Automaatika (+Automaatjuhtimise teooria) baassdnastik ver. 1.07
Automation (automatic control | control engineering) aBromaruka (aBromaTnueckoe yipasicHue)

TERMIN TAHIS
adaptiivne
ahel redeldiagrammis (vt ka LD)
ahela vdimendus (nt avatud-) L, (Ko)
aegruum
ajakarakteristik
(vt. ka siirdekarakteristik)

ajakonstant Ty, T2 ...
analoog-digitaalmuundur A/D

ADC
analoogsignaal nt0...10V
anallius
andur, sensor, mddtemuundur
alarm, hdire-(sign.) .AL,..AH
algolek X(0), Xo
algtingimused
aperioodiline- e vonkumiseta (ltli)
automaat
AS-liides ASi

astak (maatriksi- )

astmeline- e kaskaadjuhtimine

avanev kontakt NC
bimetall(-relee)

blokeering, tokestus-
diferentsiaal- (vOrrandid)

diferentsiaaltoime tegur, Kb
diferentseeriva toime (vdimendus)tegur
diferentsiaaltoimeaeg, Tq
ettetOtteaeq (PID algoritmis) (=Ko /Kp)
diferentsiaaltoime ajakonstant Tb (= Kb)
diferentsiaaltrafo (lineaarne- e LVDT

lineaarmuutuvusega)
diferents- (vorrandid)
digitaal- (stisteem)
(vahetu) digitaaljuhtimine
diskreetimine
diskreetimise samm, -takt At, ...

y[k+1] =..y[K]

DDC

diskreetne (nt olek)

diskreetne protsess

diskreetse toimega

eitus (kahendloogikas)
elektriskeem (p6himdtteskeem)

a,~a,la

elektromagnetiline (induktsioon,
andur, relee)
elektromehaaniline relee
faasi-muutuja, -tasapind,
-trajektoor

fotoelektriline (andur)
funktsionaal(plokk-)skeem

X1, X2, X3, ...

FBD

venekeelne VASTE
aJaliTUBHAA

nenb

YCHIIEHUE KOHTYpa
BPEMEHHOE IIPOCTPAHCTBO
BpCMCHHaAsA XapaKTCPUCTHKA

ingliskeelne VASTE
adaptive

rung, circuit, network
loop gain (e.g. open-)
time-domain
time-domain response

time constant
analog-to-digital

BpEMEHHAs KOHCTAHTa
aHajoro-nmu¢poBoM

converter npeodpazoBareb
analog signal AHaJIOTOBBIM CUTHAJ
analyse aHaIu3
sensor, transducer CEHCOp, JaTYMK
alarm TPEBOTA, aBapUHHBIN (CHUTH.)
initial state HadaIbHOE COCTOSIHUE
initial conditions HavYaJbHbIE YCIOBHUS
deadbeat arepuoOIMUCCKUH
automaton aBTOMAT
Actuator Sensor Interface AS unrepdeiic [A3u]
rank paHr

cascade control KacKaJHOE YIIPaBICHHE

open (Normally Closed) pa3mbikarormuii

bimetallic(-strip) switch  pene ¢ GumeramTHUYecKUM
AIIEMEHTOM

interlock OJIOKHPOBKA

differential nuddepeHImanbHbIiA

derivative gain KO3 DUIMEHT yCUITCHUS
UG depeHIIna. COCTARISFOIICH
derivative action time, BpeMsi TudPepeHIINPOBAHMUS
rate time,
[IOCTOSAHHAasA BPEMCHU
nuddepeHnnpoBaHU
TUHEWHBIH TuddepeHInaTbHbIH

TpaHcdopmaTop

Linear Variable
Differential Transformer
difference
digital (system)
(Direct) Digital Control

Pa3HOCTHBIN

mudposas (cucrema)
(mpsimoe) tmdpoBoe yrpasineHne

sampling JTUCKPETH3AIUS

sampling period, MEPUOJT AUCKPETH3AIINH,
sample time Iar JUCKpPEeTU3aIlin

discrete AHUCKPEeTHBII

discrete event ... JII/ICerTHo-c06LITI/H71Hoe mp.

discrete C IUCKPETHBIM JEHCTBHEM

negation, Boolean NOT  otpumanue

(electrical, schematic) MPUHIATHATbHAS

circuit diagram ANEKTPUYECKAsi CXeM
electromagnetic (sensor) smeKTpOMarHUTHOE

electromechanical relay
phase variable, - plane,

AIIEKTPOMEXaHHUYECKOE peie
(])a'sosaﬂ NepEMCHHas1, - IIJIOCKOCTh,
-trajectory - TPACKTOpHUs
photoelectric (sensor) (OTODICKTPUYECKHI JATIHK
Function Block Diagram ¢yHkuuoHansHas 6J10K-cxema



HART protokoll (siin) HART

herkon, keelkontakt
hilistumine, viide T
hilistumisaeg
hinnang (oleku-) (X)
hoone- e ehitusautomaatika
H-sild
hé&gusloogika
hairing v, Fi, f,d, z
hippesignaal (nt Ghikhipe)
haalestus, seadistus, seadistamine
hudrotéaitur, -ajam
nt hiidrosilinder

hlsterees

identifitseerimine

impulsskarakteristik; g(t), h’(t)
sisendis 8(t) imp. — impulsskaja

(im-)pulsilaiusmodulatsioon PWM

impulssandur (nt asendi-, poorlemise-)

impulssregulaator

integraalne komponent .

integraalse osa kiullastumine

integraaltoime tegur (PID algoritmis), K|
integreeriva toime (vdimendus-)tegur

integraaltoimeaeg (PID algoritmis), T;

integreerimisaeg (=Kp /Ky)
integraaltoime ajakonstant T (=UK)
integraator 1/s, s
ISA, Ameerika tahistusega® materjalid! ISA

isehaalestumine
jada- e jérjestik-

jada-funktsionaalskeem SFC
(voi struktureeritud vooskeem)

juhitavus ja juhitavuse tingimus rank(Qc) = n

juhitav muutuja (tegelik vaartus) Y, X, PV

...-juhtimine

juhtimisalgoritm

juhtimiskriteerium I

juhtimismeetod

juhtimisobjekt @)

juhtimisstisteem (nt hajus-) DCS

(dispets| kaug)juhtimis-taliiusielevalve- ~ SCADA
ja andmehdivesusteem

juhtseade, ka kontroller R
(vt. ka regulaator)
juhttoime, u,CV,
® reguleeritav muuiuja. CO,y
juhtsuisteemi (mitte juhtimisstisieemi) m, MV,
véaljundmuutuja
ehk juhttoime nt pérast taiturit.
juhttoimete vektor U
jéalgitavus ja jalgitavuse tingimus rank(Qo) =n

jargiv(juhtimis)stisteem

Highway Addressable Remote NpoTOKOJ cBsizu HART

Transducer protocol

reed switch TepKOH
delay (time delay), 3armas/pIBaHue,

dead time BpEMsI 3aJICPIKKH (MepTBOif 30HE)
estimation OLICHKA
building automation ABTOMATHUKA 3IAHUN
H-bridge X-mocT
fuzzy logic HEYeTKast JOTUKa
disturbance (perturbation) ~ BO3MyIlEHHE, TOMEXA
step signal (unit step) CKaYK0OOPa3HbI CUTHAI
tuning, setting, adjustment HaCTpO¥iKa, yCTaHOBKa
hydraulic actuator, THIPOIPUBOJI, -MEXaHU3M

mechanism
hysteresis 30Ha HEOJIHO3HAYHOCTH, TUCTEPE3NC
identification UACHTUDUKALHS
impulse response UMITYJIbCHast (mepexoaHast)

XapaKTepUCTHKA

Pulse Width Modulation [IMPOTHO-UMITYJIECHAS MO SIS
incremental encoder HHKPEMEHTHBIN JTaTYHK,

HMITYJIbCHBIA 3HKOzED (ITOJIOKEHHS)
stepping |stepaction control  peryssTop peseliHoro aeicTBUs

integral | reset action HHTErpaabHOE BO3ICHCTBHE
integral windup MHTETPaJIbHOE HACBIIIICHNE
integral gain K03 DUIHEHT yCUTIeHUS
HHTETpaJl. COCTABIIAIOIIEH
integral action time, BpPEMS HHTEIPUPOBAHHS
reset time
IOCTOSTHHASL (BPEMEHH)
HHTETPUPOBAHH
integrator HHTErpaTop
Intern. Society of Automation
self-tuning CaMOHACTpOiiKa
serial MOCJIeIOBATEIbHBIH
Sequential Functional (byHKIIMOHATTbHAS CXeMa
(or Structured Flow) Chart MOCJIeIOBATEIbHOCTH
controllability & c. condition YIIPABJISIEMOCTb, YCIIOBUE YIPARIBIEMOCTH
controlled (Process) yIpaBisieMoe 3HaueHHe,
Variable (Present Value)  perymupyemas nepeMeHHast
... control .. YOPABJICHHE, peryiupoBaHus
control law, algorithm  aaropurm ynpasnenus
cost function reseBast pyHKIHsI
control method METOJ1 yIIpaBICHUS

controlled plant, process ympasisiemblit 00bEKT
(Distributed) Control System cucrema ynpasBiaeHust
Supervisory Control and nucneruepckoe yrnpaBieHUE U
Data Acquisition cOOp TaHHBIX
controller YIPaBJISAIOLIEE yCTPOICTBO,
KOHTpoJLIep, (peryssiTop)
Control input, actuating ympasJsiioiee Bo3/ieiicTBuE,
signal, Controller Output. ynpasisronmii (BX0HO#) CHrHAI.

Manipulated Variable BO3/ICWCTBYEMBIi TapamMeTp,
MPOMCIKYTOYHAs yIpaBjsieMas

nepemenHas (MV # PV)
input vector BEKTOP YIPaBICHUSA
observability & 0. condition HaOJIF0JTaEMOCTb, YCIOBUE HAOOL,

servo, tracking system CIIe/IsIIas CHCTEMa yIpaBJl.



jark (vérrandi- /maatriksi- /susteemi-) N

jarjestikesitusega PID algoritm PD-PI

juurhodograaf

kaas-komplekssed ...
kahend-(loogika) e binaarne muutuja
kahend-kiimnend (arvu esitus)
kaitselUliti, automaatkaitse

b=1]0
BCD

karakteristlik vorrand,
-poliinoom

D, ¢

katkeline
kastepunkt
kasutajaliides (stusteemi-, masina-),

ka operaatorliides, inimene-masin liides
kaug(terminal)seade (nt ka PLC)
klapp, siiber, ventiil
koefitsient, kordaja, tegur (nt P)
kompositsioon (ihendamine)
kontaktor
kuluandur, voolu{(hulga kulu)msir @)
kvanditud signaal
kaitumisomadused (susteemi)

ka kvaliteedinditajad (nt siirdel)

kaivitamine
késulist (-loend); proram.keel IEC61131-3-s IL, (STL)
laiendatud, liit-(nt -reaalsus) X
lineariseerimine
lineaarne statsionaarne ...
loogikaahela tulemus, taitmine
(murru-) lugeja ja nimetaja
lahedusandur (kontaktivaba-) P

HMI

RTU

K, k()

LTI

lulituskestus (nt PWM-il), kédidutsukkel
I6plik e finiitne siirdeprotsess
maatriks eksponent. (siirdemaatriks) eAt

maatriks(vektor-)vorrand nt. U=K.X
manipulaator, roboti mehaaniline ksi
mittelineaarne (nt osa, element)
modaaljuhtimine
modelleerimine
mudel

matemaatiline-
muutuja (sisend-/véljund-,...) 110
mdodik, mddte-(riist), ka andur
mdote-(ava)diafragma
mdodtemira
mdotuhik (nt inglise:[jalg, nael, °F] EU
negatiivne ...
nihe
null  (ulekande-) N, N2 ...
numbriline meetod
olek
olekugraaf, (UML-is olekudiagramm)
olekumaatriks, susteemimaatriks Anxn
olekumuutuja X1, X2, ...

olekumudel

order, degree,
dimension
interacting PID

root-locus
self-conjugated

binary variable
Binary-Coded Decimal
circuit-breaker

characteristic equation,
polynom

discontinuous

dew point

Human-Machine
Interface

Remote Terminal Unit

valve

coefficient, multiplier, gain

composition (interconnection)

contactor

flow meter

quantized signal

behaviour, dynamics,
performance spec.

switch on, start

Instruction List (Statement List)

augmented

linearization

Linear Time-Invariant

(LD) output | relay coil

numerator & denominator

proximity sensor

duty cycle

finite time transition
(transition matrix)
matrix equation

manipulator

nonlinear (element)
pole-placement control,
pole-assignment tech.

modeling
model

mathematical-
(Input/Qutput,..) variable
gage, gauge

orifice

measurement noise
Engineering Unit (English:[ft,Ib]
negative ...

bias

Zero

numerical method

state
state diagram

state (or system) matrix
state variable
state model

IMOpsAA0OK YpaBHCHH,
Pa3MEpHOCTb ...
B3auMocBsa3aHHble [TN]]
napaMmeTpsl
KOpHEBO# rojorpad
CaMOCOTPSIKEHHBIN
6I/IHapHaSI, JABOUYHas MEpeMEHHast
JIBOMYHO-ECATUIHBIA
aBTOMaTHYECKHUI BBIKJIIOYATECIIb,
TpephIBaTeNh
XapaKTEePUCTHYCCKOE YPABHEHHE,
- TIOJIMHOM
C TIepepsIBaMy, HEOJHOPOIHBIH
TOYKa POCHI, TeMIIepaTypa KOHIICHCALIAI
YEeJI0BEKO-MallIMHHbIN
uHTepdeiic (oneparopekuii)
nepudepuiinoe ycTpoicTBO
KJ1ariaH, BEHTUJIb
K03 HUIIHEHT, MHOXUTEITH
KOMITO3HIIHS (COCTUHCHIUC)
KOHTAKTOp, 3aMBIKATEIb
pacxosiomep
KBaHTOBAHHBIHN (JTUCKP.) CUTHAT
IIOBCACHUC, JTUHAMHNKA,
KPUTEPHH KaueCTBa paOOThHI
3alyCK, BKIIOUCHUEC
SI3BIK TIporpam. cranmapra IEC61131
pacHIMpEeHHBIN
JIMHCapu3alus
JIMHEHAs CTaquoOHapHasd ...
HUTOT JIOTUYECKOU ICIMOYKHU
YUCIIATEIIb U 3HAMCHATEJIb
OECKOHTAKTHBIN JATYUK
OJIM30CTH, TPUOITFKSHHS
TPOJIOJIKUTEIBHOCTh BKIIFOUCHUS
KOHEYHbBIN MepexoaHbIN Mpoliecc
(mepexoHas MaTpUIa)
MaTPUYHOE YPaBHEHHUE
MaHUIIYJISATOP, MeXaHU4YecKas
pyka poboTa

HEITMHEWHBIHN (DJIEMEHT)
MOJaJIbHOC YIIPABJICHUE

MOJCIIMPOBAHUC
MOJEJIb
MaTeEMaTH4YCCKasi-
(BXOIHAs/BBIXOIHAS) IEPEMEHHAs
H3MEpUTeb, IaTYHK,
(KOHTPOJIBHO- )U3MEPHUTENBHBIH ..
n3MepuTeNnbHas auadparma
noMexH (IIyM) npu U3MEPEHUH
TeXHHYECKasi eIMHUIIA
OTPULATEIIbHBIH ...
CMCIICHUC, OTKIIOHCHUC
HYJIb
1M (poBOH METO
COCTOsIHHME
rpad cocrosaus, (UML quarpamma
COCTOSIHUIA)
MaTpHIa CUCTEMBI
nepeMeHHast COCTOSAHUA
MO/1eJ1b COCTOSHUI



olekuregulaator U=K-X
olekuruum S
olekutaastaja, -hindaja X
olekuvektor Xnx1
olekuvdrrand X =A.X+B-U
omavaartused (maatriksi-, suisteemi-)
omavdnkesagedus, wnnusnurksagedus  @n, Mo

operaator (nt susteemi-), ka tehnik

operaatorpaneel, -displei

operaatormeetod (nt Laplace’i teisendus) L, L*

optimaal- (juhtimine)

otseside, edasisice

paralleel-

parameeter (nt matemaatilise mudeli)

perioodiline(tehnoloogiline) protsess,
portsuprotsess, tsiklitena, seeriatena

piesoelektriline (tajur, muundur)

pidev-funktsionaalskeem (vt ka FBD)

piir(asendi)luliti, teekonnaltliti

z,z1

CFC

Pitot’ toru (nt anemomeetrites)
pneumo-taitur, -silinder, ajam
pooljuht- (kontaktivaba) relee
poolus

v0i ...pooluseline (nt lilija)
positsioon- (regulaator)
positsioneerimisseade,

(nt klapi) asendiregulaator
potentsiomeeter (mdGte-)
programmeeritav automaatika-

(vOi loogika-)kontroller

SSR
P1, P2, ...

PAC,
PLC

proportsionaalne P..
proportsionaalne tsoon PB
proportsionaaltoime tegur, Kp
proportsionaalse toime (v8imendus)tegur
protsess (nt ka juhtimisobjekt)

protsessi tehnoloogiline skeem
parikarakteristik

poord karakteristik
poordmaatriks Al

pusiolek
rakendusviitega taimer
reaalaja-operatsioonisiisteem

PFD

TON
RTOS

redeldiagramm | kontaktskeem LD
regulaator R
reguleerimis- (stisteem)

reguleeriv organ (-seadis)

releevaljundiga
saatja (andur), transmitter ©)
sageduskarakteristik (-tunnusjoon) L(w)
sagedusmuundur

reguleeritava kiirusega elektriajamil
samm-mootor

VFD, vsb

state feedback controller

state Space
state observer, estimator

state vector
state equation
eigenvalues

natural undamped freq.

operator

operator panel
transform method
optimal (control)
feed-forward
parallel
parameter

batch process

piezoelectric transducer
Continuous Function Chart

limit switch

Pitot tube

pneumatic actuator, drive

solid-state relay
pole

step control
positioner

(e.g. valve positioner)

potentiometer

PEryJISITOp C 0OPATHOM CBS3BIO IO
napameTp. COCTOSIHUH
MPOCTPAHCTBO COCTOSTHUS
BOCCTAHOBHTEJIb COCTOSHYIS,
Ha0JII01aTeNb
BEKTOP COCTOSIHUSA
ypaBHeHue COCTOAHUA
COOCTBEHHBIE 3HAUCHUS
coOCTBEHHAas yacToTa

onepartop (cucremsr)

MyJIbT, MIAaHEb oIlepaTopa
OIIEPATOPHbINA METOJ
ontuMabHOE (yrpaBieHue)

npssMas CBA3b
TapajuiebHbIN
mapameTp

IIEPUOJAUYECKUH MPOLECC

(cepuifHOTO MPOU3BOCTBA)
MTBE303JIEKTPHYECKHUH Mpeolpa3oBareib
HeTIpepbIBH. (YHKIMOHAIBHAS CXeMa

KOHEYHBIH,

IIyTEBOM BBIKJIIOYATEND
rHeBvoMeTprdeckas TPyOKa [Tuto
ITHECBMOIPHUBO/, NHEBMATHECKHIA

MOJTYTIPOBOTHUKOBOE peJie
TOJIIOC,
... TIOJTFOCHBIH (TIEPEKITIOYATEIb)

-X MO3MIHOHHOE (peryit.)

MO3ULUOHEDP, YCTPOUCTBO
HO3UIIHOHHUPOBAHHUS

(vBMepUTEBHBIA) TOTEHITHOMETP

Programmable Automation mporpamMmupyemsbIit
(or Logic) Controller xouTposiep aBTOMaTH3aIIuN

proportional
proportional band
proportional gain

process
Process Flow Diagram
direct-action

reverse-action
inverse matrix

steady-state
On-delay Timer
Real-Time Operating

System

ladder diagram
controller, regulator
regulation (system)
final control element
(e.g. control valve)

win (JIOTUYECK.) KOHTPOJLIEP
MPONOPUHOHAIbHbII
30Ha IPONOPLHUOHAIBHOCTH
MIPONOPLIMOHAIBHOE yCHIICHHE

npouecc

CXeMa TEXHOJOTrM4eCKOoro npouecca

xap. npsIMOTo AeHCTBUSA

xap. 00paTHOTO JEeHCTBUS

oOpaTHast MaTprLA

YCTAHOBHBIIIEE COCTOSHHC

3aJiep’KKa Ha cpabaThIBaHHE

ONepalMOHHAas CUCTEMA
peanbHOTO BPEMEHHU

(pereiiHo-) KOHTAKTHAS CXeMa

peryJsTop

PeryIMpyIOMIHiT

Pery/HpyFOLLIi OpraH,

HWCIIOJTHUTEIIBHBIA DJIEMEHT

relay or pulse(pwwm) output peneitabrii BBIXO

transmitter
frequency-domain resp.

frequency converter for

Variable Frequency|Speed Drive

step or stepping motor

TIEPEIATIHK, TPAHCMUTTED

YHaCToTHas xapamepucnma

YaCTOTHBIN PeOOpPa30BATED it
YACTOTHOPETYJIMPYEMBIHA AEKTPONPUBOL

IIaroBBIA JBUTATENb



seadesuurus, sitesignaal,

etteandesuurus (Hmuutuja),

seadmed, automaatikavahendid

servo- (ajam, mootor, mehhanism)

vt ka jargivsiisteem

signaal (nt digitaal-/analoog-)
siire, siirdeprotsess

siirdeaeg, reguleerimise aeg
kujunemisaeg
siirde- e. huppekaja ( &(t) — sisendisse)

siirdekarakteristik

siirdeprotsessi kvaliteet

sisend

sisendvektor

sisendmaatriks

solenoid (téituris nt —klapp)

staatiline viga
(pusitalitlusreziimis)

stabiilsus

stabiilsuskriteerium ja stabiilsusvaru

suhteregulaator

sujuvkaiviti (mootorile)

sulguv (kontakt)

sumbuv (protsess)

sumbuvussuhe, sumbuvustegur

sumbuvustegur, sumbumistegur

suhteline niiskus
sundliikumine

séilitusega, riivistusega relee, funkts.

slintees

ststeem
alluvkontuuridega -
astaatiline -
avatud -
determineeritud -
diskreetne -
diskreetaja -
diinaamiline —
hajus-
koondatud parameetritega

lineaarne —
mitmemd&o6tmeline
mittelineaarne —
mittestabiilne
pidev(aja) -
statsionaarne -

mittestatsionaarne -
stohhastiline -

suletud -
tagasiside (nt negatiivne, oleku-)
tagasisidemuutuja
tajur
talitlus(funktsionaal-)skeem

w, r, SP
SV

reference signal (-value),
control instrumentation

servomotor, -mechanism,

also servo system

(DIA) signal (Digital/Analog)
transition, transient
(dynamic) process
ts, treg Settling time
h(t) (unit -)step response,

transient (dynamic.)response

performance criteria

u, u(t), u(k)  input

Urxg input vector

Bnx1 input matrix
solenoid

est steady-state error, offset

(in steady-state conditions)
stability
stability criterion & margin
ratio controller
soft starter
NO close (Normally Opened)

descending, damped ...
C damping ratio
o= Cmo damping constant/factor

RH Relative Humidity
forced motion

latching relay, Set-Reset
design
system
cascade-
astatic
open-loop
deterministic
discrete
discrete-time, sampled-data
dynamic
distributed
lumped parameter
linear
multi-input/multi-output
nonlinear
unstable
continuous
time-invariant
time-varying
stochastic
closed-loop
feedback
feedback variable
sensing element, sensor
operating sketch,
0 function diagram

u#0
'(L)!(U)! RS

W(..))

(K], [k+1]

MIMO

f(t)

Set Point, desired value

3aJaK0lIUil CUTHAJI, YCTAaBKa,
3aJJaHHOC 3HAYCHHE,
YCTPOICTBA, Cpe/ICTBA
ABTOMATUKHAU
CEpBOIPHBO/I, CEPBOMEXaHU3M

curaa (1 po-aHaIoroBhIii)
nepexon,
HepeXO,Z[HBIﬁ Imponecc
BpEeMsl YCTaHOBIICHHS,
BpPEM: pETYyJIUPOBAHUEC
TEPEXO0/IHAsT XAPAKTEPHCTHKA,

Xap. HCYCTAaHOBUBILICTOCS PEKUMA
KpUTECPUH Ka4€CTBa IICPEXOI.
BXOJI
BEKTOP BXOHOB (-ynpassenuit)
BXOJHasA MaTpuriia
COJICHOU

cTaTUyecKas olmnoKa
(B ycTaHOBHBIIIEMCS PEXUME)

YCTONYNBOCTH
K}’JI/ITGPI/IP;[ n 3ariac yCTOﬁ‘IHBOCTH
PETYJISITOP COOTHOLIEHUI
IJIAaBHBIN MTyCK
3aMBIKAOLINNA
3aTyXaloUUH ...
koed. 3aTyxaHue
KOHCTaHTa 3aTyXaHUs
OTHOCHUTCJIbHAs BJIAXKHOCTb
BBIHYKJICHHOC NBUKCHHUC
pene camoyAepKuBarouiee
CHHTE3
cucreMa
KacKaHas
acTaTHYeCKas
pa3oOMKHYTast
JACTEPMUHUPOBAHHAA
JTUCKpETHas
JUCKPCTHOIO BPEMCHHU
JTUHAMUAYeCcKast

pacnpeaciiCHHasn
C COCPEIOTOYEHHBIMY ITApaMeTpaMu

JIMHEHas
MHOIOME€pHas
HEJIMHEHAas
HEyCTONYMBas
HeIpepbIBHAS
cTalmoHapHas
HECTalMOHapHas
CTOXaCTHUYCCKas
3aMKHYyTast
o0paTHas CBSI3b
nepeMeHHas 00paTHOW CBS3U
YyBCTBUTEIBHBIN 2JIEMEHT
TEXH. UEePTEK,
GbyHKIIMOHAIbHAs cXeMa



talitlusskeem (vt ka PFD)

(protsessi seosed|torustik ja juhtimisseadmed)

takistuse temperatuuritegur e —koefitsient
nt negatiivne vdi positiivne

tensotajur, -andur
termistor (vt RTD)

termopaar (termoelektriline tajur)

termoresistiivne andur

e takistustermomeeter
trajektoor

tuletuslik e diferentsiaalne
(komponent)

tundetuse tsoon

tundlikkus

tuur, (juhtimiskontuur)
tahhogeneraator

taitur (-seade, -mehhanism)

taaplali
ultraheliandur
vabaliikumine

vahelduv- voi alalisvool

veasignaal, juhtimise erinevusmuutuja
vedeliku samba e hiidrostaatiline réhk
voolukontuur, -silmus
valistav voi
(t60-)valjasiin

nt ASi, HART, Profibus jms
valjund
valjundmaatriks
valjundvektor
valjundvdrrand
vOi (nt kahendloogika e loogiline-)
vordluss6lm
thikmaatriks

tlekandefunktsioon
ulekande(funkts-de)maatriks

ulekandetegur (staatiline-)
ulekandemudel

ulereguleerimine

tlerohk, manomeetriline réhk
ulevonge

Umberldlituv (nt kontakt)

P&ID
(ISA5.1)

TCR
NTC|PTC

RTD
nt Pt100

.D

u=0
AC|DC
e,e=w-y

4...20 mA
®, =1, XOR

Y, y(©), y(k)
men
Ym><1
Y=C-X+D-U

| H V l 21
® ntspP-pv
I, E
G F W, ...
H
G

o,V

CO,
DT

Piping and

Instrumentation Diagram

Temperature Coefficient of

Resistance

strain gauge
thermistor
thermocouple

cxeMa TpyOHOI OOBSI3KH U
PacCIOJIOKEHHS KOHTPOJIBHO-
-U3MEpPUTEILHOM anmnaparypbl
TEeMIIEpPaTyPHBIH k03P PHureHt
COTIPOTHBIICHUS
TEH30/JIaTYUK, TEH30PE3UCTOP
TEPMUCTOP
TepMoIapa

thermoresistor, Resistance Tepmope3ucTop, TepMOMETP

Temperature Detector

trajectory
derivative

dead band, neutral zone
sensitivity

(control-)loop
tachogenerator
actuator

element

ultrasonic sensor
free motion
alternating or direct current

error signal
hydrostatic pressure
current loop
exclusive or
fieldbus

output

output matrix
output vector
output equation
or, logic OR
comparator

unit matrix

transfer function
transfer (function) matrix

gain, transfer factor
input-output
(transfer) model
maximum overshoot
gauge pressure

overshoot
Change-Over,
Double-Throw

COIIPOTUBJICHUA
TPacKTOpUs

IIPOU3BOAHOE, nuddepeHnnanpHas
COCTaBJISIOLIIAST

30HAa HCHYBCTBUTCIBHOCTH

YYBCTBUTCIIBHOCTD

KOHTYD (YIpaByieHwHs)

TaxoreHeparop

HCIIOJIHUTEJIBbHOC
YCTPOMCTBO, -MEXaHU3M

JJIEMEHT, 3BE€HO

yIBTPa3ByKOBOM JTaTUUK
CBOGO,‘[HOC JBHUKCHHUEC
[IEPEMEHHBIH | MOCTOSIHHBIN TOK

omunOKa, CUrHaI OIIHOKH
TUAPABINYCCKOC NJAaBJICHUE, HAIIOP
TOKOBAas METIIA
uckirouaromee MJIN
roJieBas IIMHa,

- MPOMBIIIIJIEHHAS CETh
BBIXOJ, BBIXOJHAs BEIUYMHA
BbIXOJHAas1 ManI/lLla
BEKTOP BBHIXOJIOB
YPaBHEHHE BBIX0/1a
ui, norndyeckoe MJIN
KOMITapaTop
CANHWYHAas MilTpIrlLlil
uepeua'mlmaﬂ (I)yHKL[Hﬂ
l'[CpC,HilT()‘[H‘dﬂ M'dTpI/ILlLl (1)
cTar. koed. nepenauu
nepeaaToyHas MoJIelb

nepeperyaupoBaHue
MaHOMETPUYECKOE JABIICHNE

CKa4oK (IIpEeBBILLICHUE)
MEePEKITIOYAIOIIUN, TEPEKUTHOM,
JIBYXITO3UI[HOHHBIN (TIepeKoUaTes)

Alusallikad: Inglise-Eesti Tehnikas6nastik, Hanno Sillamaa. Susteemiteooria, J. Tomson,T.Lehtla. Automaatjuhtimine, Rein JGers.
Automaatikavahendid loengumaterjalid (pakutud uudissonad rohelise kirjaga) jm. IEC chief symbols tahistes esimestena.
EVS-EN 60027-6 erisused punase fondiga.
Taiendanud: Andres Rahni, TTU Automaatikainstituut
Lillavérviga fondis teistes valdkondedes (ntenerg, el tehn,, robot. jms) kesutuisel oleved terminid, mida Automeatikes sellisett ei soovitaks.
Vtka http://www.keeleveeb.ee/dict/speciality/enterm/ (v.a akiivaater = actuator).
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