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Přednáška č.2
Senzorová technika
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Co budete znát?

Návrh měřicího řetězce
Hierarchická struktura řízení
Disciplíny věnující se HW prostředkům
Možnost využití měřených dat
Zpracování naměřených dat
Příklady použití na praktických úlohách.
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Vliv neměřených veličin na měřicí zařízení

převodníksnímač
vyhodnocovací 

zařízení

ya y

zi zi zi

Ovlivňující veličiny

ya - měřená veličina

y - výstupní údaj

zi - ovlivňující (poruchové) veličiny
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Měřicí systémy - značení

Značky měřicích a řídicích 
obvodů

pro technologická 
schémata

přístroj (senzor, snímač, převodník)
• tenká čára určuje

• přístroj umístěný na panelu

• do horní poloviny značky se píše

• do dolní poloviny

TRC

053
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Měřicí systémy - význam
• druh sledované veličiny

– symbol pro název veličiny:
např. T (teplota), P (tlak), F (průtok), L (hladina), Q
(složení, koncentrace), K (čas) . . .

– přídavná písmena d (rozdíl) nebo f (poměr)

• způsob zpracování informace
– ukazování - I
– zapisování - R
– regulace - C
– vysílání - T
– integrace, sumace - Q
– signalizace - A

rozlišení signalizace (vyznačuje se vedle značky)
» maximum - H
» minimum - L

TRC

053

LITA

053

H

Písmenný kód
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Měřicí systémy - značky
regulační orgán všeobecná značka

ventil

akční člen
regulační orgán s pohonem

automatický pohon 
regulačního orgánu

ruční ovládací prvek
H
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Měřicí systémy - značky

a -

b -

c -

Chování akčního členu při výpadku pomocné energie:

ca b

Signální vedení - přiřazení akčního členu k přístroji:

přeškrtávanou tenkou čárou:

alternativně i tenkou plnou čárou:

šipkou je možno vyznačit směr toku informace:
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Měřicí systémy - značení
Tabulka písmenného kódu podle ČSN ISO 3511-1

Písmeno Měřená nebo řízená veličina Příd.písmeno Zobrazovací nebo výstupní funkce

A Signalizace

B Indikace stavu  (chod motoru)

C Regulace

D Hustota Rozdíl

E Elektrické veličiny * Čidlo, snímač

F Průtok Poměr

G Měření, poloha, délka

H Ruční ovládání

I Ukazování

J Snímání

K Čas, časový program

L Hladina

M Vlhkost

Poznámky: Přídavná písmena se píší malá
* Je nutno doplnit vysvětlení jaká veličina se měří.

Tabulka písmenného kódu - pokračování

Písmeno Měřená nebo řízená veličina Příd.písmeno Zobrazovací nebo výstupní funkce

N Volitelná uživatelem * Volitelná uživatelem

O Volitelná uživatelem *

P Tlak Zkušební přípojka

Q Kvalita, analýza Sečítání Integrování, sumace

R Radioaktivní záření Zapisování

S Rychlost, frekvence Spínání

T Teplota Vysílání

U Několik veličin Vícefunkční jednotka

V Viskozita Ventil, akční člen, korekční člen

W Tíhová síla, síla

X Ostatní veličiny * Jiné funkce (např. zobrazení)

Y Volitelná uživatelem * Matematický člen, relé

Z Nouzová, zabezpečovací funkce

Poznámky: Přídavná písmena se píší malá
* Je nutno doplnit vysvětlení  jaká veličina se měří
Písmena v písmenném kódu se píší v pořadí: I R C T Q S Z A 8
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Návrh měřicího řetězce

9

cž

žádaná
koncentrace  

Příprava slaného 
nálevu ve 
směšovací nádrži

konc. roztok
c1, Q1

voda
Q2

nálev
c3, Q3

M

soustava
(nádrž)

c3
Q2

–
cž

cž - c3

c1

Q1

regulátor

01

QC

Do nádrže se přivádí:

c - koncentrace [kg.m-3]
Q - průtok [m3.s-1]

Návrh měřicího řetězce - protokol

Hierarchická struktura řízení  

10

Úroveň 
řízení

4

3

2

1

0

Měřicí technika jako součást automatizační techniky
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Měření je zdrojem informací:
Měření pro 
Měření pro 

Informace 

Prvky měřicí techniky
– vytvářejí
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ys = x

porovnávací 
člen

regulovaná
soustava

d ys

měřicí 
člen

y

w

e = w - y

–
ústřední člen 

regulátoru

akční 
člen

uP

uN

Měřicí člen jako součást regulačního obvodu
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Disciplíny související s měřicími řetězci
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• Zpracování signálů
• Diagnostika
• Řízení

• Ovládání
• Regulace

• …..

Diagnostika rotorových systémů 
Proximity probes

y(t) – imaginary part
x(t) – real part

Journal bearing

Journal

Shaft

Fluid 
lubrication

Displacement… x(t)

Displacement
y(t)

Complex coordinate 
of the shaft centre position:

X

Y
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RPM Profile & Displacement Time History
Tachometer 
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Steady-state vibration
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Možnost využití měřených dat
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Snímač vibrací ložiska 

Nábojový zesilovač 

Frekvenční filtr 
1,8-10 kHz 

Frekvenční filtr 
300-1800 Hz 

Frekvenční filtr 
50-300 Hz 

Výpočet 
RMS 

Výpočet 
RMS 

Výpočet 
RMS 

Připoslech/ 
Analyzátor 

DSP PC 

A/D 

Amplitudový 
filtr 2 

Počet 
špiček 

D/A 

44,1 kHz 

Antiimaging 
filtr 

Amplitudový 
filtr 1 

Výpočet 
RPM A/D 

44,1 kHz 

Tacho 

Vibrace 

Left 

Right 

Tachosonda 

RS 232 

Příklady použití na praktických úlohách
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4-cylinders / 4-stroke engine

compression cycle

combustion cycle

-

+
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Co jste se dověděli?

• Návrh měřicího řetězce
• Hierarchická struktura řízení
• Disciplíny věnující se HW prostředkům
• Možnost využití měřených dat
• Zpracování naměřených dat
• Příklady použití na praktických úlohách.
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Děkuji za pozornost


