1.1,
1.1:1

1.1:2.

1.2.

1.2.1.
1.2.2.
1.2.3.

1.3.
13.1.

1.3.2.

2.1
2.2
2.3.

23.1:
2.3.2.
2.3.3.
2.3.4.
2.3:5.
2.3.6.
23.1.
2.3.8.

24.

24.1.
2.4.2.
2.4.3.
2.4.4.
2.4.5.

3.1°

3.1.1.
3.1.2.
3:1.3.

3.2.

Obsah

PREDMEUVA = - 5 & o 55 = & 5 o = @ 6 s b 85 = k5 s 5
STRUKTURY CISLICOVE RIZENYCH POHONU . . . . . . . 9
Frekventné &slicove systémy .. . o & w.io o 5 0 o e s s 6w w o e 9
Pohon s krokovymmotorem . . . . . « « ¢ ¢ o ¢ ¢ o o o 0 o 0 . 10
Pohon se stejnosmérnym motorem . . . . . . .+ .« 4 . o0 o4 . . . . 11
Hybridnf Systémy s = o & & % & 5 5 5 5 o & %6 s 5w s e 6 & e 12
Strukturaregulace polohy = « s « = 5 & + 55 @ 8 GG s oW 13
Struktura nékolikamotorového pohonu . . . . . . . . . . . . .. 14
Servopohon se synchronnim motorem . . . . . . . . . . . . . . 16
PHim4 &slicovd regulace'. . « « & « 5 o o s s w5 8 s 5w e v 5w 17
Regulace pohonu se stejnosmérnym motorem. . . . . . . « « . . . 18
Regulace pohonu s asynchronnim motorem . . . . . . . . . . . . 19
ZAKLADNi OBVODY CISLICOVE TECHNIKY . . .. ... 22
DvojkovA-CISeINABOUSLAVA < & i o 5 3 5 5 o & W 5 & 5 b B @ e s % 22
Logické €leny . . . . . . .« . i i e e e e e e e e e e e e e 26
Cislicové obvody . .« v v v e e e e e e e e e e e e e 37
Bindrni k6dy o - & ¢ 5 5 @ 65 ¢ sm s ecwE s B om & s 5 8w 37
DEROAEEY o o oo ol o o o 1o ie o o e el 6 el w5 ie el et e e e e e 38
SEaCKY . . . . e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e 40
KOmMPATatory' o @ o © o @ o @ 6 o 5 s sl e e e s s 5w e e %) e 41
Citade . . . . i e e e e e e e e e e e e e e e e e e e 43
POSUVDE TEQISIEY = = 5 = 5 & s & & 5o s o @ G4 o & % /% 5 & & 5 45
DéliCe frekvence . . . . . . . . . .t wh e e e e e e e e 46
Aritmetickf jednotka . i s % 5 s s % s 5 ek 6 6 e s sl s 8 48
Mikroprocesorové Systémy . . . . . . . 4 4 e e e e e e e e e 49
Zakladni procesorova jednotka — mikroprocesor . . . . . . . . . . 54
Operacni pamét . . . . . . . v v v v v e e e e e e e e e e e 65
Obvody piipojeni zafizeni W/v' . . & « o « v o & v o 5 @ ¢ 5w 70
MiKroprocesorovy systém . . . . . . . . . e e e e e e e e e e 77
Programovani mikroprocesorovych systémt . . . . . . . . . . . . 79
PREVODNIKY FYZIKALNICH VELICIN . .. ... .... 99
Cislicové analogové pfevodniky . . . . . . . . . . . . . . . .. 99
Pievodniky &islo — proud (napéti) . . . . . . . . . . . . .. .. 99
Cislicové fizeni tyristorovych méni¢ti . . . . . . . . . . . . . . . 102
Prevodniky ¢islicové frekvenéni a frekvenéné Cislicové . . . . . . . . 110
Analogové &islicové prevodniky . . . . . . . . L L oL Lo L. . 116



3.2.1.
3.2.2.

3.3,

3:.3.1.
3.3.2.

4.1

4.1.1.
4.1.2.
4.1.3.

4.2.

4.2.1.
4.2.2.
4.2.3.

4.3.

4.3.1.
4.3.2.
4.3.3.
4.3.4.

5:1%

5.1:1:
5.1.2,

5.1.3.

5.2.

5.2.1.
5.2.2.

5.3,

5:3.1.
5.3.2.
5.3.3.

Prevodniky proud (napéti) —¢&islo . . . . . . . . . . ... ... 116

Pievodniky analogové frekvenéni a frekvenéné analogové . . . . . . 120
Pievodniky mechanickych veli¢éinna ¢islo . . . . . . . . . . . .. 122
PHthastkové snimade & & o o @ o b e e e e e ety ol e e s e 123
Absolutni snimade . . . . . . . . L L. L. . e e e e 130
VYKONOVE CEENY s : = =5 e v o & 6w & a0 alis o s a6 o s 136
Stejnosmérné MOtOry . . . . « v v v v 4 e 4 e e e e e e e e e 136
ZAKladni vIaStNOSE . « ¢ « w5 6 5 B @ e s s w @l e s e e 6 s 136
Stejnosmeérné Servomotory . . . . . . . . . e e a e e e e e e . 137
Matematicky model stejnosmérného cize buzeného motoru . . . . . . 139
ASynchronni MOLOLY .: '+ 5 s e s & & o s s & o & o o 5 & & & & 3 141
Zékladni vilastnosti . . . . . . . L . . L L .0 e e e 141
Asynchronni servomotory . . . . . . . ¢+ 4 4 4 4 0 e e 4. .o 143
Matematicky model asynchronniho stroje . . . . . . . . . . . .. 144
Synchronni motory . . . . . . . . . .0 e e e e e e e e 148
Zakladni viastnosti . i ol oo e e s e e e e e e 148
Synchronni SEIVOMOLOLY . o s ¢ « w @ & & & & o @ & & & % o & @ 148
KIoKOVE MOIOLY = v 0 o 51 & & i s s 60 %t s i @l i e 5 & Bl e s 149
Matematicky model synchronniho motoru . . . . . . . . . . . .. 153

SYNTEZA CISLICOVYCH REGULACNICH OBVODU . . . . 158

DigitalIZACe o« & o & e ¢ ss s b e s s s S e e e e e 158
Kvantovani SIgndltl s -z = & & o & o @ w5 e s @ o w8 GG s 158
Koneény rozsah &iselného zobrazeni a omezeni vystupnich signala regu-

T O T U e e e T S e 162
Diskretizace Signflu’ © . o .l e e e s s rels s e s s e ew e e 163
Filtrace rusivych vysokofrekvenc¢nichsignala . . . . . . . . . . . . 164
Analogova filtrace . . . . . . . . . . . 0 e e e e e e e e e 165
Cislicova filtrace . . . . . . . . v v v v e e 165
Algoritmy regulace diskrétnich regulaénichobvodu . . . . . . . . . 168
Diskretizace algoritmu spojitych regulatora . . . . . . . . . . . . . 168

Navrh algoritmu metodou transformovanych frekvenénich charakteristik . 177
Navrh algoritmi metodou optimélniho modulu transformované pieno-

SOVETUNKCE = ¢ & w5 5 s s E G e v R R e M s s e 184
LITERATURA . . . . . . i i i e e e e e e e e e e e e e 196
REJSTRIK: o o ¢ s 5o s & ol oo 5 5 &5 % & & % o 5 & & & 200



