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 Přechodová charakteristika astatických regulovaných 

soustav – výklad 

Definice: 

Přechodová charakteristika je závislost výstupu na čase, pokud se vstup 
mění skokem 

Vyhodnocení přechodové charakteristiky: 

Z přechodové charakteristiky mohu odečíst: 

1. Typ soustavy 

2. Kapacitu soustavy 

3. Zesílení soustavy 

4. Doby zpoždění soustavy 

5. Regulovatelnost soustavy 

6. Konkrétní frekvenční přenos soustavy 
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1. Typ soustavy 

Obr. 1    

 

u = akční signál 

y = regulovaná veličina 

Z obr. 1 vyplývá, že průběh 1 a 3 jsou statické soustavy a 2 je astatická 

soustava 
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Astatické regulované soustavy nemají autoregulaci – po skokové změně 

na vstupu se sami od sebe nedokážou ustálit v rovnovážném stavu, jejich 
regulovaná veličina neustálé stoupá nebo klesá, až dojde k havárii. 

Nevýhoda: při poruše regulátoru dojde k havárii. Regulační obvod musí 

mít více bezpečnostních okruhů, z nichž alespoň jeden musí být 
mechanický (nezávislý na přívodu elektrické energie např. pojistný 

ventil, přepad ……..) 

2. Kapacitu soustavy 

Rovnice jedno kapacitní astatické soustavy 

 

Rovnice dvou kapacitní astatické soustavy 

 

ki zesílení astatické soustavy 

T2 – doba zpoždění druhého řádu (doba průtahu) 

y – regulovaná veličina 

delta u = skoková změna akčního signálu 

- rovnice nemá bezkapacitní složku 

- rovnice nemá dobu zpoždění prvního řádu 
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3. Zesílení soustavy 

 

4. Doby zpoždění viz.: přechodové charakteristiky 

5. Regulovatelnost soustavy 

Aby mohla astatická soustava existovat, musí být 

regulovatelná 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

Ing. Dundr Miroslav  DUM07  - strana 6 4. září 2012 

 

Přechodová charakteristika jednokapacitní astatické 

soustavy 

schéma regulované soustavy: 

 

u = akční signál = otevření kohoutu 

h = regulovaná veličina y = výška hladiny vody v nádrži 
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tg alfa = kI*Δu*tA / tA = kI*Δu 

kI = tg alfa/Δu 
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Přechodová charakteristika dvoukapacitní astatické 

soustavy 

schéma regulované soustavy: 

 

u = akční signál = zapnutí kompresoru 

 
p = tlak v tlakové nádobě = regulovaná veličina y 
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tg alfa = kI*Δu*tA / tA = kI*Δu 
kI = tg alfa/Δu 
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