
REGULAČNÍ OBVOD, BLOKY A VELIČINY, OVLÁDÁNÍ A REGULACE, LAPLACEOVA TRANSFORMACE
REGULAČNÍ OBVOD
Regulační obvod je složen z řídícího členu, regulátoru, akčního členu, regulované soustavy a zpětnovazebního obvodu.
Řídící člen zadává požadovanou hodnotu.
Regulátor určuje vlastní proces regulace - dosažení požadované hodnoty. Může být řešen společně s řídícím členem v jednom procesoru.
Akční člen dodává energii do zátěže. Může se jednat např. o výkonové spínače.
Regulovaná soustava je soustava prvků, které chceme nějakým způsobem řídit. Může se jednat jak o celé regulační procesy, tak pouze o regulaci veličiny.
Zpětná vazba zajišťuje snímání výstupní veličiny a její převod na stejný charakter, jako má veličina žádaná.
Cílem regulační obvodu je, aby se regulační odchylka co nejvíce přiblížila nule. Na celý proces regulace mohou mít vliv poruchy, což jsou vnější vlivy ovlivňující regulaci.
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Na vstup součtového členu je přiváděna řídící veličina w. Od této veličiny se odečte výstupní veličina x' a zjistí se, jaká je regulační odchylka e, která uvádí do chodu regulátor. Na základě poměru mezi řídící veličinou w a výstupní veličinou x mohou vzniknout tři stavy.
OVLÁDÁNÍ A REGULACE
Ovládání i regulace patří mezi druhy řízení. Ovládání nemá zpětnou vazbu, a tak není bezprostřední účinek řízení porovnáván s požadovanou hodnotou. Jeho nevýhodou je, že neumí korektně reagovat na změny vlastnosti řízené soustavy nebo eliminovat vliv nežádoucích poruch.
Regulace má zpětnou vazbu, a tak je bezprostřední účinek porovnáván s požadovanou hodnotou. Odstraňuje nevýhody ovládání za cenu složitějšího provedení a nutnosti řešení stability soustavy.
LAPLACEOVA TRANSFORMACE
Laplaceova transformace  je v matematice jedna ze základních integrální transformací. Používá se k řešení diferenciálních rovnic, zpravidla těch, které se objevují nepř. při analýze chování elektrických obvodů.V automatizaci se s ní setkáme při studiu vlastností systémů spojitě pracujících v čase.
Užitečnost Laplaceovy transformace spočívá v tom, že převádí funkce reálné proměnné na funkce komplexní proměnné způsobem, při němž se mnohé složité vztahy mezi původními funkcemi radikálně zjednoduší. Pomocí Laplaceovy transformace lze převést diferenciální rovnici na algebraickou .
L:	y(t)	=>	Y(p)
L:	y'(t)	=>	pY(p)
L:	y''(t)	=>	p2Y(p)
L:	y'''(t)	=>	p3Y(p)
L:	⌠		Y(p)
	⌡y(t)	=>	   p




ZÁKLADNÍ MATEMATICKÉ POPISY SYSTÉMU A JEJICH ZÍSKÁNÍ, K ČEMU SLOUŽÍ
DIFERENCIÁLNÍ ROVNICE
Získáme ji obvykle řešením časové funkce. Základní proměnnou diferenciální rovnice je tedy čas. Kvůli složitosti se s ní špatně pracuje, a tak se na ni aplikuje Laplaceova transformace, která převeda čas t na operátor p a získáme tak operátorový přenos.
OPERÁTOROVÝ PŘENOS
Operátorový přenos vznikne Laplaceovou transformací diferenciální rovnice. V transformované diferenciální rovnici vydělíme levou a pravou stranu (resp. výstup vydělíme vstupem) a získáme operátorový přenos.
FREKVENČNÍ PŘENOS
Frekvenční přenos získáme tak, že v operátorovém přenosu nahradíme proměnnou p za jω. Výsledek je v rovině komplexních čísel.
FREKVENČNÍ CHARAKTERISTIKY
Frekvenční charakteristiky se kreslí v komplexní rovině a jedná se o grafické znázornění frekvenčního přenosu. 
Statické členy mají frekvenční charakteristiku uzavřenou, astatické členy otevřenou.
Rozdělením frekvenční charakteristiky na amplitudu a fázi získáme amplitudovou a fázovou charakteristiku v logaritmických souřadnicích.
IMPULZNÍ CHARAKTERISTIKA
Impulzní charakteristika představuje odezvu systému na Diracův impulz, který je nekonečně krátký a nekonečně vysoký. Z toho je jasné, že jej v reálných podmínkách nelze vytvořit. Proto se používá přechodová charakteristiky.
PŘECHODOVÁ CHARAKTERISTIKY
Přechodová charakteristika znázorňuje odezvu systému na skokovou změnu vstupní veličiny. Výhodou je, že se jednoduše měří, ale lze ji i celkem jednoduše stanovit výpočtem u systémů 0. a 1. řádů. U vyšších řádů je nutno totiž počítat i s dopravním zpožděním, které výpočet komplikuje.

STATICKÉ ČLENY 0. A 1. ŘÁDU
To, že je člen statický znamená, že při konstantním vstupu je konstantní i ustálený výstup.
STATICKÝ ČLEN 0. ŘÁDU - PROPORCIONÁLNÍ ČLEN
	







Pokud K bude menší než 1, jedná se o dělič (zeslabovač), pokud větší než 1, bude to zesilovač.


	


STATICKÝ ČLEN 2. ŘÁDU
A

ASTATICKÝ ČLEN
A

VÝPOČET PŘENOSU
A

STAVY SOUSTAVY, STABILITA
A

PROGRAMOVATELNÝ AUTOMAT
A

ODPOROVÉ A KAPACITNÍ SNÍMAČE POLOHY
A

INDUKČNÍ A OPTICKÉ SNÍMAČE POLOHY
A

ODPOROVÉ A POLOVODIČOVÉ SNÍMAČE TEPLOTA
A
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