1.1 Zakladni pojmy

Zdokonalovani vyrobnich proaesse dnes zakladargdevSim na jejich mechanizaci a
automatizaci.

1.1.1 Mechanizace

* je proces, ktery osvobozuftoveéka od fyzicky namahavé prace. Vyuziva setpm
mechanizénich zaizeni, tj. dokonalejSich vyrobnich prieiki, ¢asto i Upravy
vlastniho vyrobniho postupu. Mechanizovany vyropndces ¢lovéku ponechava
pouzetidici a kontrolni funkci.

« Rychlost vyrobnich stréjse viak neustéle zvySujizeni vyrobnich procése proto
Unavné aasto jiz lidské reakce ke spolehlivérfimeni nest&. U modernich strdjje
proto i fizeni vyrobnich procés swiovano zéizenim, které je vykonavaji
automaticky.

1.1.2 Automatizace.

e je proces, ve kterém se nejen fyzickd prace, ai@lici a kontrolnicinnost lidi
postup® prenaSi na stroje. Automaticke fiz@eni vykonava vyrobni i jiné ukoly
pomoci tiznych automatizaich prostedki automaticky be#idici (asticlovéka.

1.1.3 Komplexni automatizace

» daného technologického postupu nebo celé vyrolpygees, Bhem kterého je lidska
¢innost postupk zcela v¢lenéna a vyhrazena vyhradistrojim a gistrojam.

* Konenym cilem automatizace je osvobogidvéeka od fyzické i rutinni duSevni prace
a p‘enechat mu pouzetsi nebo vyssi kontrolrdinnost.

1.1.4 Ovladani a regulace
Rizeni

e je cilewdoma ¢innost pisobici pimo ¢i ne@imo nafizeny objekt tak, aby bylo
dosazeno igdepsaného cile. e byt provadno dvojim zgisobem: ovliadanim nebo
regulaci.

a) Ovladani

je druh fizeni, @i kterém se bezpragidre neporovnava jeho skutey Kinek
s (Einkem aekavanym.
Neexistuje zde zfina vazba, tj. Zina kontrola o spkni predepsaného cile.
Ovladani je tedy nizSirstupném fizeni.
Muze byt provadno pgiimo ¢lovékem - pak se nazyva i ovladani - nebo bez jeho
bezprostedni &asti - pak hoviime o automatickém ovladani.
Princip ovladani je znazao¥n na obr. 1.
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Obr. 1. Princip ovladani

K objasréni tchto pojni si uvedeme nasledujictiklady.
Teplotu vody lze réné ovladat pilozenim ugitého mnoZzstvi uhli pod kotel.
Vzhledem k tomu, Ze neni bezpti@sini zgtna vazba mezi teplotou vody a mnoz-



stvim spalovaného paliva,ihe se skuiy inek viceci mérg liSit od aiekavaného
Ucinku. Voda niize byt stude¥jSi nebo teplejSi nez se pozaduje.

Krom¢ uvedeného riniho ovladani se ve vyrébcasto setkdvame se stroji s
automatickym ovladanim. Jejiginnost je zpravidla zaloZzena gasovém programu,
daném pedem, zaznamenanéntidicim Ustroji nagiklad ve forng vhodreé tvarované
vacky, vhodreé rozmistnych kulcek v dilcich ot&ejiciho se tzv. kutkového bubnu,
dale pomoci kotki rozmistnych v propojovacim poli podle otvor dérném Stitku
¢asto v kombinaci s nesrazkovyfizenim s pouzitim koncovych spitia Moderni
stroje pouZzivaji programové ¢tjici se kotodte, za. jejichz prositlovanymi otvory
jsou umisiny fototranzistory, nebo pouzivajiché a magnetické pasky. Spinani
fidicich signal je pak bezkontaktni.

Zarizeni vykonavaji automaticky sled operaci, ale nékduji vysledky sv&innosti.

Na tomto principu pracuji nalad jednodelové soustruznické automaty |,
automatické balici stroje, linky na @m lahvi, rfkteré programo¥ iizené obraéci
stroje s ¢islicovym ftizenim (stroje NC), mmyslové roboty spod. Princip
automatického ovladani pomoci programu je zna&zona obr. 2.
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Obr. 2. Automatické ovladani pomoci programu

b) Regulace

je na rozdil od ovladani drufeeni, i kterém se porovnava skdtey (Kinek tizeni s
oc¢ekavanym tinkem a okamzity rozdil bezprastre urcuje velikostridiciho zdsahu.

U regulace je tedy Kizeni plr¢ vyuZita z@tna kontrola plani predepsaného cile,
ktera se nazyva 2ma vazba. Regulace se tedy od ovladani liSi zépommtnou
vazbou, ktera u ovladani chybi.

Jako piklad ruéni, regulace mize poslouZzit nap zakivani sklenic p sterilovani
ovoce na plynovém vei. Pouzivany zad@vaci hrnec ma teploin na kterém seéte
vnitini teplota. Uity druh ovoce ma igdepsanou teplotu sterilovani, jejiz velikost
porovnavame se skuigou teplotou v zawavacim hrnci. Je-li skutea teplota nizsi
nez zadana teplota, otewme rin¢ vice givod plynu knoflikem na v&i. Je-li
naopak skuta teplota pectena na teplogru vyssSi, ubereme plyn, a tim zmensime
tepelnou energii plamene i&ku. V gipadt, Ze mezi skutgou a Zadanou teplotou
neni rozdil, neprovadime regtita zasabh.

Automaticka regulace se liSi od rani v tom, Ze @ ni odpada lidsk&innost.
Skute&na hodnota se s Zadanou hodnotou regulovan&nsefporovnava automaticky
a regul@ni zasah probiha také automaticky. Princip autaké@tiegulace je uveden na
obr. 3.
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Obr. 3. princip automatické regulace



Jako piklad je mozné uvést

prostorovy termostat pro udrzovani pozadované tgplanistnosti. B nizké teplot

se automaticky otevira ventil radiatoru résiniho topeni. # dosazeni péebné
teploty je ventil oteken pra¢ natolik, aby teplota v mistnosti dale neistala, ale ani
neklesala. Automaticka regulace ma velka vyznamvgrobni procesy vSech olior
Reguluje se teplota peci, ¢k motofi, vySka hladiny kapalin, tlak plyinv nadobéach
a potrubich, kyselost roztdk oswtleni atd. Automatické regulaci budeme proto
vénovat hlavni pozornost.

Vztahy mezi uvedenymi pojmyimeme znazornit takto:

fizeni
| |
ovladani regulace
I | | |
rucni automatické ruéni automaticka
ovladani ovladani regulace regulace

1.1 Kyberneticka zaFizeni

Ve vyrobnich procesech seémi podminkyiizeni v Sirokém rozmezi &sto zcela
negedvidag. Pavodni druhftizeni je pakéasto nedokonaly, neboneodpovida
okamzitym patebam. Utitého cile lze totiz dosahnout vice tgpby fizeni.
NejvyhodrgjSi neboli optimalni zfisob je feba zvolit na zaklad vyhodnoceni
mnoha ¢asto proticidnych) podminek. Dale jergba zndnit dosavadni, meén
vhodny zpiisob tizeni za jiny, optimalniRidici obvody, které jsou takto schopny
automaticky pizpasobovat svowinnost zngnénym vrejSim podminkam, nazyvame
adaptivni (prizpasobive).

Vnitini piizpasobovani d¢chto adaptivnichtidicich systém pripomina vlastnosti
Zivych organismu. Problémiizeni v Zivych organismech i ve strojich se zabyva
védni disciplina nazvana kybernetika. Prot&Sinou nazyvame slozité adaptivni
fidici systémy, které samy organizuji svdonost,

kybernetickymi zarizenimi. Kybernetickd z#zeni zpravidla obsahujitidici
¢islicovy paitac, jehoz hlavnicasti je zékladni jednotka (procesor). Kyberneticka
regulace nabyva stalétgi dilezitosti, nebé prevratnym vynalezem mikroprocesoru
byla odstra#na jeji hlavni nevyhoda, totiZz vysoka ceiislicového peitace. Drahy a
slozity cislicovy paita¢ mize byt nahrazen mikroprocesorem gkalika dalSimi

Vi s

integrovanymi obvody, celk@levngjSimi nez klasicky péitac.

» Mikroprocesor je cislicovy integrovany obvod s velmi vysokou hustointegrace,

umisgny v jednom pouzdru. Kybernetickéizzenitizené mikroprocesorem zajige
nejen kvalitni regulaci vicetznych fyzikalnich veliin sowasre, ale umo#uje
regulaci organizovat i z hlediska co nejmenSi igiyt energie, materidlu, s
nejmensim mnozstvim nezadoucich zplodin, s coétijprovozni bez@mosti, s
minimalnim opatebenim vyrobniho Z&eni a s dalSimi vymozenostmi. V mnoha
piipadech tak kyberneticka izzeni mohou nahradit duSevriinnost c¢lovéka
(zkuSenost, usudek). Mikroprocesory se pouzivggmee vyrold, alenagiklad i k
fizeni¢innosti motorovych vozidel, domacich sfatiici a ve vojenskych Z&enich.
Na zaklad mikroprocesal budou v masovém ¢ritku vyrakEny levné stolni



¢islicové minipa@itace, které pravépodobré postup® vytlaci i velké cislicové
pocitace, umistné ve vypdoetnich stediscich.



