GUDXOLFNp�DNþQt�þOHQ\
Hydraulické servomotory-VRX�QHGtOQRX�VRXþiVWt�VWURM$ D�]D�t]HQt��6FKRSQRVW�Y\YLQRXW�]QDþQp�VtO\�S�L�UHODWLYQ� PDOêFK�UR]P�UHFK�
Pístový:SRXåtYi� VH� Y�WãLQRX� GYRMþLQQê�� SRGREQ� MDNR� X� SQHX�� NRQVWUXNFH� MH� S�L]S$VREHQD� MLQpPX� PpGLX� ±NDSDOLQ��
S URWDþQtP�SRK\EHP�
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