Kybernetika

Vyvoj kybernetiky a jeji vymezeni, ¢lenéni (obory teoretické a aplikované, technickd
kybernetika, souvislosti s pedagogikou - systémovd a kybernetickd pedagogika,
informatika); zdklady teorie systémd (druhy systémd, systém a jeho sloZky, systémovad
analyza, fizeni, regulace); automatizované systémy a Fizeni (fizeni a druhy fizeni,
ovidddni, regulace, vyssi formy Fizeni - optimdini a adaptivni Fizeni, uméld inteligence,
programovdni a souvislosti mezi programovdnim a realizaci logickymi obvody); UML;
snimace, Cidla a senzory, feSeni pro automatizované zpracovdni dat; uZiti jednocipovych
pocitacd a mikroradicd, programovatelné logické automaty; souvislosti mezi automaty,
mikroprocesorem, logickymi obvody a programovym resenim logické struktury; robotika
(inteligence a uméld inteligence, robotické sestavy a prvky, robotické stavebnice);

Kybernetika je mezioborova védni disciplina zkoumajici systémovym
pfistupem chovani fyzikalnich, Fidicich, spolecenskych, biologickych a ekono-
mickych jeva.

Vyvoj kybernetiky

Pocatky védniho oboru kybernetika se datuji do poloviny 20. stoleti.
Vznik je datovan roku 1948, kdy vysla kniha Norberta Wienera - Kybernetika
aneb fizeni a sdélovani u organismu a stoju. Téz se uvadi rok 1943, kdy Wiener
pouZil poprvé pojem kybernetika.

Jednou ze zakladnich myslenek je zruseni rozdilG mezi Zivymi organismy a
stroji z pohledu prenosu informace a fizent.
Chapeme-li kybernetiku jako Fizeni, v historii ji mdzeme objevit jako fizeni
stroju:
» Alexandrie - uCenec Héron napsal knihu Pneunatika pojednava o fizeni
parou. Napr.: otevirani vrat v chramu, postrikovani vodou veéricich.
» Anticky filosof Platon (400 let pf. n. |.) - pouZzil slovo kybernetis ve smy-
slu védy o fizenf lodf
» Stfedovék - mechanické hracky a orloje
» Novovék - préimyslové revoluce. Napf. : Wattdv regulator otécek u par-
niho stroje
» 1834 - pojem kybernetika pouzil A M. Ampere ve smyslu ,umeéni viad-
nout”.

V Ceskoslovensku byl brana nejdfive jako ,burzoazni pavéda”, pozdéji byla
uznavana i ve Vychodnim bloku po roce 1960. V tomto roce Norbert Wiener

navstivil Moskvu a pozdéji i Prahu. Souviselo to i s potfebou rozvoje automa-
tizace.

DEFINICE
ZAKLADATEL
MYSLENKA

V HISTORII
CESKOSLOVENSKO
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TEORETICKA KYBERNETIKA

APLIKOVANA KYBERNETIKA

TECHNICKA KYBERNETIKA

PEDAGOGICKA
KYBERNETIKA

Déleni kybernetiky

.

V rlznych zdrojich se objevuje rdzné déleni. Napriklad jen teoreticka,
aplikovana a technicka.

Teoretickd kybernetika zahrnuje rlizné teoretické obory napr.: teorie in-
formace, teorie algoritm(, teorie systémda, teorie fizeni, teorie uceni, teorie al-
goritmu a her.

U aplikované kybernetiky se uvadi obvykle: technicka kybernetika, bioky-
bernetika, biomedicina, ekonomicka kybernetika, management jako teorie fi-
zeni, sociologicka kybernetika, kyberneticka pedagogika

Technicka kybernetika se nékdy uvadi jako samostatny veédni obor. Ve
vztahu k Zivym organism0m se nékdy uvadi funkéni podobnost mezi umélym
systémem. Z ni vySla teoreticka kybernetika jako oblast technického vyzkumu.

V kybernetické pedagogice jde o pojeti pedagogiky s obecnymi rysy kyber-
netiky. Jde o pfistup:

» Teoreticky pfistup k technologii vdelani

» Modelovani pedagogickych situaci

» RUzné vymezeni ridiciho a fizeného podsystému

Metody pedagogiky jsou respektovany kybernetikou. Elementarni procesy
jsou podle Prof. Paul Heimanna tyto:

» vyucovaci proces,

» UCivo,

» prostredky,

» proces uceni,

» socialni prostfedky,

» Cile vyuky.

V teoretické kybernetice si klademe tyto otazky:
» Je mozné podridit téchto 6 elementarnich proces( kalkulu?
» Je mozné zachytit souvislosti néjakym kalkulem??
» Které elementarni procesy resp. zavislosti se daji ve smyslu kybernetiky
objektivizovat?

1 Kalkulem je mysleno objektivné posoudit pomoci jasné danych méri-
telnych metod (matematikych, logickych, atd...)
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Zaklady teorie systému

» Informace - Je to vyznam, ktery pfisuzujeme datlim, vztahy mezi sym- POIMY
boly a okolnim svétem. Informaci tvorf kddovana data, ktera zle prijimat
i vysilat. Pokud zméni zprava miru entropie, jedna se o zpravu.

» Signal - Je hmotnym nositelem informace v prostoru a ¢ase. Mze jim
wit libovolna fyzikalni veli¢ina jako je napéti, tlak, proud, vySka hladiny
nebo slozen.

» Systém - Je definovén jako Ucelové usporadand mnozina prvkd a
mnozina vazeb mezi nimi. V ramci dekompozice Ize systému vymezit
podsystém. Pak podsystém bereme jako novy systém. Prvek je ¢ast
systému, ktery jiz nelze dale délit.

» Teorie systému - Zkouma predevsim vztahy mezi objekty a prvky (ni-
koliv objekty systému).

» Teorie Fizeni - Je naukou o fizenf popisu systému.

» Model -V kybernetice je model néco abstraktniho nikoliv hmotného.
Popisuje fungovani a vztahy v systému a to za pomoci matematiky, al-
goritm( nebo dat.

» Simulace - Prostrednictvim ni zajiStujeme nebo ovéfujeme chovani
systému na jeho modelu. Napf. u programu simulaci ovéfujeme sprav-
nost kodu (algoritmu).

» Veli€iny systému - Mame nékolik typl veli¢in. Vstupni veliciny jsou
signaly, kterymi informace vstupuji do daného systému. Plsobi na své
okoli resp. systém. Vnitifni zmény vyvolavaji vstupni veliciny systému.

» Stavové veli€iny - Jsou to prvky systému, které popisuji kvantitativni
ménitelné Casti systému. V redlném systému urcuji jeho momentalni
stav konkrétni fyzikalni veliciny.

» Stav systému - Délime ho na aktualni stav (. mnozina hodnost sta-
vovych veli¢in, popisujici aktualnf stav) a minuly stav.

» DE@j v systému - Je zména alespor jedné veli¢iny v pribéhu casu.

» Analyza systému - Je vySetfovani vlastnosti a chovani jiz existujiciho
systému.

» Syntéza systému - predstavuje navrh struktury nového systému
nebo Upravu existujiciho.

Postup klasické systémové analyzy pfi navrhu modelu systému: POSTUP
» Vymezeni problému
» |dentifikace systému
» Vytvoreni systémového modelu
» Modelové vypocty a experimenty
» Interpretace vysledk( a reSeni problému
» Implementace a realizace feSeni
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DEFINICE

POPIS SYSTEMU

OTEVRENE x UZAVRENE

DETERMINISTICKE x
STOCHASTICKE

Existuji varianty napriklad pro programovani, navrh databazového systé-
mu, ndvrh informacnich systéma.

System

Systém je popsatelna ¢ast skutecnosti, kterd obsahuje prvky systému se
vzajemnymi vztahy a vazbami. Byva rozloZzeny na ¢asti tzv. podsystémy. Mezi
systémy a pod systémy existuji toky informaci, materidlu nebo energie.

Systém je vymezen popisem. Popis je minimalni a nic nefika o jeho ¢in-
nosti. Popis obsahuje minimalné vSe o vazbach a funkcich systému. Funkce
systému je dana funkénim popisem. Funkce elektrickych systémU je popsa-
na matematickymi rovnicemi, systémy cislicové techniky metodami popisu au-
tomatd. ZpUsoby vnéjsiho popisu:

» matematicky popis

» prenos

» impulsivni funkce = odezva systému na jednotkovy impuls na vstupu
» prechodova funkce = odezva systému na jednotkovy skok

» frekvencni pfenos (nejcastéji harmonicky signal - sinusovy)

» frekvencni charakteristika (grafické vyjadreni prenosu)

Druhy systém

Systémy délime podle miry interakce s okolim na oteviené x uzavre-
né? Systémy uzaviené Ize dale délit na

» izolované - nedochazi k vyméné hmoty ani tepla s okolim

» neizolované - dochazi pouze k vyméne tepla s okolim nikoliv hmoty.
Toto délent je typické pro termodynamiku.

Black box (Cerna skrinka) je systém u néhoz nezname chovani uvnitf, ale
zjistujeme pouze odezvy systému na vstupni podminky. Tento termin je znam
predevsim v biokybernetice a biochemii.

Systémy Ize délit podle chovani na deterministické x stochastické
(jednoznacné chovani x statisticky popsatelné). Stochastické systémy maiji cha-
rakter ndhodnych jevd, veli¢in nebo procesd. Deterministické systéme jsou v
oblasti ICT nejcastéjsi. Priklad typ0 Uloh stochastického modelovant:

» modely hromadné obsluhy (front) - analyza obsluhy, cekani na obsluhu
» markovské retézce a procesy popisujici vyvoj dynamickych déjd

2 Neékteré publikace uvadi déleni uzavrené x izolované x otevrené



» modely zasob umoznujici optimalizovat velikost skladu a zasob

» modely obnovy popisujici proces néhrady prvkd, které selhaly v pro-
cesu

» modely sitové analyzy pouzivame pro efektivni fizenf projektd

» modely preziti a jejich praktické vyuziti

» ekonomické modely nabidky a poptavky

» metody teorie her zabyvajici se sestavovanim a resenfim modeld

Systém hromadné obsluhy spada do teorie front. Pouziva systém FIFO
(Firt In First Out), LIFO (Last In Firt Out), SIRO (Selection In Random Order - ndhod-
ny wbér), PRI (Priotity - obsluha fizen& prioritou pozadavkd).

Systémy podle toho, zda si pamatujf svdj vnitfni stav délime na statické x

dynamické. Dynamické maji vnitfni pameét, menf svou strukturu podle zmény
po predchozim stavu. Pracuje s pojmy vnitFni stav systému.

Délenf systémU podle vztahu k ¢asovym souslednostem délime na spojité
x diskrétni x kombinované.

Systémy délené podle technického reseni na kompaktni x modularni,
resp. celek x stavebnice.

Tvrdy systém je pocitac, ktery zpracovava jednoznacné definované pro-
cesy. M&kké systémy zpracovavaji Udaje. Skolnf systémy jsou mékké.

Automatizované systémy

Automatizace (viz sekce Rizenf na strané 134) je proces nahrazeni bez
Ucasti ¢lovéka. Priklady automatizovanych systému:

» mala energetika - malé vodni elektrarny

» technika budov - elektroinstalace, svételna technika, tepelna a chladici

technika, vzduchotechnika, atd...

» logické systéme - skladové hospodarstvi, dopravni systémy, vytahy

» technicka diagnostika a zabezpecovaci technika

» domaci a spotrebni vyrobky - regulatory vytapéni, méreni spotreby

DlvodU zavedeni automatizace bylo nékolik. Z pohledu biologického ¢lo-
vék neni schopen napriklad vyvinout dostatecnou silu, presnost, prace mdze
byt zdravotné nebezpecna. Z pohledu ekonomie se snizi naklady, zvysi produk-
tivita, zkrati doba vyroby, stoje mohou pracovat neustéle. Jiné dvody mohou
byt napr.: zvySeni pohodli cloveka, poskytnuti informaci, monitorovani stavu
necistot, detské hracky, atd...
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STATICKE x DYNAMICKE

SPOJITE x DISKRETNI x
KOMBINOVANE

KOMPAKTNI x
MODULARNI

MEKKY x TVRDY

DRUHY

ZAVADENI AUTOMATIZACE
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POIMY

UROVNE RIZENI

OVLADANI x REGULACE

DELEN{ FOREM RIZENI
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Rizeni

Rizenf je ucelové plsobent fidictho prvku na Fizeny prvek k dosazeni né-
jakého urcitého predepsaného cile. Automatické Fizeni je uskutecnované
samocinné pomoci umélého fidiciho systému. Rucni Fizeni je provadéné clo-
vekem.

Urovné Fizen:
» Mechanizace - Je zavadéni strojd k odstranéni namahavé a opakuijici
se fyzické prace
» Automatizace - Je proces nahrazeni bezprostredni Ucasti ¢lovéka pfi
rizenich pochodd a objektl. Pracuje bez nutnosti obsluhy.
» VySSi formy Fizeni (viz sekce Vy3Si formy fizeni na strané 135)
- optimalni Fizeni
- adaptivni fizeni
+ uméla inteligence

Ovladani je fizeni pfimou vazbou a regulace je fizeni se zpétnou vaz-
bou. Za pFimou vazbu povazujeme informace smérujicl od fidiciho systému
k Fizenému subsystému. Zpétna vazba jsou informace od fizeného smérem
k ridicimu.

Déleni fizeni je podle funkce fizeni (charakteru, zpétné vazby a struktury
Fidici ¢asti systému - ovladani, regulace, vyssi formy fizent.

Logické Fizeni vyuziva k fizeni dvouhodnotovych velicin. Jsou vzdy jen dvé
moznosti napr. ventil je otevien / zavien. Podobné pracuje s informacemi o
teploté ,je nad minimalni hodnotou nebo pod”. Obvykle jdou vyjadifovany O a 1.

Spojité Fizeni je analogové. Viytvari nepretrzitou vazbu mezi vstupy a vy-
stupy. Vsechny veliciny jsou spojité, zadna neni dvouhodnotova nebo diskrétni

Diskrétni Fizeni je dané popisem cinnosti. Je d&n nasazenf pocitacl jako
reguldtord. Pokud pocita¢ nenf schopen zpracovavat spojity signdl, je nutné
mit pfevodnik. Prevodnik vzorkuje analogovy signal a prevede na diskrétni.

Fuzzy Fizeni vyuziva pravdépodobnosti pristup ke stavim a ¢innostem

pfi Fizeni. Prifazuje veli¢cinam jazykovou hodnotu. To se provadi pomoci funkce
pfislusnosti - obvykle jsou voleny ve tvaru trojuhelnika nebo lichobéznika. Tato
etapa je oznacovana jako fuzzifikace. Poté je pridélena slovni hodnota napr.

,otevri trochu kohoutek”.



Regulace a rizeni

Struktura systémd s fizenim:
» Fidicl ¢ast (Clen, prvek),
» Fizena cast,
» vazby mezi témito ¢astmi,
» vazby téchto ¢asti na okol.

Ovladani je pfima akce. Je to fizeni bez zpétni kontroly a zpétné vazby. Je
to fizeni v otevieni smycce. Délime ji na ru€ni a automatickou. Kdezto regu-
lace je fizeni v uzaviené smycce tj. mame i pfimou zpé&tnou vazbu. Cinnost je

.

fizena povely, které zohlednuiji stav zarizent.

Vyssi formy rizeni

Mame tri druhy vyssi formy Fizeni: optimalni, adaptivni a uméla inteli-
gence.

Optimalni Fizeni je takové, kdy systém dosahne pozadovanych vlastnosti
napr.. minimalni spotfeba energie, maximalni Gc¢innost, atd. Systém je schopen
vyhledat nejvyhodnéjsi plisobeni a dosadhnout tak nejlepsiho chovéni. Je zde
pozadavek na optimalizacni algoritmus, disledkem je poZzadavek na pao-
mét.

Adaptivni Fizeni je takové, kdy systém je schopen ménit svou strukturu
tedy i své parametry, tak aby proces fizenf probihal stale optimalné. Systém je
schopen ukladat své informace do paméti a pozdéji tyto informace vyuzivat.
Systém se dokaze ucit.

Uméla inteligence je nejvyssi stupném fizeni. Je to vlastnost uméle vy-
tvofeného systému. Ma schopnost rozpoznavat predméty, jevy, analyzovat
vztahy a vytvaret si modely o svém okoli. Déli ucelnd rozhodnuti a predvida
dUsledky. Vyziva se v robotice, programovych inteligentnich systémech. Jedna
se napfiklad o systém zabezpeceni, vyrovnavaci nadrz na zalévani, atd.

Regulace a regulatory

Struktura regulacniho obvodu.

13 - KYBERNETIKA

regulovana

akéni ¢len —» soustava

A\ 4

OVLADANI
REGULACE
OPTIMALNI RIZENI
ADAPTIVNI RIZENI
UMELA INTELIGENCE
len >

—?b regulator

» Regulacni odchylka je rozdil mezi poZzadovanym a skute¢nym stavem
fizeni prvku.

" Y

» Regulacni proces - Je ¢innost smeéfujici k ,ovladnut” fizeného podsys-
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DELEN/ REGULATORU

SLOZEN{ REGULATORU

COJETO UML

TYPY DIAGRAMU

tému, k nulové nebo minimalni odchylce. Regulacni obvod je stabilni,
jestlize se po svém vychylenf vrati do pdvodni stavu (tzv. rovnovazny
stav).

Regulatory - Délime je podle zdroje energie na:

» diskrétni (pfimé) - nepotrebuji ke své Cinnosti pomocnou energii,
energii odebiraji ze soustavy. Napriklad plovak, mechanicka sila staci
na regulaci hladiny. Nejznaméjsim systémem je Wattdv reguldtor otdcek
s roztéZenikem.

» indiskrétni (nepfimé) - vyzaduji pomocny zdroj energie. Podle této
energie je dale délime na pneumatické, hydraulické a energické.

Déleni podle prabéhu vystupniho signalu

» Spojité - pracuji se spojitymi signaly, hlavnimi prvky jsou operacni ze-
silovace.

» Nespojité - pracuji s nespojitymi signaly. Jsou to pocitace ve formé
regulator(. Maji ¢islicové vystupy, zarazujeme do nich i dvoupolohové
regulatory.

Mé¥ici €len (Cidlo) zajistuje skutecnou hodnotu regulované veliciny a pre-
vadi na elektrické napéti. Vytvari se regulacni odchylka. Sklada se ze snimace a
prevodniku. Snimac zajistuje casovy prabéh regulované veli¢iny. Snimac musf
byt vhodné umistén a vhodné vybran. Porovnavaci clen provadi odecitan
vstupniho signalu ze snimac od od signalu poZadované hodnoty. Tento roz-
dil nazyvame regulacni odchylkou. Regulacni odchylku zpracovava ustredni
€len regulatoru. Odchylku mizZe zesilovat, integrovat a derivovat. Ustfedni
¢len ma rozhodujici vliv na regulacni pochod. Akéni €len regulatoru se sklada
z pohonu (dodava energii, méni jeho polohu) a regula¢niho organu (ovlada
akenf veli¢inu, ovlada rdzné ventily, klapky atd...).

Senzor je funkcni prvek tvorici vstupni blok méficiho retézce, je v pfimém
styku s mérnym prostiedim. Citlivou asti senzoru je €idlo.

UML

UML (Unified Modeling Language) je graficky jazyk pro vizualizaci, specifi-
kaci, navrhovani a dokumentaci programovych systému. Obsahuje prakticky i
vyvojoveé diagramy.

» Strukturalni diagramy - vztah k objektovym systémim, jazyklm a
programim

» Diagramy chovani - diagramy aktivit, uziti, stavovy diagram, interakce

» Diagramy aktivit - Je zakladnim prvkem a pohledem na systém. Je po-
dobny stavovému systému a vyvojovému diagramu. UmoZznuje zapisy
paralelnich aktivit.



» DFD (Data Flow Diagram) diagram datovych tokt - Modeluje funkce
systému (zejména informacnich a databazovych). Je odvozen od dia-
gramu aktivit. Zobrazuje nasledujici prvky:

+ Terminator - externi prvek
Proces - transformace dat, znazornuje se kruhem (elipsou)
Datovy tok - zndzornuiji se Sipkou, odkud kam data tecou
Pamét - znazornuje se obdélnikem Ulozisté dat

» Diagram uZiti (Use Cose) popisuje vztahy mezi systémem a jeho oko-
lim. Okoli se symbolizuje figurkou ,postavickou”, vnitfek systému je
znacen ovalné. Slouzi obvykle pro vychozi navrh systému.

» Stavovy diagram (prechodovy diagram stavl systému) zobrazuje sta-
vy systému. Zachycuje stav (aktualni), udalost (signal) a pfechod.

» Diagramy interakce - sekvencni, casovy diagram

Desktopova aplikace pro tvorbu UML diagramd je napfiklad ArgoUML,
DIA. Mezi online aplikace je to Draw.io nebo Creately Online.

Operacni zesilovac

Pouziva se vSude v analogové technice. Neexistuje prevodnik bez ope-
racnich zesilovacl. Je to soucastka, kterd zesiluje signdl. Rozdil mezi zesilova-
Cem a operacnim zesilovacem:

» Operacni zesilovac - Nem4d jeden vstup, ale ma dva. MUzu ho pouzi-
vat jako normalni. Ze dvou vstupd udéldm jeden
» Zesilovac - Ma jeden vstup a je to ¢asto jen néjaky obvod

e

___nheinvertujici n
Y vystup
: invertujici
U+: U- | Uout

b ohd

Co déla operacni zesilovac?

» Vezme rozdil napéti mezi dvéma vstupy. Nezesiluje brum. Maji mensi
Uroven bromu (rusen).

» Extrémné malé napéti Ize teoreticky mozné zesilit nekonecné krat, v
praxi milionkrat.

» Nespotrebovava zadny proud, Ucinnost je velmi vysoka.

» Rychlost pfebéhu - teoreticky je nekonecneé rychly. Desitky MHz zviad-
ne, pak musime mit specialni zesilovace.

» Zesilovac (obycejny) bere rozdil mezi napétim a zemi.
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APLIKACE

ZESILOVACE

FUNKCE Oz
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KOMPARATOR

POUZITI OZ

SNIMAC x CIDLO

SNIMACI VELICINY

INTELIGENTNI SENZOR

PARAMETRY SNIMACU

NEPRESNOST
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Komparator je komparacni zesilovac, neboli analogovy komparator se
pouziva k porovnani dvou nebo vice analogovych napéti.

PouZiva se jako Cast komparatoru, Schmittlv klopny obvod (tj. kompa-
rator,, ktery ma hysterezi® ), integracni a derivacni zesilovac, scitaci zesilovac
nebo pristrojovy zesilovac. V praxi ho mizeme najit v akustice: mikrofony, ze-
silovace, vwkonové zesilovace, filtry, generatory signalC, A/D a D/A prevodniky.

Snimace a akcni cleny

Automatizace potfebuje prvky, které davaji informace o stavu fizného
procesu. Tyto prvky se nazyvaji snimace. Ty se nazyvaji podle jejich principu
fungovani (optické, tepelné, ultrazvukové, atd ... . Cidlo je citliva ¢ast snimace.
Snimaci veliciny:

» fyzikalni - mechanické (draha, Uhel, rychlost)

» chemické - elektrochemické ¢lanky, rezonancni, optické

» ostatni

Inteligentni senzor je senzor spojeny s navazujicimi integrovanymi ana-

logovymi obvody na kfemikovém cipu. Zpravidla obsahuji: ¢idlo, obvod pro
Upravu signalu, A/D prevodnik mikroprocesor, obvody pro obousmérnou ko-

munikaci.
Cidlo Elektrické AD . Mikroprocesor L Komunikaéni [¢—*
obvody prevodnik rozhrani —
3 T Y
Napéjeci
zdroj
74

Data jsou prenasena analogove nebo digitalné. Snimace maiji nékolik pa-
rametrd:
» Rozsah - rozmezi prahu citlivosti
» RozliSitelnost - hodnota, kterou je schopen senzor rozlisit, odpovida
absolutni nebo relativni chybé
» Chyba linearity - to je chyba vici idedlni charakteristice

Nepresnost je dana na ¢idlu (a to principem prevodu velic¢iny) a na snimaci
(prevodem A/D prevodniku). Na snimaci mohou pUsobit rusivé veliciny, které
nesouvisi s mérenim a snizuji pfesnost, nazyvame je chybovou veli€inou.
Chybu musime zohlednit. Bud ji nezohledriujeme (je pfilis mald napf. domaci
vytapéni), zohlednime ji strukturou (chyba se v obvodu kompenzuje) a nebo
adaptabilné analyzou fidiciho cidla.

3 Hystereze je oznaceni pro takové chovani dynamického systému, kdy
vystupni veli¢ina nezavisi jen na nezavisle proménné vstupni veli¢ing, ale i na
predchozim stavu systému (tzv. ,pamétovy efekt” systému).
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Snimace délime podle: mérné veliciny (teplota, tlak), fyzikalntho principu DELEN/ SNIMACU
(odpor, optika), styku s prostfedim (dotekové, bezdotykové), transformace sig-
nalu (aktivni x pasivni), vyrobni technologie (elektromechanické, mechanicke,
pneumatické, elektrochemické, polovodicovi, mikroelektronické).

Nejb&znéjsi jsou snimace polohy. Patif mezi bezdotykové snimace. Fun- SNIMACE POLOHY
guji na zakladé nékolika principl:

» odporové (potenciometr)

» optické (svételna zavora)

» magnetické (jazyckové relé)

» indukenf

» kapacitni

» ultrazvukové

Akcni Cleny
Pohony jsou zafizeni, které prevadéji signély z ¢lend pro zpracovani infor-

maci na vychylku konajici pozadovanou praci s pozadovanym vykonem. Mize
ovladat napriklad ventil, kolo, drahu vyrobku, pist na oteviranf vrat. Patff sem

motory. Délime ji podle energie: DELENI AKCNICH CLENU
» elektrické
» pneumatické
» hydraulické
Déleni podle vystupniho signalu:
» SpOjité,
» Nespojite,
» podle drahy pohybu - jejich vystupni ¢asti jsou posuvné, kyvné nebo
rotacni
» podle chovani v Case - statické a dynamické

Priklady cidel, snimact a akénich ¢lend v robotice:

» vstupy robota, robotickych zarizeni

,vidéni” - plosné snimace obrazu, snimace infracerveného svétla
+ Vnimani prostoru a plochy - programova analyza obrazu, opticky

nebo laserovy.
,dotyk” tlakovy snimac, kapacitni dotykovy snimac
,SlySeni” mikrofony
,Cich” - senzor chemickych latek

» vystupy
pohyb - motory s navazujici mechanickou &asti
,hlas” - programova syntéza reci a reproduktor
svételny vystup
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COJETORELE

CASOVE RELE
VLASTNOSTI
PROVEDENI CASOVEHO
RELE

140

elektricky analogovy nebo digitalni vystup

Relé

Relé je specializované zafizeni (soucastka) slouZici ke spinanf signalu. Pod-
le druhu veliciny, krou je uvadéno v ¢innost ho délime na nadproudové, pod-
petové, zpétné, tepelné atd.

Casova relé jsou urcena ke zpozd&nému spinani urcitych spotfebicd
napf. : svitidel, ventilatord atd. Casovych funkcf existuje celd $kala. Nejvyznam-
néjsi jsou:

» zpozZdény rozbéh - vystup po nastavéném Case sepne

» zpoZdény navrat - vystup sepne ihned a po nastaveném case se ro-

zepne

» cyklovac (blikac) - vystup cykluje (tzv. blika) v pravidelnych intervalech.

Casové relé se vyrabi jako jedno-funkéni nebo multifunkéni. Multi-
funkeni relé obsahuje vice funkdi, které volime prepinacem. Funkce jsou vyko-
nava:

» po pfipojeni napajeciho napéti - ovlddacim vstupem byva svorka

» reaguje navstup

» pripadné kombinace obojiho

Casovy rozsah byva u jednodussich pristrojd pevné stanoven z vyroby, u
slozitéjsich ho Ize nastavit. Rozsah byva v rozmezi 0,1s az 10 hodin.

Mezi nejbéznéjsi napajeci napéti patii AC 230V, napéti AC/DC* 24V, 48V,
12V av mensi mife DC 220V a DC 110V. Na ceském trhu je nejbéznéjsi AC/DC
24-250V na dvou svorkach s moznosti zameény polarity a u DC s automatickou
detekci napéti.

Co sledujeme na vystupu relé:
» pocet a typ vystupnich konektor(
» maximalni spinacf proud, napéti a minimalni spinatelné DC
» druh spinané zatéze - odporova, induktivni

Nejcastéji jsou v modulovém provedeni pro montaz na listu DIN. Roz-
Sifenym provedenim je mala krabicka (velikost krabicky od zapalek), ktera se
instaluje napf. do instala¢ni krabice, pod vypinaci, pfimo ke spotrebici apod.

Whaodné je jeii provedeni: mala velikost, snadna instalace. Problém je s jejim
4 AC znamena alternating current (stfidavy proud) a DC je direct current
(stejnosmeérny proud)
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chlazenim, omezené zatizenosti (spinan).

Casové relé se pouzivaji v modernich CMOS integrovanych obvodech.
Presto jsou vytlacovany mikroprocesory, které poskytuji vice moznosti.

Umela inteligence a robotika

S umélou inteligenci souvisi nékolik pojm0, které je potreba umét defino-
vat. Ul definici hleddme pomoci vymezeni pojmU:
» Mysleni - Je to kognitivni poznavaci proces, operuje s informacemi.
Umoznuje hledat vlastnosti psychickych elementd a vztahy mezi nimi.
» Inteligence - nejedna se o klasické Q. Je to schopnost ucit se, porozu- DRUHY INTELIGENCE
mét a resit nové obtizné situace.
Explicitni - Vytvareji je odbornici. Jednotlivé koncepce inteligen-
ce lze zaradit do 4 kategoril: faktorové analytické modely in-
teligence, kognitivni modely inteligence, kontextové modely
inteligence, systémové modely inteligence
Implicitni - Jsou predstavy, které si o inteligenci vytvarejf laici.
- Teorie L. E. Thorndika - RozliSoval tfi zakladni druhy: abstraktni
inteligence, mechanicka inteligence®, socialni inteligence.
+ Triarchicka teorie R. J. Sternberga - Inteligenci tvorf tfi slozky: ana-
lytické mysleni, kreativni mysleni, praktické mysleni
L. Thurstone urcil 7 faktor( podminiujici inteligenci: verbalni poro-
zumeéni, slovni plynulost, numerické pocitani, prostorova pred-
stavivost, pamét, induktivni usuzovani, rychlost percepce.
» Stupidita - Je dysfunkcni proces zabranujici procesu ucent.
» Kritické mySleni - moznost potlaceni stupidity.

Umeéla inteligence (U, Al - Artificial Intelligence) je védy o vytvareni strojd UMELA INTELIGENCE
nebo systému, které budou pfi feSenf Ukolu postupovat ,jako" ¢lovék. Stroj
by mél vykazovat zndmky ,inteligentniho” chovani. Turingtiv test (1950): stroj
mUzeme prohlasit za inteligentni, nerozezname-li jeho lingvisticky vystup od
lingvistického vystupu cloveka.

Za umély Zivot povazujeme takovy, ktery se shoduje s projevy biologic- UMELY ZIVOT
kého Zivota: schopnost rozmnozovat se, schopnost ucit se, reagovat na vnéjsi
podminky a udrzovat homeostazu.

5 Mechanicka inteligence zahrnuje schopnost operovat s predméty.
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Robotika

Robotiku chdpeme jako védecky a préimyslovy obor a jako oblast, Zanr,
zmareni sci-fi literatury (kinematografie). Asimov v knize Jd robot uved! tfi za-
kladnf zakony robotiky:

1. Robot nesmi ublizit ¢lovéku nebo svou necinnosti dopustit, aby ¢loveku
bylo ublizeno.

2. Robot musi uposlechnout prikazu ¢lovéka, kromé pripadu, kdy tyto pri-
kazy jsou v rozporu s prvnim zakonem.

3. Robot musf chréanit sdm sebe pred zni¢enim, kromé pripadd, kdy je
tato ochrana v rozporu s prvnim a druhym zakonem.

4. Pozdéji prifazena: Robot nesmi zpUsobit Ujmu lidstvu nebo svou necin-
nosti dopustit, aby lidstvu byla Ujma zplsobena.

MECHATRONIKA Mechatronika je inzenyrsky obor (mezioborova oblast) vychazejici ze-
jména ze strojirenstvi (,mechanika”), elektrotechniky a elektroniky a z vypocetni
techniky - z vice jejich obor(, oblasti ¢i technologii. Zabyva se automaty, je (apli-
kacnim, préimyslovym) oborem vytvarejicim materialni vyrobky zejména tedy
automatizovaného a autonomniho charakteru (s vyuzitim pocitacovych fidicich
systémd). Z pohledu kybernetiky je oblastf ,vyrédbéjici" automatizované systémy

smeérujici az k robotickym zafizenim s rysy umelé inteligence.

Mechatronicky systém je komplex obsahujici akeni ¢leny, snimace a mi-
kroelektronické obvody a zahrnujici tyto charakteristické znaky:
» Alespon jeden ze subsystémU s pfimou energetickou interakci je me-
chanicky
» Strategie fizeni zahrnuje koncept, ktery odpovida dynamickému stavu
procesu a jeho okolf
» Systém jako celek disponuje specifickou mirou a Urovnf inteligence

Modelovani
systémi

Senzory

Simulace Mikroradice

ROBOTIKA Robotika je zaloZzena na samostatnosti robota, i kdyz nemusi zahrnovat
ani adaptivni fizeni nebo umeélou inteligenci. Zpravidla se uvadi robotika jako
podmnozina/¢ast mechatroniky.
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