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uvoD

Automatiza¢na technika v uzkom spojeni s Cislicovou riadiacou technikou zaznamenéava
prudky rozvoj. Jednym zrozhodujucich faktorov konkurencnej schopnosti firiem je
racionalizdcia vlastnej cCinnosti a nadvdzujicej automatizacii vSetkych vyrobnych
a informacnych systémov. Z toho dovodu je nevyhnutna znalost systémovych principov
zavadzania automatizacnej techniky, zdkladov tedérie automatického riadenia a zdsad
konStruovania automatickych vyrobnych systémov. Zakladne informécie o automatizécii su
preto neodmyslitelnym vybavenim kazdého absolventa technickej Skoly.

Skripta s rozdelené do piatich zakladnych kapitol. V ivode kazdej kapitoly je v nevyhnutnej
miere zhrnut4 prislu§na teéria s potrebnymi zakladnymi vztahmi. Dalej je uvedené riesenie
typickych prikladov z danej oblasti a v zdvere kapitoly st priklady na samostatné rieSenie.
Prva kapitola skript sa zaobera kontaktovymi prvkami, ich oznaCenim, Ccislovani
a moznostami ich zapojenia do obvodovych schém pri riadeni jednoduchych technologickych
procesov. V druhej kapitole st uvedené moznosti riadenia prostrednictvom bezkontaktovych
prvkov, spdsobmi minimalizacie a realizdcie logickych funkcii pouzitim zakladnych
logickych obvodov. Tretia kapitola je zamerana na rieSenie zédkladnych tloh teodrie linearnych
spojitych systémov, ako napr. vypocet vyslednej prenosovej funkcie dynamického systému,
zobrazenie prechodovej, impulznej, komplexnej frekvencnej charakteristiky a rieSenie
stability dynamickych systémov. Pri tychto ulohach je ukédzané jednak klasické rieSenie
ataktiez aj rieSenie prostrednictvom softvéru MATLAB. Stvrtd kapitola sa venuje
regulacnému obvodu, zdkladnym typom reguldtorov a nastavenim koeficientov jednotlivych
typov regulatorov za Uc¢elom dosiahnutia ¢o najlepsSej kvality riadenia. Poslednéd kapitola
poskytuje zaklady programovania a technickych vypoctov spojitych linedrnych systémov
v prostredi MATLAB.

Ciel'om skript je podporit’ vyucbu predmetov ,,Automatizacia“ a ,,Tedria automatického
riadenia“ na Technickej fakulte Slovenskej polnohospodarskej univerzite v Nitre. Aplikacia
skript vo vyucbe by mala umoznit’ predovsetkym:

- objasnenie ucelov, vyznamov a cielov automatizacie v sti¢asnom svete, aby absolventi
mohli zaujat’ spravne stanovisko v suvislosti s jej vyuzivanim u nés i v zahranici,

- opisat proces navrhu a realizdcie automatiza¢nych systémov,

- predstavit’ zdkladné principy automatov a automatického riadenia tak, aby mohli byt
vyuzité pri navrhu ovladania a riadenia réznych technologickych procesov,

- definovanie zdkladnych pojmov pre dobru orientaciu v problematike pri komunikacii
s odbornikmi,

- ziskat’ prehl'ad o zédkladnom sortimente automatizanych prostriedkov pouzitenych
pri konstrukcii automatickych strojov,

- motivovat Studentov k vacSiemu zdujmu o tento obor.

Ak aspon niektoré z ocakévani budu splnené, splnia skripta svoj ucel pre ktory boli vytvorené.
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