Telemetria

a prenos udajov
- zakladné pojmy a funkcie (1)

Uvod

Jednotlivé obdobia technického rozvoja
Iudskej spolo¢nosti maju, resp. riesia nové
problémy. Samozrejme, na rie$enie problé-
mov sa vyuzivaju aj poznatky, ktoré sa zis-
kali pri rieseni problémov predchadzaju-
cich obdobi.

Prvym takymto obdobim bolo technologic-
ké obdobie, ktoré trvalo velmi dlho, prak-
ticky od zaciatku formovania Tudskych
kolektivov. V tejto etape bolo prvoradé zis-
tovat (merat) na potrebnej tirovni geomet-
rické parametre objektov (hmotnost, vel-
kost, objem, tvrdost atd.). Druhé obdobie,
oznacované aj ako energetické obdobie, za-
¢inajuce priemyselnou revoluciou, je cha-
rakteristické snahami zistovat kvalitu pro-
cesov meranim teploty, neskor meranim
hodnét elektrickych a magnetickych veli-
¢in, potom aj roznych parametrov energe-
tickych procesov.

Sucasné tretie obdobie technického rozvo-
ja je obdobim informac¢nej techniky. Riesia
sa problémy zistovania mnozstva infor-
macii, obsahu informadcii, zabezpecenia
spolahlivého prenosu informdcii, stupia
organizicie automatizacie a robotizacie
technologickych procesov, meranie kvality
vyrobkov a pod.

V kazdom z uvedenych obdobi ¢lovek po-
treboval zistovat (merat) kvalitativne
i kvantitativne parametre objektov pozoro-
vania a pouZivania. V technologickom
obdobi sa tieto ¢innosti podla moznosti vy-
konavali priamo v prislu$Snom objekte
(miestne meranie), napriek tomu uZ vzni-
kali zarodky problémov tykajuce sa validi-
ty (spravnosti), reliability (spolahlivosti)
a objektivnosti. Napr. je znamy vyrok filo-
zofa sv. Augustina, ktory povedal: , Len tak
meriam, oh mdj BozZe, a neviem co.“

V obdobi energetiky sa nastoluje okrem
potreby miestneho merania aj potreba me-
rania ¢i uZ na mensie vzdialenosti (niekol-
kych desiatok metrov — tzv. diStan¢né
meranie), alebo na vic¢sie vzdialenosti (nie-
kolko kilometrov aZ desiatok, pripadne sto-
viek kilometrov — meranie na dialku so za-
uzivanym oznacenim dialkové meranie,
resp. telemetria). Tu uz zac¢ina byt domi-
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nantnd aj otdzka presnosti merania prislus-
nych parametrov objektov. Zacitujeme vy-
rok svetoznameho fyzika lorda Kelvina
s konca 19. storocia: ,Merat je potrebné tak
presne, ako je to moiné, ale nie presnejsie,
ako je to potrebneé.“

Obdobie informatiky vyZaduje vysokua kva-
litu zabezpecenia zberu, prenosu, spraco-
vania a vyhodnocovania velkého mnoZstva
nameranych udajov, a to pri miestnom, di$-
tan¢nom i dialkovom merani, aby sa garan-
tovala kvalita rozhodovacich procesov Iudi
i robotov. Namerané udaje (informacie)
sa zvidc¢$a prenasaju vhodnymi signalmi
do jedného riadiaceho centra a naopak, po-
vely a riadiace signdly z centra sa prenasa-
ju k riadenym (sledovanym) objektom.
Tento proces (obojstrannd vymena infor-
mdcii) sa musi uskuto¢novat spolahlivo,
dostato¢ne presne a s poZadovanou rych-
losfou (oby¢ajne sa uskutocéiiuje meranie,
signalizacia, ovladanie a riadenie v redl-
nom c¢ase). Prave spolahlivost, presnost
a rychlost prenosu informacii ur¢uju kvali-
tu fungovania riadiaceho systému.

Systémy
na prenos informacii

Ziskavanie udajov o roznych fyzikalnych
veli¢inach, ktoré charakterizuju sledované
vyrobné a technologické procesy z priesto-
rovo vzdialenych objektov (cez vhodnu
prenosovu cestu — na obr. 1 vyznacenu pre-
rusovanou ¢iarou), zabezpecuju systémy
dialkovej kontroly, ked sa informéacie pre-
nasaju zo sledovanych objektov O do ria-
diaceho centra RC. Podla typu prend$a-
nych udajov (sledovanych procesov) sa
rozliSuju telemetrické systémy (systémy
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dialkového merania — DM), ktorymi sa
prenasaju udaje o spojito sa meniacich fy-
zikéalnych veli¢inach, a systémy dialkovej
signalizacie (DS) na prenos nespojitych
(diskrétnych) udajov o stavoch sledova-
nych objektov. Ak sa pouzivaju len tele-
metrické a signaliza¢né technické pro-
striedky, teda systémy na dialkova
kontrolu (DK = DM + DS - prenos infor-
macii z objektov do riadiaceho centra),
oznacuje sa takyto systém ako systém pa-
sivnej telemechanizacie.

Automatizacia a robotizacia vyzaduje vSak
aj moznost riadit spojité (dialkova regula-
cia — DReg) alebo diskrétne procesy (dial-
kové ovladanie — DO), teda aktivne zasa-
hovat do sledovanych procesov a dejov
(tzv. aktivna telemechanizéacia) — moznost
dialkového riadenia (DR = Dreg + DO).
Pasivna i aktivna telemechanizécia, samo-
zrejme s ucastou Cloveka v systéme, vyuzi-
va velmi ucinne telefonické spojenie (TY)
na obojstrannd vymenu informacii.

Prepojenie technickych prostriedkov pa-
sivnej a aktivnej telemechanizécie v riadia-
com (dispecerskom) stredisku zabezpecu-
ju obvykle pocitace, takze systém moze
pracovat bez ucasti ¢loveka len podla pri-
slusného pocitatového programu. Ide uz
o automatizaciu dispecerskej sluzby.

VSeobecna schéma

na prenos informacii

Vseobecna schéma systému na prenos
informécie (obr. 2) podla Shannonovej teo-
rie informacie (z roku 1948) obsahuje
zdroj sprav ZS, vysiela¢ V signalu yi, pre-
nosovu cestu PC s vystupnym signalom ys,
zdroj poruch ZP so signidlom & vstupuja-

Obr.1 Systémy aktivnej a pasivnej telemechanizacie
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Obr.2 VSeobecna schéma systému na prenos informacii

cim do prenosovej cesty a skreslujiuceho
povodny signal y; na signal y» prijimac¢a P
a prijimatela informacii P

Sprava A je subor udajov obsahujacich vy-
sielané informacie I, ktora pride na vzdia-
lenej strane k prijimatelovi informacii PI
ako sprava B z prijimaca P.

Informacia I sa chédpe ako ta cast prend-
Sanej spravy, ktora je pre prijimatela spravy
nova. Na obr. 3 je tato skuto¢nost vyznace-
na mnozinami A, Bal.

Vysiela¢ V (vhodné technické zariadenie)
meni subor udajov spravy A na signal y;.

Signal y; je fyzikalna veli¢ina vhodna
na prenos (napr. jednosmerny alebo strie-
davy prud alebo napitie, pripadne impulzy,
ktorych zvoleny parameter jednoznaéne
vyjadruje prena$and spravu).

Prenosova cesta PC je zvolené prostre-
die (galvanické vedenie — vzdu$né alebo
kablové, vinovod, opticky kabel alebo bez-
drotovy spoj — radiové spojenie elektro-
magnetickymi vlnami volnym priestorom),
ktorym sa prenasa signal do prijimaca P.

Z fyzikalneho hladiska mézZe prenosovu
cestu tvorif aj mechanické (pevné, tekuté
alebo plynné) prostredie, ktoré sa pouZiva
na prenos mechanickych sil a tlakov. K ta-
kejto prenosovej ceste sa zaraduje aj pro-
stredie prenasajtice zvuk — akustické (zvu-
kova alebo ultrazvukova prenosova cesta).

Signal y» prijaty prijimac¢om P sa modzZe
viac alebo menej lisit od signalu y; vysla-

Obr.3 Prenos sprav
a v nich obsiahnutej informacie

ného vysielatom V, pretoZe na prenosovej
ceste PC moze dojst k ovplyvneniu prena-
$aného signdlu ru$ivymi signalmi & zo
zdroja poruch ZP.

Poruchové rusivé signaly & su nahodné
signaly s velmi Sirokym frekvenénym
spektrom (tzv. biely $um), ndhodné impul-
zy (impulzné poruchy) alebo signaly s re-
lativne uzkym frekvenénym spektrom
(harmonické poruchy).

Prijima¢ P je technické zariadenie, ktoré
transformuje prijaty signal y» na spravu B
pre prijimatela informacie PI - ¢loveka ale-
bo stroj.
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