
Wyk łłłład nr 1
Podstawowe poj ęęęęcia automatyki

�Podstawowe definicje i określenia 
wykorzystywane w automatyce
�Omówienie podstawowych elementów w 
układzie automatycznej regulacji
�Omówienie podstawowych działów 
automatyki
�Klasyfikacja układów automatycznej 
regulacji



Ukłłłład regulacji temperatury
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Uogólniony schemat blokowy systemu automatyki



INSTALACJA
TECHNOLOGICZNA

(OBIEKT STEROWANY)
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Schemat struktury sterowania i zarz ądzania



System sterowania hierarchiczny i rozproszony
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GŁÓWNA MAGISTRALA
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URZĄDZENIE
ZADAJĄCE
(ZADAJNIK)

URZĄDZENIE
REGULUJĄCE
(REGULATOR)

URZĄDZENIE
WYKONAWCZE

URZĄDZENIE
NASTAWCZE OBIEKT

PRZETWORNIK
POMIAROWY

CZUJNIK
POMIAROWY

Urządzenie wykonawczo-nastawcze

Urządzenie pomiarowe

-

+

SprzęŜenie zwrotne
(feedback loop)

y0(t) - sygnał zadany 
(wejściowy), określany 
jako tzw. zadanie 
sterowania,

u(t) - sygnał sterujący, 
zwany sygnałem 
nastawiającym

y(t) - sygnał wyjściowy, 
zwany takŜe sygnałem 
regulowanym,

ε(t) - sygnał uchybu regulacji (w idealnym regulatorze 
uchyb powinien przyjmować wartość 0)

Uogólniony schemat uk łłłładu automatycznej regulacji



Ukłłłład sterowania o strukturze otwartej

INSTALACJA
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(OBIEKT STEROWANY)

UKŁAD
STERUJĄCYSYGNAŁ WEJŚCIOWY

(ZADANY)

( )0y t

SYGNAŁ STERUJĄCY
(AKCJA STERUJ ĄCA)

( )u t

SYGNAŁ WYJŚCIOWY
(SYGNAŁ STEROWANY)

( )y t

SYGNAŁ ZAKŁÓCAJ ĄCY

( )z t

� Sygna łłłł wyj śśśściowy y(t) nie ma wp łłłływu na akcj ęęęę steruj ąąąącąąąą u(t)
� Brak pomiaru warto śśśści sygna łłłłu wyj śśśściowego y(t) dla porównania z warto śśśściąąąą

zadanąąąą y0(t)
� Wymagaj ąąąą starannej kalibracji przy zmieniaj ąąąących si ęęęę warunkach pracy
� Małłłła odporno śćśćśćść na zak łłłłócenia zewn ęęęętrzne i wewn ęęęętrzne
� Zwykle sygna łłłł zadany stanowi program oparty o podstaw ęęęę czasu

Cechy 

Przykłady układów otwartych
� Sterowanie dawkowaniem insuliny
� Sterowanie pr ęęęędko śśśściąąąą obrotow ąąąą napęęęędu elektrycznego



Ukłłłład sterowania o strukturze zamkni ęęęętej
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UJEMNE SPRZĘśENIE ZWROTNE

-

+

� Sygna łłłł wyj śśśściowy y(t) powoduje bezpo śśśśredni efekt w akcji steruj ąąąącej u(t) –
konieczno śćśćśćść prowadzenia sprz ęŜęŜęŜęŜenia zwrotnego

� Zaktualizowany sygna łłłł błęłęłęłędu regulacji e(t) jest doprowadzany do regulatora, który 
redukuje warto śćśćśćść błęłęłęłędu, doprowadzaj ąąąąc sygna łłłł wyj śśśściowy  do ŜąŜąŜąŜądanej warto śśśści y 0(t)

� Pomiar warto śśśści sygna łłłłu wyj śśśściowego y(t) dla porównania z warto śśśściąąąą zadanąąąą y0(t)
� Stosunkowo du ŜŜŜŜa odporno śćśćśćść na zak łłłłócenia zewn ęęęętrzne i wewn ęęęętrzne oraz zmiany 

w dynamice obiektu sterowania

Cechy 

Przyk łłłłady uk łłłładów rzeczywistych 
� Sterowanie dawkowaniem insuliny
� Sterowanie pr ęęęędko śśśściąąąą obrotow ąąąą napęęęędu elektrycznego



Otwarty uk łłłład sterowania dawkowaniem insuliny
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Otwarty uk łłłład sterowania pr ęęęędko śśśściąąąą obrotow ąąąą
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Zamkni ęęęęty uk łłłład sterowania dawkowaniem insuliny
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Zamkni ęęęęty uk łłłład sterowania pr ęęęędko śśśściąąąą obrotow ąąąą
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Ukłłłład ci ąąąągłłłłej regulacji poziomu w zbiorniku

Konieczno śćśćśćść zastosowania : 
� droŜŜŜŜszych urz ąąąądzeńńńń pomiarowych, zapewniaj ąąąących generowanie sygna łłłłu 

analogowego (w tym przypadku analogowy pomiar pozio mu)
� droŜŜŜŜszych urz ąąąądzeńńńń wykonawczo-nastawczych (w tym przypadku pompa o 

regulowanej wydajno śśśści)



Ukłłłład dyskretnej regulacji poziomu w zbiorniku

Konieczno śćśćśćść zastosowania : 
� wy łąłąłąłączników ci śśśśnieniowych (tzw. hydrostatów), zapewniaj ąąąących utrzymanie 

poziomu cieczy w zbiorniku w przedziale okre śśśślonym przez miejsca zamontowania 
� pompy o sta łłłłej wydajno śśśści sterowanej w najprostszy sposób, tzn. metod ąąąą włąłąłąłącz-

wy łąłąłąłącz



Wielowymiarowy uk łłłład regulacji
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Struktura sterowania dla kontroli i sygnalizacji

INSTALACJA
TECHNOLOGICZNA

(OBIEKT STEROWANY)

URZĄDZENIA REJESTRUJĄCE STANY WEJŚĆ I WYJŚĆ :
- CZUJNIKI POMIAROWE
- REJESTRATORY (W TYM KOMPUTERY)
-URZĄDZENIA POMIAROWE

URZĄDZENIA WIZUALIZACJI STANU WEJ ŚĆ I WYJŚĆ :
- WSKAŹNIKI
- WYŚWIETLACZE
- ELEMENTY I TABLICE ŚWIETLNE
- MONITORY

OPERATOR

OBIEKT

KOMPUTER
WARSTWY DDC

OPERATOR

WEKTOR
SYGNAŁÓW

WEJŚCIOWYCH

WEKTOR
SYGNAŁÓW

WYJŚCIOWYCH

WEKTOR
SYGNAŁÓW

ZAKŁÓCAJ ĄCYCH

U(t)

Z(t)

Y(t)



Zabezpieczenie automatyczne i blokada automatyczna


