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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

VOCABULAIRE ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONAL —

PARTIE 351 : COMMANDE ET REGULATION AUTOMATIQUES

AVANT-PROPOS

1) La QEI (Commission Electrotechnique Internationale) est une organisation mondialg isati mposée
de llensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux d . bbjet de
favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normahgsati ines de
I'éleftricité et de I'électronique. A cet effet, la CEIl, entre autres activités 8 { ionales.
Leuf élaboration est confiée a des comités d'études, aux travaux desquels dé par le
sujef traité peut participer. Les organisations internationales, gouve hles, en
liaispn avec la CEl, & b nisation
Intefnationale de Normalisation (ISO), selon des conditions fixée ‘ isatiorns.

2) Les deC|S|ons ou accords off|<:|els de la CEI concernant Ies 0 i 8 mesure
du eressés
sonf représentés dans chaque comité d’études.

3) Les|documents produits se présentent so(s p tiqns/internationales. Ils sont| publiés
comjme normes, rapports techniques ou gu ¢ Comités nationaux

4) Danp le but d'encourager l'unification internatiogale, ite adx de la CEl s'engagent a appl|quer de

S\internationales de la CEIl dans leurs|normes
CEIl et la norme nationale ou rg¢gionale

fagon transparente, dans toute la mesure
nati
corrg

5) Lad ‘a fixé at e gua me indication d’approbation et sa respopsabilité
n'es € 1

6) L’atfention est attirée sur |e\fai i élements de la présente Norme internationale peuvént faire

I'objet de droits de p droits analogues. La CEIl ne saurait étre tenyie pour
responsable de «@ a

Cette broupe
de Tr bus la
respor 851 du
Vocab

Cette
modifi¢

et la

Le texje.de cette norme est issu des documents suivants:

FDIS Rapport de vote

1/1581/FDIS 1/1595/RVD

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote ayant
abouti a I'approbation de cette norme.

Dans la présente partie du VEI les termes et définitions sont donnés en francais et en anglais ;
de plus, les termes sont indiqués en arabe (ar), allemand (de), espagnol (es), japonais (ja),
polonais (pl), portugais (pt) et suédois (sv).
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FOREWORD

IEC (International Electrotechnical Commission) is a worldwide organization stanar'zatl co

sted to technical committees; any IEC National Committee interg
cipate in this preparatory work. International, governmental angd
the IEC also participate in this preparation. The IEC collaborate
Standardization (ISO) in accordance with conditions
nizations.

mprising
pbromote

fields. To

ation is
ith may
liaising
nization
he two

ible, an
entation

he form

b

der to promote international unificatio m|ttees undertake to apply IEC Intefnational
dards transparently to the maximum| ext fIs. Any
gence between the IEC clearly
ated in the latter

IEC provides no marking\proc for any
bment declared to be

htion is drawnq t subject
htent rights.

Pcond edltln \ \ati tandard IEC 60050-351 has been prepared by Working
1 of : process measurement and control, under the responsilility of
chnica itte’ 1: rminology. It forms part 351 of the International Electrote¢hnical
Ul

second i cels and replaces the first edition published in 1975 gnd its

Kkt .ofthis standard is based on the following documents:
FDIS Report on voting
1/1581/FDIS 1/1595/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on
voting indicated in the above table.

In this part of IEV the terms and definitions are written in French and English; in addition the
terms are given in Arabic (ar), German (de), Spanish (es), Japanese (ja), Polish (pl),
Portuguese (pt) and Swedish (sv).
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MEXAOYHAPOOHAA SJIEKTPOTEXHNYECKAA KOMNCCUNA

MEXOYHAPOOHbIA 3NEKTPOTEXHUYECKUW CITOBAPD —

MABA 351: ABTOMATUYECKOE YIMNPABJIEHUE

NPEOVCIOBKNE

1) M3K (MexpyHapogHaa OnektpoTexHuyeckas Komwuccus) - / Msa no
cTalpgapTusauunuy, BKAoYawLwas BCE HaLMOHanbHbIe 3NEeKTPOTEXHUYECKWE KON QHANbHbIE
KoMutetol MOK). Lenb MOK 3akniwo4vaetcs B TOM, YTOObI y DAHOMY

COTPYAHMYECTBY NO BCEM BOMpPOCaAM, Kacawwumcsa CTaHaapTusa HUKN 1
anekTpoHukn. Kpome 3Toro M B [OMOJSIHEHWE K APYrMM BuAa nukyeT
MeqayHapoaHble CTaHgapTbl. WMx noarotoBka mnopyyveHa nobon
HalyunonanbHbin Komuter MOK, 3amHTepecoBaHHbIl B TEéW MOXeT
yyafTBOBaTb B 9TOW NOArOTOBMTENBHOM paboTe. R Hble U

HenpaBUTEeNbCTBEHHbIE OpraHn3auuun, ceasaHHble ¢ M3 z nogrotoske. MOK
Techo coTpygHuyaeT ¢ MexayHapogHou opraHusaumnel] no CtaHgapyusanum fMCO) B cooTBETCTBUM C
ycnpBmaAMU, onpeaeneHHbIMU B cornateHnun, 3akno M Y MU OBYMS OpraHusaunsmm.

PpoCamM BbIpaXxatkT, HAGKOJIbKO
BOMNpocam, NOCKOJIbKY Kaxxabln
BCEMU 3anHTepPEeCOBgHHbIMA

2) OdpuymanbHble peLleHus unu cornaiug
3TO|BO3MOXHO, MEXAYHapOAHYIO TOYKY 8
TEXHUYECKNA  KOMUTET uUMeeT

ONa MexayHapogHOro ncnonb3ogaHnsa n
OTYETOB UNKU PYKOBOACTB, U B TaKOM KgyecTBe

I yHudumkaymm, HauyuoHanbHble Komutethi MOK
aHOapTbl Hanbonee NOHATHO B CBOUX HaLMOHamNpHbIX U
ne mexgy crtaHgaptom MOK u cooTsBeTcTByOLMM

KAPOBKM, YTOGbLI NOATBEPAMTL CBOE 040DOpeHne n Hg HeceT
peabABNeHHOro obopyaoBaHns ctaHgapTam MOK.

BO3MOXHOCTb TOro, 4TO HEKOTOpble U3 J3NEMEHTOB OaHHOro
OryT ObITb npeagmMmeTomMm 3anaTeHToOBaHHbIX nNpas., MO3K He| HeceT

HacTtoRLwmunin nogrotoeneH Pabouyen rpynnoi 1. Tepmunbl n onpegenenns [TK 65;
ynpaBneHue B NpOMbILLNEHHbIX NpoLeccax.

B 1975

TeKcT gaHHOro cTaHgapTa OCHOBLIBAETCS Ha Creaylownx JOKyMeHTax

ormcC OT4eT 0 ronocoBaHmn

1/1581/0INMMC 1/1595/epecMOTpEHHbIN

MonHy WHGOPMaUW O ronocoBaHWKW No OO0OPEHU0 AaHHOro CTaHaapTa MOXHO HaWTh B
OTYETE O roJIOCOBaHUM, yKa3aHHOM B NPUBELEHHON Bbiwe Tabnuue.

TepMuHbl U OnNpeneneHus npuBeLeHbl Ha (OPaHLy3CKOM, aHTMMACKOM M PYCCKOM si3blKax; B
JAOMOMHEeHNe K 3TOMy nNUllb OTAENbHble TEePMUHbI MPUBOAATCA Ha HEMELKOM, apabckom,
MCNAHCKOM, UTANbSAHCKOM, SIMOHCKOM, NMOJSIbCKOM, MOPTYranbCKOM M LUBELCKOM Si3blKaXx.
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PARTIE 351 : COMMANDE ET REGULATION AUTOMATIQUES
PART 351: AUTOMATIC CONTROL

['JTABA 351: ABTOMATWUECKOE YITPABJIEHUE

SECTION 351-11 : GENERALITES

SECTION 351-11: GENERAL

PA3LEN 351.14: OELME NOAQXKEHUS

351-11

01 systeme

systemes extérieurs par
systéme.

system

aterial objects and concepts as well as thg
atical methods, programming languages)

nme un

ou des
Bthodes

autres
X et le

le and

results

ne other
system.

BYUAHUE 2 — Cuctema cuntaeTcs OTAENEHHOW OT OKpyXalolen cpedbl u OT| Apyrux
BHEI¥AMX CMCTEM BOOBpaxaemon NMOBEPXHOCTbIO, KOTOPAsA NPEpPLIBAET BHELUHME CBABYIOLLME
3BEHbS.
de System

es sistema

ja YEAFAL R

pl  ukiad; system
pt sistema

sv  system
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351-11-02 structure

Ensemble des relations entre les éléments d'un systéeme.

structure

The relations among the elements of a system.

CTpPyKTYypa
CoOBOKYMHOCTb CBA3E MexXay 3fieMeHTaMn CUCTEMBI.

ar (JS)liie

351-11

de  Struktr
es estructura
ja &

pl  struktura
pt  estrutura
sv  struktur

03 paramétre (d'un systéme dynamique)

Grandeur caractéristique définissant la
donné.

ACTP MOXET OblTb HEW3MEHHLIM UMW 3aBUCETb OT Bpeme
IX N€PEMEHHbIX CUCTEMDI.

rametro (de un sistema dinamico)
B 2T LCBiTB) RS-
parametr systemu dynamicznego
pt pardmetro (de um sistema dindmico)

ysteme

Prtaines

h given

system

HbiMN B

H1n wunn

S\L (evctam\naramatar
v oy oterparatrteter
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351-11-04

systéeme linéaire
Systéme dont le comportement obéit au principe de superposition.

NOTE 1 - Le principe de superposition implique qu'un tel systeme puisse étre décrit par un
ensemble d'équations linéaires.

NOTE 2 — Dans le présent vocabulaire, les systemes linéaires sont considérés comme étant
également invariants dans le temps.

linear system

System the behaviour of which obeys the principle of superposition.

NOTE 1 — The principle of superposition implies that such a system can be described by a

351-11

| 7 Cucrema, NOQYNHSIONAACS NPUHLANY CMELLEHIS

set of linear equations.

NOTE 2 — In this vocabulary, the linear systems are considered to be

JINHEeMHas cucTema
Cuctema, noguuHaOLWAACS NPUHUMANY cynepnosuy,

MPUMEYAHWME 1 — lMpuHUMn cynepnosvummn o3sHal 2 pd MoXgT ObITb

NMPUMEYAHUE 2 - B paHHOM crnoBape 7 p : ccmaTpuBaloTLs  Kak
HEN3MEeHSIOLLMECS BO BPEMCHH.

ar  (shd pUas

de lineares System

es sistema lineal

ja BER

pl  uktad liniowy; syste
pt sistema linear

et leurs

ents are

Hen3mMeHAauLwasacsa BO BpeMmeHn cuctema

MPUMEYAHUE — MNpuvHUMN CMELUEeHNss O3HayaeT, YTO COBOKYMHOCTb YPaBHEHWA M UX
KO3 (PULMEHTBI HE U3MEHSIIOTCH BO BPEMEHU.

ar 0ol ae gite e Sl

de zeitinvariantes System

es sistema invariante en el tiempo

ja  BAER

pl  uktad inwariantny wzgledem czasu; system inwariantny wzgledem czasu;
uktad niezmienny w czasie

pt sistema invariante no tempo

sv tidsinvariant system
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systéme multivariable

Systeme possédant plus d'une variable d'entrée et une ou plusieurs variables de
sortie, dans lequel au moins une variable de sortie dépend de plus d'une variable
d'entrée.

multivariable system

System with more than one input variable and one or more output variables if at least
one output variable depends on more than one input variable.

MHOroMepHasi cuctema

ClucTans AMAIOHIaS A OFHOM—R
A4

351-11

07

HeFema—rMetotHas—boRee—oRHOWBXOAHOH—RepeMEHHOH——OAHY—M—HEGKONBbKO
BbIXOAHbIX NEPEMEHHbIX, B KOTOPOW NO MEHbLUEN Mepe ogHa MeHHas
3aBuncuT 6onee Yem OT OAHON BXOAHOW NepeMeHHON.

ar < paaidl aaaia GUas

de MehrgroRensystem

es sistema multivariable

ja BEHR

pl  ukilad wielowymiarowy; system wielowymié
pt sistema multivariavel

sv  multivariabelt system

systéme a parametres r,

Systeme décrit mathémati
représenter sa répartitio

ns aux dérivées partielles [afin de

partial differential equations in ofder to

emMaTdeckn  onuceliBaeTca  AudpdepeHunanbHbIMM
HbIMA  MPOW3BOAHbLIMKW,  YTOObI  MpencTaBuTp  ee

ystexn mit'erteilten Parametern

istema de parametros distribuidos
A _"f'a'

N

uktad o parametrach roz tozonych; system o parametrach roz tozonych
pt \gistema de parametros distribuidos
sv  system med distribuerade parametrar
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351-11-08 commande
régulation

Action délibérée sur ou dans un systéme, en vue d'atteindre des objectifs définis.

control

Purposeful action on or in a system to meet specified objectives.

ynpaBneHue

Ynpaensllee BO3OENCTBME HA CUCTEMY WMA B CUCTEME C LEMbI OOCTUXEHUS
TOYHO OnpefeneHHbIX Leneil.

ar  pSal

de Leiten
es control
ja e
pl sterowanie; regulacja
pt controlo
sv  styrning
351-11-09 systéeme de commande

Systéme constitué par un systéeme

andg efipanson eéguipement de commande,
avec les transducteurs quiui son i

u terme

pciated

eMbl U

o6LweynoTpebuTenbHOM 3blke 3TOT TEPMUH 4YacTo UCMOSb3yefrca Kak
crema” (cm 351-11-11).

Regelungssystem
gistema de control
ja  BER

pl___ukiad sterowania
pt sistema de controlo
sv  styrsystem
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systéeme commandé

Systéme sur lequel une commande est exercée. (voir figure 1)

controlled system

System on which control is exerted. (see figure 1)

ynpasnsiemas cuctema
CwncTema, Hag KOTOPOW OCYLLECTBIISIETCS ynpasneHme (Cm. puc. 1).

ar  pSadll sl Nl

da aaal

351-11

11

LoD +r )
de—SireckeRegelstreeke
es sistema controlado
ja  HlER
pl  ukiad sterowany
pt sistema controlado
sv  styrt system

équipement de commande

Systeme comprenant les éléments
commandé. (voir figure 1)

mmande du slystéme

controlling system

System comprising the elements gntrolled system. (see figyre 1)

ynpaBnfawwas cuctemMs
Cuctema,

KQoYaLwas SJ'IbI
(cm. puc. 1

ble perynvpyroT ynpaensiemyrd cuctemy
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351-11-12

stabilité

Propriété qu'a un systéme de reprendre une position de régime permanent, aprés

avoir été, a partir d'un régime permanent, soumis a une perturbation.

NOTE — Un systeme linéaire retourne a son état de régime permanent existant avant la

perturbation apres que celle-ci ait cessé.

stability

The property of a system to return to a steady state after having been displaced from

a steady state by a disturbance.

NOTE — A linear system will return to the same steady state as before the disturbance, when

351-11

13

") ol ebiicla L ol
i uiotdruarict 1ias LTadstTuU.

CTabuUNbHOCTL

CBOWCTBO CMCTEMbI BO3BpaLLaTbCH B YCTONYMBOE COCTO
13 YCTOMYMBOrO COCTOSHNS BO3MYLLIEHNEM.

MPUMEYAHUE - JinHertHaa cuctema BepHeTcA
CylLecTBOBaBLUEE A0 BO3MYLLUEHUS, NOCIe NpeKkpaLuer

ar Ol il

de Stabilitat
es estabilidad
ja REH

pl stabilnosé¢
pt estabilidade
sv  stabilitet

»eS variables d'état— au moyen des va
etat final donné, en un temps fini.

ible quels que soient les états initial et final le

ystem to change — by means of the input variables — it
y given initial state to any given final state in a finite time.

CBOWCTBO CUCTEMbI M3MEHATLCA - C MOMOLLBIO BXOOHbIX nepemMeHHbl

1gHMA ee

TosiHUE,

\riables

ysteme

S state

ate and

- 3

HEKOTOPOro AaHHOro Ha4YanbHOro B HEKOTOPOE [AaHHOE KOHEeYHOE COCTOSA

H1ne 3a

onpeaeneHHoe Bpems.

MPUMEYAHUME — YnpaBnsemMoCTb SBMSIETCA MNOMHOW, €CnvM 3TO M3MEHEHME BO3MOXHO,

KaKoBbl Obl H1 BbINK HAYaNbHOE N KOHEYHOE COCTOSIHUS.

ar  dpeSald

de Steuerbarkeit
es controlabilidad
ja  ErEEE

pl sterowalnosé¢
pt  controlabilidade
sv  styrbarhet
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observabilité

Propriété d'un systéme telle que son état initial puisse étre calculé a partir des

valeurs des variables d'entrée et de sortie pendant un intervalle de temps fini.

NOTE - Si ce calcul est valable quel que soit cet état initial, le systeme est dit entierement

observable.

observability

The property of a system that its initial state may be calculated based on the
of the input and output variables during a finite time period.

values

NOTE — The observability is global if this calculation is valid whatever this initial state may be.

351-11

15

KOHTPOJIMPYEMOCTb

OblTb BbIYMCMEHO HA OCHOBE 3HAYEHUN BXOLHbIX
TEYEeHUEe onpeaneneHHOro nHTepeana BpemMeHW.

ar Al s

de Beobachtbarkeit
es observabilidad

ja AR

pl obserwowalnos¢
pt observabilidade
sv  observerbarhet

action

pyrumu

al

BifE ; Ve
pl oddzialywanie; dziatanie
pt accédo

sv  verkan
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351-11-16

chemin de l'action

Dans un systéme, chemin orienté par lequel les actions sont transmises.

action path

A directed path in a system through which actions are transmitted.

nyTb BO34ENCTBUSA

OnpegeneHHbIi NyTb B CUCTEME, MO KOTOPOMY NepenaroTcsi BO3OENCTBYS.

ar
de

Jad lue

Wirkunacywwao
e g ST ey

351-11

351-11

17

- 183

es
ja
pl
pt
sv

déroulement de I'action

Dans le chemin de l'action, progression gé
sur une variable de sortie.

action flow

process

sexb
aformations sont transformées, transportées ou stockées.

camino de la accién
YER DOiERERE

tor oddziatywania

percurso de acgao

aktivitetsvag

nevariable d'entfée agit

pon an

MeHHadA

d'opérations conjuguées par lesquelles de la matiére, de I'énergie jou des

A set of interacting operations by which material, energy or information is trans-
formed, transported or stored.

npouecc

COBOKYMHOCTb B3aWMMOCBS3aHHbLIXX LENCTBUIA, NOCPEACTBOM KOTOPbIX Martepuarn,
3HEprusa nnu nHopMaLUMs NPeoGpasyrTCs, NEPESATCH UMM XPAHSTCS.

ar
de
es
ja
pl
pt
sV

Alac

Prozel
proceso
Totvx ;IR
proces
processo

process
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-19 interface

appropriées.

Frontiere commune entre deux unités fonctionnelles, définie par des caractéris-
tiques fonctionnelles, des caractéristiques de signal, ou d'autres caractéristiques

NOTE - Cette notion inclut la spécification de la connexion des deux dispositifs ayant des

fonctions différentes.

interface

A shared boundary between two functional units, defined by functional

351-11
(Ucol
2382-9

351-11

CHaracterisiics, signal Characteristics, or Other Characternsits as appropriate,

igue’ou physique d'un systéme ou d'un processus,
e, sur des lois connues, sur une identification ou

or physical representation of a system or a process, bas
cision upon known laws, identification or specified suppositions.

MaTtemaTtnyeckoe unu (bl/l3|/|l-|eCKoe npeacraeneHne CUCTeMmbl Unn  np

NOTE — The concept includes the specification of the connecti devices| having
different functions.

-19 nHTepcenc

VIOK

) CoBmecTHasi rpaHuua Mexagy — ABymsa nuamm,
onpeaensemas QyHKLUMOHanNbHLIMK XapakTep hrHana
Unu gpyrumMmn UM CBOMCTBEHHBLIMU XapaKTEPUCTHUKaAMY
MPUMEYAHUE — 310 noHATME BKMKOYaET R CBSA3M [BYyX YCTPOWUCTB,
UMEIOLLMX PA3NMYHbIE PYHKLMN.
ar  Agalge
de Schnittstelle
es interfaz
a A4AvyI7z—X
pl interfejs
pt interface

-20

basée,
sur des

ed with

bLiecca
MKaLmm

OCHOBAHHOE C [JOCTaTOYHOW TOYHOCTHH Ha M3BECTHbIX 3aKOHaX, UAEHTUD

nnn Ha 3agaHHbIX NpeanonoXeHnAX.

ar s
de Modell
es modelo
ja EFN
pl  model
pt modelo

sv. modell
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351-11-21

algorithme (en commande automatique)

Séquence finie d'instructions complétement déterminée par laquelle la valeur des

variables de sortie peut étre calculée a partir de la valeur des variables d'entré

e.

NOTE - Le comportement d'un systéeme a variables d'entrée et de sortie numériques (par
exemple un systeme de commutation) peut étre entierement décrit par un algorithme. Pour

un systeme a variables d'entrée et de sortie continues, l'algorithme est donné par — o
de — la relation mathématique entre les variables d'entrée et de sortie.

algorithm (in automatic control)

u dérivé

A completely determined finite sequence of instructions by which the values of the

output variables can be calculated from the values of the input variables.

351-11
(191-1

122
5-01)

NOTE — The behaviour of a system with digital input and output vafiables\(e.g..&’s

between the input and output variables.

anropuTm (B aBTOMaTM4ecKom ynpasrieHum)

3HaAYEHWNIN BXOAHbIX nepemMeHHbIX.

MPUMEYAHUE - lMNoBegeHne  cuctembl
nepemMeHHbIMy (Hanpumep, CUCTEMbI
NMOMOLLbIO  anropuTMa. i
nepemMeHHbIMY anropuTM 3

M BXOOHbIMW W BbIX
aTN4eCKon 3aBNCUMOCTY

item, the existence of more than one means for performing a required fu

vitching
s input
tionship

MOLLIbIO
baa U3

DOHBLIMUA
CaHo C
DOHBIMUA
Mexay

uise.

f ou un

hction.

NOTE — In automatic control, the means are preferably a device or a programme.

pesepBupoBaHue

Hannuune B o6bekTe 6onee 4yem 0gHOro cpeacTsa, HEOBXOQUMOro ANS BbINOMHEHNUS

Tpebyemon dyHKLUMN.

MPUMEYAHWME — B aBTOMaTU4YeckoMm YynpasreHUn STUMKU CpeacTBamMu NpeanoyTUTENbHO

ABNAKOTCA YCTpOI7|CTBO nnu nporpamma.

ar 858

de Redundanz

es redundancia

ja TiRE

pl redundancja; nadmiarowos¢
pt redundancia

sv redundans
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351-11-23 manuel (adjectif)

S'applique a un processus ou a un dispositif qui, dans des conditions spécifiées,
nécessite une intervention humaine.

manual (adjective)

Pertaining to a process or device that, under specified conditions, requires human
intervention.

PYYHOM (NnpunaratenbHoe)

OTHOCALLMIACA K MPOLIECCY MNK YCTPOWCTBY, KOTOPbIE MPW ONPEAENEHHbIX YCIOBUSAX

351-11

ThabVUOTF-RMAIIASTARCTRA-LAAORAKS.
POy o T BvMiC T Cr T Ea OBt

ar (HM)LSJ-‘:‘.
de manuell; Hand...
es manual (adjetivo)

ja
pl  reczny
pt manual (adjectivo)
sv  manuell
24 automatique

hinées,

without

FnioBUNAX
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351-11-25

automatiser

Mettre en oeuvre les moyens permettant la réalisation de fonctions automatiques
dans un systeme.

automate (verb)

To provide means to enable self-acting functions in a system.

aBTOMaTU3UpOBaTh ( rnarosn )

Ob6ecneunBate cpeacTBamy, NO3BONSALMMK  peannsaunMild  aBTOMaTUYECKUX
dyHKUNA B CUCTEME.

351-11

26

ar  (dad) Sl JS5 Jeny
de automatisieren

es automatizar

ja  BmLd 3

pl automatyzowaé

pt automatizar

sv  automatisera

lement
age et

perform functions that are nprmally
such as reasoning, learning, and

CUCTEMbI BbIMOJTHATb d)yHKLI,I/II/I, KOTOpble ®ObIYHO
NERTOM YENoBeEKa, TakMe Kak Norm4eckuin BeiBoj, 06) YeHune,

¢ (en control automatico)
ficir 3) ALAgE

sztueZna inteligencja

inteligéncia artificial  (em controlo automatico)

artificiell intelligens



https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

—-14 - 60050-351 0 CEI:1998

351-11-27 cybernétique
Branche de la science combinant la théorie et les études sur la communication et la
commande dans les organismes vivants et les machines.
cybernetics
A branch of science which combines theory and studies on communication and
control in living organisms and machines.
KnOepHeTHUKa
OTtpacnb Haykn, o6begmHSLWas TeOpUo U UCCNefoBaHus B obnactun ynpaeneHus un
SBASH-BIHABEHOPFEHASMENA-MBEHAHEE
ar (Al )l Jaall Gle
de Kybernetik
es cibernética
ja YA RXxF4 2R
pl  cybernetyka
pt cibernética
sv  cybernetik
351-114-28 systéme expert
C -
(SONEE 2382-28, Systeme a base de connaissances Qudreles problemes dans un
28.01.06) . . e Co )
domaine d'application p; férepces a partir d'une base de
connaissances fondée 3 3 e humaines

2 , comme synonyme de « systéme a
intaux connaissances d'experts.

as experts¢peuventapiéliorer leur base de connaissances |et créer
egles dinférenge a patrtil de I'expérience acquise lors de problémes antg¢rieurs.

Dprovides for expertly solving problems in a pdrticular
drawing inferences from a knowledge-base deyeloped

gxpert system” is sometimes used synonymousl with
" but should be taken to emphasise expert knowledge.

NO 2 Sormge expert systems are able to improve their knowledge base and devejop new
inferenee rules besed on their experience with previous problems.

351-11-28 A9 cucrtema

(MCO/MBK

2382-28, y a, OCHOBaHHasi Ha 3HaHuax, obecneuvBalllass peweHve 3apavy B

28.01. 6) cneumanbHOn unNu npuknagHon obnactu, nonydas BbIBOAbI M3 ©asbl 3HaHWI,
(l) CO3/aHHOI Ha OCHOBE YENOBEYECKOro ornbiTa U cneLumanbHbliX 3HaHUM.

MPUMEYAHUE 1 — TepmuH “skcrnepTHas cuctema’ WMHOrAa WCMONb3YeTCH Kak CUHOHVM
BbIPaXXEHNS “CUCTEMA, OCHOBaHHasi Ha 3HaHMAX, HO AOMXKEH ynoTpebnsaTeca, ytobbl caenatb
ocoboe yaapeHue Ha 3HaHUsIX aKcnepTa.

MPUMEYAHUE 2 — HekoTopblie 3KCNEpTHbIE CUCTEMbI CMOCOOHBI COBEPLLUEHCTBOBATL CBOK
a3y 3HaHWi 1 cO3gaBaTb HOBbIE MpaBuna BbIBOAA HA OCHOBE OMbiTa, NPUOOPETEHHOro Ha
npeabiayLunx 3agadax.

ar  omd alha

de Expertensystem

es sistema experto

ja TFAN—F e YXFA
pl system ekspertowy
pt sistema pericial

sV expertsystem
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TernbHO
3ajauv.

Lencs

351-11-29 base de connaissances
ISO/IEC 2382-2 . . s . . . N
(Zggéllog) 36228, Base de données contenant des regles d'inférence et des informations relatives a
" I'expérience et a la compétence humaines dans un domaine particulier.
NOTE — Dans les systemes évolutifs, la base de connaissances contient aussi des
informations provenant de la résolution de problémes antérieurs.
knowledge base
Database that contains inference rules and information about human experience and
expertise in a domain.
NOTE =T Setf-mproving Systems, the Knmowtedge baseadaitionaty—comams—nfgrmation
resulting from the solution of previously encountered problems.
351-11-29 Oa3a 3HaHuM
(MCO/MBK
2382-28 Basza paHHbIX, KOTOpas COAEpPXWUT npasuna
28 04 6’) YeIOBEYECKOM OMbITE U cneumanbHblX 3HAHUSAX B K3
MPUMEYAHWNE — B camocoBepLUeHCTBYOLWMUXCA
COAEPXMUT UHOPMaLMIO, MOSTYYEHHYIO B pe3yr BELIERIGPaHES BCJpeHaBLLnNXCA
ar 48 yee s2cld
de Wissensbasis
es base de conocimiento
ja  HER—-x
pl baza wiedzy
pt base de conhecimento
sv  kunskapsbas
351-11-30
€ 2382- . , . .
gg(gill(i)_7)2382 2, llise des méthodes de raisonnement pour tirer
o ésentations d'informations stockées dans ung base
expert system that applies principles of reasoning tp draw
sepresentations of information stored in a knowledge base.
35111 M3MY10rMYeCcKoro BbiBoaa
(2I/I3(§20 /2 SHT “9KCMEPTHON CUCTEMbI, UCMOMb3YOLEA NPUHLMMALI NOMMYECKoro BhIBOAQ,
58 04 (I)7’) bIBECTW 3aKITHOUEHNS MCXOOA U3 NPeacTaBneHns MHopMauny, XpaHst
o B 6a3e 3HaHui.

ar Oyt &ff

de Folgerungsmaschine

es motor de inferencia

ja HERTUUY

pl  mechanizm wnioskowania
pt  motor de inferéncia

sv  slutsatsdragare
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instrumentation

Ensemble d'instruments ou application de ces instruments a l'observation, au

mesurage ou a la régulation.

instrumentation

A set of instruments or their application for the purpose of observation, measurement

or control.

npubopHoe obecnevyeHmne

CoBOKYMHOCTb NPUBOPOB WU UX MPUMEHEHME C LIENbI0 KOHTPOSIS, U3MEPEHUS UK

MYAabaRpo

351-12

" LAc
AR SA-L=CRAd R Aren

ar ol O jaeas

de Instrumentierung
es instrumentacion

ja  BE

pl  oprzyrzadowanie
pt instrumentacao
sv  instrumentering

BenunyunHa wnnu ycnoeue, 3Ha4yeHne KOTOPbIX MOXEeT UIMEeHATbCA |
AIMEeHdeTCd

hl, étre

ination,

ally be

correct

DOBLIYHO

MPUMEYAHUE — TepMuH “nepemeHHas” 4yacto ucnonb3yetcsi, YTobbl n3bexartb AMVHHOrO,

HO MPaBWUIbHOrO Ha3BaHUA “NepeMeHHas BenuynHa’.

ar  (ReS ) aaie

de GroRe (in der Automatisierungstechnik)
es variable (magnitud)

ja EH KR

pl  zmienna; wielko$¢

pt (grandeza) variavel

sv storhet
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351-12-02

vecteur (de variables)

Esemble ordonné de variables traitées comme un tout.

vector (of variables)

An ordered set of variables, treated as an entity.

BEKTOP (NepeMeHHbIX)

YnopsagoyeHHOE MHOXKECTBO NEPEMEHHLIX, pacCMaTpUBaeMbIX Kak e4UHOE Lienoe.

ar (Q‘M)w

Lktaok

351-12-03

351-12

&l AW/ oo
de—Vvektorgro—e

es vector (de variables)
ja  EBD) 7 MV
pl  wektor (zmiennych)
pt  vector (de variaveis)
sv  (storhets)vektor

variable d'entrée

autres variables du systéeme.

input variable

MepemeHKa
nepemMedHbI»

output variable

te des

e other

Apyrvx

A variable delivered by a system.

BbIXOo4HasA nepemMmeHHan

[NepemeHHas, BblgaBaemas CUCTEMON.

ar T e

de Ausgangsgrofle

es variable de salida

ja M HAHER

pl zmienna wyj$ciowa; wielko$¢ wyjsciowa
pt variavel de saida

sv  utstorhet
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variable commandée

variable réglée

Variable de sortie du systeme commandé qui est destinée a étre influencée par
I'action d'une ou de plusieurs variables réglantes. (voir figure 1)

controlled variable

An output variable of the controlled system which is intended to be acted upon by
one or more of the manipulated variables. (see figure 1)

ynpaBnsaemasl nepemMeHHas

AL -FHACH O T O

351-12

Bonee BO3LENCTBYIOLLMX NEPEMEHHBIX (CM. puc. 1).

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

06 variable de référence

a&;ﬂ\ Caal yaaie
RegelgroRRe
variable controlada
HaE

zZzmienna sterowana; wielko$¢ sterowana
variavel controlada

styrd storhet

BANBAIOLLEr0 3nemMeHTa B YNpasnsiowlein cy
3Ha4YeHWe ynpaBnsemMoli NnepeMeHHo (cM. puc. 1

avel de referéncia

referensstorhet

ia nunn

de qui

pts the

cTeme,

g
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351-12-07 variable de réaction

Variable qui représente une variable commandée et qui est retournée a un
comparateur. (voir figure 1)

feedback variable

Variable that represents a controlled variable and that is returned to a comparing
element. (see figure 1)

nepemMeHHas o6paTHOM CBA3M

[MepemeHHasn, npeacTaBnsaowas ynpasndaemMyo nepemMeHHyo W OTCbllaemMas B

EBaARMAR HOHHAA- S RaMALT LomM—oiae—1)
SPapTOTTomr O CMIeT T O PpvicT—

ar (e yie) B ye Ap25 puikia
de RickfihrgroRe

es variable de realimentacion

ja T74—=FEnysB

pl  zmienna sprzezenia zwrotnego; wielkos$¢ sprzez
pt variavel de retroaccéo
sv  aterkopplingsstorhet

351-12-08 variable d'erreur

Différence entre la variable de référence

error variable

re 1)

M. puc.

ji; blad regulaciji

351-12-

de sortie de I'équipement de commande, qui est aussi une variable d'entrée
dusysteme commandé. (voir figure 1)

manipulated variable

The output variable of the controlling system, which is also an input variable of the
controlled system. (see figure 1)

BO3AEACTBYHOLLAA NepeMeHHasn

BbixogHasa nepemeHHas yrnpasnsaoLwWen CUCTEMbI, KOTOPas ABMSAETCA TaKKe BXO4HOMN
nepemMeHHOoN ynpaBnsemMon cucTemMsl (CM. puc. 1).

ar  dalles il

de StellgrolRe

es variable de control

ja R

pl  wielkos¢ sterujaca; wielkosé regulujaca
pt variavel manipulada

sv  styrstorhet


https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

351-12-10

—20-—

variable perturbatrice

60050-351 O CEI:1998

Variable d'entrée non désirée, indépendante et la plupart du temps imprévisible,

agissant sur le systeme depuis I'extérieur. (voir figure 1)

disturbance variable

Undesired, independent, and most frequently unpredictable input variable acting from

the outside on the system. (see figure 1)

nepemMeHHasa BO3MylLeHUusA

HexxenartenobHas, He3aBucmas u 4acTto HenpenycMmoTpeHHaa BXxoaHaa nepemMmeHHas,

351-12

11

ROIACMETRAOHHI SO CUeTAMAL A RLIA
BOTSACTICTE Y O Tt Tt CYic T ey VoD Tic:

ar
de
es
ja
pl
pt
sV

variable de consigne

A variable
variable. (&

bl e

StorgroRe

variable de perturbacion

HEL

wielkos¢ zaktdcajaca; zaklidcenie
variavel perturbadora

storstorhet

ou un

erence

a00TKN
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351-12-12

variable de commutation

Variable qui ne peut prendre qu'un nombre fini de valeurs.

NOTE - La variable de commutation la plus fréquente est la variable logique binaire qui ne

peut prendre qu'une des deux valeurs logiques représentant les états logiques 0 et 1.

switching variable

A variable which can assume only a finite number of values.

NOTE — The most frequent switching variable is the binary logic variable, which can assume

one of only two logic values representing the logic states 0 and 1.

351-12

13

fepemeHHas- T nepexrtovaTerns?

[MepemeHHas, KoTopasa MOXET NPUHUMATb TOSNBKO KOHEYHOE CJ'IO 3H

YeRnin

ABNAETCA ABOUYHAA nornvyeckas nepemMeHHas, Kotopasa MOX
ABYX NOrn4yeckux 3HayYeHun, npeacraBnAloLnX Normn4eckngcocy

ar  PlS yaade
de SchaltgréRe
es variable de conmutacién

ja R4 wFLIEH

pl  wielko$¢ przetaczana; wielkos¢ ko
pt variavel de comutacéo
sv logikstorhet

valeur instantanée

Valeur d'unevariable a

»

bHateny’
DOHO 13
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351-12-14 valeur prescrite

Valeur désirée d'une variable, a un instant donné, dans des conditions déterminées.

desired value

The value of a variable wanted at a given instant, under specified conditions.

pac4yeTHOe 3HaYeHue

3HayeHne nepemeHHoi, Tpebylolleecs B LaHHbIA MOMEHT MpU onpeneneHHbIX
YCMOBUSAX.

ar Ay e Ao
de Sollwert

es valor prescrito

ja EELWA

pl  wartos¢ zadana; warto$¢ wymagana
pt valor desejado

sv  bdrvarde

351-12-15 écart

Différence, a un instant donné, entre/a valeur“\afese 8 la valeur réell¢ d'une

variable.

NOTE - Cette définition s'
ou elle varie avec le temps

scrite est constante, qy'a celui

deviation

Difference between the b given
instant.

avyeHune

pt desvio
sv avvikelse
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351-12-16

signal (en commande automatique)

Grandeur physique dont un ou plusieurs parameétres sont porteurs d'informations
concernant une ou plusieurs variables que le signal représente.

NOTE — Ces paramétres sont appelés « paramétres informationnels ».

signal (in automatic control)

A physical quantity, one or more parameters of which carry information about one or
more variables which the signal represents.

NOTE — These parameters are called “ Information parameters” .

351-12

CWTHAIT (B aBTOMaTNIECKOM yIPABITEHnN)

dusnueckas BenuMUMHa, oguH unu Gornee napameTpoB KOTORY MaLuto

ar (é‘]\ ‘,S;:’J\ @) 7’)‘-3'“

de Signal

es sefial (en control automatico)
ja B%

pl  sygnat

pt sinal (em controlo automatico)
sv  signal

présente les informations selpn une

signaux, la\valeur de la grandeur physique est égalgment le
e donc généralement, pour simplifier, de la « valgur d'un

sSoidale modulée en amplitude, I'amplitude instantgnée est
y signal ; pour un signal impulsionnel modulé en durége ou en
déplacement de chaque impulsion constitue le pdrametre

cteristic quantity of a signal which represents the information in

— For many signals the value of the physical quantity is simultaneously the
ation parameter and therefore, it is usual, for the sake of simplicity, to speak of the
“value of a signal”.

= i = i i i i itude is the
information parameter of the signal; for a duration — or position — modulated pulse signal, the
duration or displacement of each pulse respectively is the information parameter of the signal.


https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

- 24— 60050-351 0 CEI:1998

3511217 MHpOPMATMBHbLIA NapamMeTp
OTO xapakTepusylwmii nokasaTene curHana, NPeacTaBnsawwniA nHPopmaumio B
COOTBETCTBUU C U3BECTHON Unu npeanonaraemMon 3aBUCUMOCTbHO.
MPUMEYAHME 1 — NS MHOrMX CUrHanoB 3HadyeHne U3NYECKON BeENUYMHbLI SABMSIETCS
O[HOBPEMEHHO WH(MOPMaTVBHbIM MapameTpoM, W MO3TOMY Ans YNpoweHuss 06bIMHO
MCNonb3yeTcs COBOCOYETaHME “3HaveHne curHana’.
MPUMEYAHWME 2 — [InAa  cuMHycouparnbHOW Hecywen C  amnnauTygaHon — mMoaynsaumen
MrHOBEHHOE 3Ha4YeHMe aMnnUTyAbl ABMSeTCA MHOPMaLMOHHBIM NapameTpoM curHana; Ans
curHana umnynbca C MOAynsiuMen no ANUTENbHOCTM UMW C MO3VMLUMOHHON MOoAynsiuven,
NPOAOIKATENBHOCTb UMM CMELLEHUE KaXKAOoro MMMynbca COOTBETCTBEHHO SIBMSIETCS
MH(OPMAaTVBHBLIM NapamMeTpoM CurHarna.
ar CﬂA}LA(JA&A
de Informationsparameter
es parametro de informacion
ja  WBEHESSA-4
pl  parametr informacyjny
pt pardmetro de informacgéo
sv informationsparameter

351-12-18 signal analogique

(704-01;03 MOD)

Signal dont le paramétre informatj
intervalle continu donné,

ANS un

analog signal

A signal whose infor
continuous range.

given

MOXET
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351-12-19

(704-01-05 MOD)

signal numérique

Signal dont le paramétre informationnel peut prendre toutes les valeurs parmi un
ensemble fini de valeurs discrétes.

digital signal

A signal whose information parameter may assume one out of a set of discrete
values.

OUCKpPEeTH bl cUrHan

Curuan B AR MATIARH-HA ASBAMATD. KOTODBOFS MOMAT AMAALIOTL O TONBbKO
HopPThvieT A~

351-12
(704-16

120
03 MOD)

eV} 1 1l [
VIR YT OO PV T Vo TToTT 14 ROT OOt WHOZTTT VIONWICTT 7T oot

NPEPLIBUCTO N MPUHUMATL NOOOE 3HAYEHNE N3 KOHEYHOTO M TBa OUCKPETHbIX
3HaAYEHNA.

ar A3l

de digitales Signal

es sefial digital

ja  F4YVINES

pl  sygnat cyfrowy

pt sinal digital; sinal numérico
sv digital signal

signal binaire

Signal numérique dont seule

valeur parmi un ensemble

binary signa

A digital sig iscrete

HAMATb

ipal binario
mar signal
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351-12-21 signal de consigne

Signal qui représente la variable de référence.

set-point (signal)

A signal representing the reference variable.

CUrHan KOHTpOHbHOﬁ TOUYKH

Cwvrnan, npegcrasnsaowuii nepemMeHHyo odpaLleHus.

ar ('5 )LJ:‘\) .Lum i

! H ol A ALeriadgal Eola Yo}
ucT CHIYTOITINTT VVTTL UTT T7Uurimruriyoyruiot

es sefial de consigna
ja REE ES)

pl wartos¢ zadana
pt sinal imposto

sv referenssignal

351-12

22 signal d'erreur

Signal de sortie d'un comparateur d'un systeme~de 1&g

error signal

Output signal of a comparing ele

%ro |

CUrHan norpewHocCcTn

BbixogHo curHan cpaBrunBa & CUCTEMbI C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM.

351-12-23
Signal“dépendant de la variable commandée et ramené a l'une des entrég¢s d'un
eedbatk signal

Signal depending on the controlled variable and returned to a comparing element.

curHan obpaTtHoOun CBA3M

CvrHan, 3aBucaWMA OT yYNpaBNgeMon MepeMeHHOn U BoO3Bpallaembll B
CpaBHMNBAIOLUIA 3ITEMEHT.

ar (’5.)'3 e B _)L..’i‘\) B85 e 43323 5 Ol
de Ruckfuhrsignal

es sefial de realimentacion

ja Za4a—FRu g5

pl sygnal sprzezenia zwrotnego
pt sinal de retroaccéo

sv  aterkopplingssignal
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351-12-24 guantification

(702-04-01 MOD)

Processus par lequel I'étendue continue des valeurs que peut prendre une variable

est divisé en un nombre fini d'intervalles adjacents prédéterminés, et dans lequel
toutes les valeurs qui se trouvent dans un intervalle donné sont représentées par
une valeur unique prédéterminée de cet intervalle, appelée « valeur quantifiée ».

guantization

Process by which a continuous range of values that a variable can assume is divided

into a finite number of predetermined adjacent intervals, not necessarily equal,

and in

which any value within a given interval is represented by a single predetermined

351-12

value within the interval, called * quantized value”™ .
KBaHTOBaHUe
Mpouecc, ¢ NOMOLLBI KOTOPOro HenpepbiBHaa obnacT MOXET
NPUHATE NEePeMeHHas, AeSIMTCad Ha KOHEeYHOE paHee
onpeaeneHHbIX WHTEpBanoB, He obssaTensHo nodoe
3Ha4yeHne, Haxogslweecs B AaHHOM WHTepBaje devcsa eANHCTBEHHbIM,
3apaHee onpedeneHHbIM U3 3TOro MHTepBana AHHbIM
3HaYeHnem",
ar A lake
de Quantisieren
es cuantificacién
ja ®EFL
pl  kwantowanie
pt quantizagdo; quantifica
sv  kvantisering
25
valeurs
llues of
TENbHOCTb  UMMYNbCOB, aMMNNUTYAbl  KOTOPbIX  MPOMNOPLMOHanbHbI
SHHbIM 3HAYEHUSAM CUrHana B MOMEHT KaXXA0ro UuMmnynsca (CM. puc. 4c¢).
ar 3L die
de Ahta:tcignal

es sefial muestreada

ja Y rINVEES

pl  sygnat prébkowany
pt  sinal amostrado

sv  samplad signal
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351-12-26 repliement spectral

Introduction d'une erreur dans le spectre de Fourier d'un signal échantillonné lorsque
des composantes de fréquences trop élevées pour étre analysées avec lintervalle
d'échantillonnage utilisé contribuent aux amplitudes des composantes de fréquences
plus basses.

aliasing

The introduction of error into the frequency spectrum of a sampled signal when
components with frequencies too great to be analyzed with the sampling interval
being used contribute to the amplitudes of lower frequency components.

HanoXeHue cnekrpoB

BeeaeHune norpewHoCcT™ B YaCTOTHbIN CNEeKTp Bbl60p
KOMMNOHEHTblI CO CHNULLUKOM BbICOKMMU YacToTamMu ansd
ncnonb3yemoro uHtTepsana AOUCKpeTu3aununm BHOCAT
KOMMOHEHTOB € 601ee HU3KUMKN YacToTaMu.

koraa
MOLL|bIO
nUTYObl

ar 3 ladal
de Aliasing

es alisado
ja EXIAVTYUT HFVELARS PR

pt falseamento
sv  vikningsdistorsion

351-13-27 variable d'état
teme a

Elément d'un ensemble
3 et les

tout instagt ériglr &

pletely determining the state of a system at anyjtime in
3ystem model, initial state and input variables are known.

eCTBa NepemMeHHblX, NONTHOCTbIO onpeaenAaLland CoOCToAHNE CHCTEMbI
CJ'Ie,El,leLLlI/II7I MOMEHT, Npn ycnoBun 4TO U3BECTHbI MOAEN b CUCTEMBbI,

de ZustandsgrofRe

es__ variable de estado
ja RBEHK

pl zmienna stanu

pt variavel de estado
sv tillstandsstorhet
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351-12-28 équations d'état

Systeme d'équations exprimant les dérivées premiéres par rapport au temps des
variables d'état en fonction des mémes variables d'état, des variables d'entrée, des
parameétres du systeme et du temps.

state equations

A set of equations, which expresses the first time derivatives of the state variables as
functions of the same state variables, the input variables, the system parameters and
the time.

YpPaBHEHUA COCTOAHUA

Cuctema ypaBHEHWIA, KOTOpas BblparkaeT BbixOOHble nepemMeHHBIe kak dlyHKumm
NepPeMEHHbIX COCTOSHMUS, BXOAHBIX NepeMeHHbIX, MapaMeTpeB\CUCTEMBIVIBPEMEHN.

ar 3 caYales
de Zustandsgleichungen
es ecuaciones de estado
ja  REHER

pl  réwnania stanu

pt equacgbes de estado
sv tillstandsekvationer

351-12-29 équations de sortie

ns des
DS.

iables,

VHKLAW

gangsekvationer
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matrice d'entrée

60050-351 0 CEI:1998

Matrice qui décrit les relations entre les valeurs des variables d'entrée et la vitesse

de variation des variables d'état du systéme. (voir figure 2)

input matrix

A matrix which describes the connections between the values of the input variables

and the rate of change of the system state variables. (see figure 2)

BXOA4HasA maTpuua

Manmua, onuncbliBarLad 3aBUCUMOCTb MeXAY SHa4YEHUAMU BXOAHbIX NepeMeHHbIX U

351-12

OB O TR O—RAMANAR G- AL AMAR DO ETOH-HAG-C U AT A ML M—EAe—2)
CHROPOTToro eI e peMC T o SoOCToAT A CrcTreMbr oM Pric:

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

31 matrice de sortie

Eingangsmatrix
matriz de entrada
AHTH
macierz wejscia
matriz de entrada
insignalmatris

s th

i

Urs des

TOAHUA
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351-12-32

matrice du systéme

Matrice qui décrit les relations entre les valeurs des variables d'état du systeme et
leur vitesse de variation. (voir figure 2)

system matrix

A matrix which describes the connections between the values of the system state
variables and their rate of change. (see figure 2)

MaTpuua CUCTEMbI

MaTpuua, onuceiBatoLlas 3aBMCUMOCTb MeXxay SHa4YeHUAMU nepemMeHHbIX COCTOAHUA

CUCTAMEL A OlrANAATL A 1av Ao iiaiuac (oang s DN
T

351-12

33

1
O T OO VT OO P O T oo I o O T e TV T OV oo/~

ar eu'ﬂ EUPLIVR

de Systemmatrix

es matriz del sistema
ja  ¥RFLITH

pl  macierz systemu
pt  matriz do sistema
sV systemmatris

matrice de transition

Matrice qui décrit la trangsiti nce de

variables d'entrée.

transition matrix
Pm, not

CTEMDbI,
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matrice d'entrée-sortie

60050-351 0 CEI:1998

Matrice qui décrit les liaisons directes entre les valeurs des variables d'entrée et les

valeurs des variables de sortie. (voir figure 2)

direct input-output matrix

A matrix which describes the direct connections between the values of the input

variables and of the output variables. (see figure 2)

MaTpuula BXo40B-BbiXo4oB

Manmua, onucbiBawowaa npaMyrd 3aBUCUMOCTb MeXxAy 3SHa4YeHUAMU BXOAHbIX W

351-12
(OIML 5

.35
4MOD)

RLINADLILINY Oananaat s (ong s D)
DX OA DI e P OME ooV pvic—==-

ar
de
es
ja
pl
pt
sV

étendue de mesure

3l 7 539 Jad Adghias
Durchgangsmatrix

matriz de entrada-salida
HEIT3

macierz wejscia-wyjscia
matriz directa de entrada-saida
direkt in-utsignalmatris

ade medicédo
dtomrade

S une

can be

bHbIMW
eHa C
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351-12-36

(OIML 5.2 MOD)

intervalle de mesure

Valeur absolue de la différence entre les deux valeurs extrémes de I'étendue de
mesure.

measuring span

Absolute value of the difference between the two extreme values of the measuring
range.

npeaesribl U3MePEeHUN

351-12

37

BeoaHOTHOA—AHALARIMA- B3O CTU—MANIV S KETD. BHHA-SHaY e HASHHA-AHE1a30Ha
o =gy < DS e rvrviv—arat

TOTOTTOTT T TOTVIC PToTToOTTVT WIC?

AN
ROT TS

N3MEpPEHNA.
ar bl e

de Meflspanne

es intervalo de medida

ja  WMEZXY

pl szerokos¢ zakresu pomiarowego
pt intervalo de medicédo

sV matomfang

étendue de régulation

ariable

ntrolled

KOTOpOVI yCTaHOBNEHbl [ABYMA 3KCTpeMaljbHbIMU
OTOPbIX ynpaBndemMada nepeMeHHaa MOXET MEHATBCA NpKn

akres’ regulacji
gama de controlo
regleromrade
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étendue de la variable de référence

Plage des valeurs a l'intérieur de laquelle la variable de référence peut varier.

range of the reference variable

Range of values within which the reference variable can vary.

OnanasoH 3HaYeHUM NepemMeHHON obpalweHuA

Ob6nactb 3HadYeHWW, B MNpefenax KOTOPON nepemeHHass oOpalleHnss MOXeT
MEHSITbCS.

aa ol saats atls
g.d o A

351-12

351-12

39

de Fuhrungsbereich

es campo de la variable de referencia
ja BRE (V[eE) ¥EEH

pl zakres zmiennej zadajacej

pt gama da variavel de referéncia
sv referensstorhetsomrade

étendue de la variable réglante

MOXET

Plage\des valeurs a l'intérieur de laquelle la variable perturbatrice peut varig¢r sans
pour aatant affecter le fonctionnement du systeme de commande.

range of the disturbance variable

Range of values within which the disturbance variable may vary without adversely
affecting the functioning of the control system.

AuanasoH 3Ha4YeHUN NepemMeHHON BO3MYLIEeHUS

O6nacTb 3HauYeHWin, B npegenax KOTOPOW MEePEeMEHHasi BO3MYLUEHWS MOXET
MEHSTbCH, He BO3AENCTBYA Ha (YHKUMOHWPOBaHWE CUCTEMbl YrpaBneHus
oTpuvuaTensHo.

ar eV padl Gl

de Stdrbereich

es campo de la variable de perturbacion

ja  SELEEEE

pl zakres wielkos$ci zaklécajacej; zakres zaktdcenia
pt gama da variavel perturbadora

sv  storstorhetsomrade
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351-12-41 signal d'état
Signal qui caractérise I'état ou le changement d'état du systeme de commande ou du
systeme commandé.
status signal

A signal which characterizes the status or status change of the controlling system or
controlled system.

CUrHan coctosdHus

CurHarn, xapakTepusyowmnii COCTOSIHME WIIN M3MEHEHWEe COCTOSIHWS YNpaBnsioLel

AFHA AN AR AOAMOA-CUETA A
VY PO AoV CYiCT o vDT

ar o8l

de Meldesignal

es sefial de estado
ja  REBERES

pl sygnat stanu
pt sinal de estado
sv  statussignal

351-12

42 signal de fin d'exécution

Signal qui confirme I'exéention d'

checkback signal

351-12-43

(ISO 2882-3 . t - e
03.01.13) gui permet I'apparition d'un événement.
nnnhling Qignnl
A signal that permits the occurrence of an event.
351-12-43 paspelsarowmm curHan
(NCO 2382-3 _
03.01.13) CwvrHan, paspeLuarowuii nosieneHne cobbltus.

ar OS5 La

de Freigabesignal

es sefial de autorizacion
ja  EERS

pl  sygnat zezwolenia
pt sinal de autorizagdo
sv frisignal
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signal de verrouillage

Signal qui bloque la transmission d'un signal, I'action d'un élément ou I'exécution
d'une commande.

interlock signal

A signal which blocks the transmission of a signal, the action of an element, or the
execution of a command.

CUrHan 6rnoKupoBKu

Cwvrnan, Gnokupylowuin nepegadvy curHana, paboTy 3NeMeHTa WM BbIMOMHEHWE

351-12

351-12

45

46

KO
O T DT

ar - Jus) 5 5L

de Verriegelungssignal

es sefial de enclavamiento
ja Avy—av @5

pl  sygnat blokowy

pt sinal de encravamento
sv  forreglingssignal

signal de limite

Signal de sortie binaire d’

limit signal

TBE KOHTPONA A0NYCTUMbIX npenenos

du signal d'entrée d'un élément de surveillance de limite, pour laquglle son
Al de sortie binaire change.

[H.-—, 1
e valuc

That value of the input signal of a limit monitor, at which its binary output signal
changes.

npegenbHoe 3Ha4YeHuUe

Takoe 3HayeHue BXOAHOro CuUrHana yCTpoWmCcTBa KOHTPOMS AONYCTUMbIX Npeaenos
NPy KOTOPOM ABOUYHbINA BbIXOLQHOW CUrHAN yCTPONCTBa MEHAETCS,

ar Al

de Grenzwert

es valor limite

ja  BRARE

pl  warto$¢ graniczna
pt valor limite

sv  gransvarde
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351-12-47
(702-08-39)

bruit blanc

Bruit aléatoire ayant un spectre continu et dont la densité spectrale de puissance est
constante dans la bande de fréquences considérée.

white noise

Random noise which has a continuous spectrum and a constant power spectral
density in the frequency band considered.

Oenbin WwWym

351-13

X TV RSy IR T Ty R ARV RV TV V-SSR NIV T R R P~N — T~ V-U~C T AR TR T Y — P~~~ VR — IRTRLVIV-NP-X _ N7 TV
Iy avToT oy ivE vIvICTOTvIvE TS TP CoDIBTTOY CITORNT IO~ v TTOUCTOUATITTY IO UII\,I\IHanHy*O

NAOTHOCTb MOLUHOCTM B pacCcMaTpuBaemMoin nonoce 4acToT.

ar el gaaa

de weil3es Rauschen

es ruido blanco

ja HBMEF . A/ A4X
pl  biaty szum

pt  ruido branco

sv  vitt brus

b.

nel est

gsentation of the actions in a system by functional blocks lirked by
(see figure 1)

Fhe action lines do not necessarily represent physical connections.

—In the context of automatic control, a functional diagram is sometimeg simply
referred to as a block diagram.

(PYHKLUUOHAaJNIbHAaA CXemMa

lpacduueckoe  m3obpakeHMe  B3aUMOCBSA3EA B CUCTEME C  MOMOLLbIO
YHKLMOHaNbHbIX BrIOKOB, COEAUHEHHBIX MMHUAMU BO3AEACTBUSA (CM. puc. 1).

MPUMEYAHWE 1 — JInHum Bo3gencTemsa Heobs3aTernbHO NpeacTaBnsaioT usnyeckne cBssu.

MPUMEYAHWME 2 — B KOHTeKCTe aBTOMaTUYEeCKOro YynpaeBrneHus (yHKUMOHanbHas cxema
VHOTAa YNpOLLEHHO Ha3biBaeTCs BrOK-CXEMOW.

ar  shb g huhal s

de Wirkungsplan

es diagrama funcional

ja HgETovy 7ER

pl schemat funkcjonalny
pt esquema funcional

sv funktionsschema
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bloc fonctionnel

Systeme ou élément comportant une ou plusieurs variables d'entrée et une ou
plusieurs variables de sortie, symbolisé principalement par un rectangle dans lequel
la relation fonctionnelle entre les variables d'entrée et de sortie est donnée.

NOTE — La relation fonctionnelle peut étre donnée par une instruction arithmétique, une
fonction de transfert, une équation différentielle ou aux différences, une courbe ou une famille
de courbes caractéristiques ou encore par une fonction de commutation.

functional block

A system or element with one or more input variables and one or more output
variables, symbolized primarily by a rectangle in which the functional relationship

351-13-03

between the input and output variables is given.

transfer
charac-

NOTE - The functional relationship can be given by an arithmé
function, a differential or difference equation, a characteristi
teristic curves, or a switching function.

(hyHKUMOHaNbHbIA GNOK

Cuctema mnu 3NEMEHT C OOHOW WUNU HECKOME ' nepemMeHHeIMn «
OAHOW unu HECKONbKUMU p CUMBOIMYECKHN
nsobpaxaembii  NPSAMOYrONbHUKOM, dyHKUMOHANBHAA
3aBUCUMOCTb MEXAY BXOOAHbIMU U

MPUMEYAHUE — OyHky, 3 a7/ OblTb 33daHa C nNdMOLLbO
apudmeTnyeckomn : H p,mcbq)epeHumaanoro unm

NYeCKNxX

€ sens

ical representation of the action path within the functional diagram, the
direction of action being indicated by arrows.

JINHUA BO3OeNCTBUA

padrueckoe naobpaxkeHne NyTU BO3AEKCTBUS B (PYHKLIMOHANBHON CXEME, NPU 3TOM
HanpaereHne BO3LENCTBIS YKa3blBAETCS CTPESIkaMu.

ar  Jad ba

de Wirkungslinie

es linea de accion

ja (BEE7 oy 78E0) £
pl linia oddziatywania

pt linha de accao

sv aktivitetslinje
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351-13-04

sens de l'action
Sens dans lequel I'action est transmise dans un schéma fonctionnel.

NOTE 1 — Dans un bloc fonctionnel, le sens de I'action va de I'entrée du bloc a la sortie du
bloc; pour une ligne d'action, le sens de l'action est indiqué par une fleche.

NOTE 2 — Le sens de I'action n'est pas nécessairement le méme que celui de circulation de
la masse ou de I'énergie.

direction of action

Direction in which action is transmitted in a functional diagram.

351-13

NOTE 1 — In a functional block the direction of action goes from the input of the block to the
output of the block; for an action line the direction of action Is indicateg-by

HanpaseneHwve, B KOTOPOM BO3AENCTBUE NEPELAETCA { S e

MPUMEYAHUE 1 — B dyHkunoHanbHoM Orioke Happa 3y ] T Bxoaa
6rnoka u Bbixogy 6noka, ANS NMHUM BO3OEWCT a KasaHo

CTPErKOA.

MPUMEYAHWE 2 — HanpaBneHue Bo3aencBus, Heob ] Xe Kak
HanpaBneHve ABWXEHME MacChl UINN SHERTI

ar  Jad ola3)

de  Wirkungsrichtung
es sentido de la accién
ja BEEfERoKM

pl  kierunek oddzia
sentidgtle accdo

cercle.

point.

hich signals are added algebraically.
— In a functional diagram, it is primarily symbolized by a circle. (see figure 1)

NOTE 2 — The algebraic sign is positioned on the right side of the incoming action ling.

TOYKa CYMMUpPOBaHUA
TO‘-IKa,,B,KOTOpOIZ,CI/IFH&J'IbI CKnaablBakOTCA anre6pa|/|t-|eCK|/|.

MPUMEYAHUE 1 — B dyHKUMOHaNbHON Cxeme 3Ta Touyka MepBOHa4varbHO u3obpaxaeTcs
KPY>XKOM (CM.puc.1)

MPUMEYAHUE 2 — Anrebpanyeckmin  3HaK CTaBuUTCS CrpaBa OT BXOASALIEN  NMHWAW
BO34ENCTBUS

ar @ Akl

de Summationspunkt
es punto de suma

ja  MES

pl  wezel sumujacy
pt  ponto somador
sV summeringspunkt
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351-13-06 point de branchement

Point d'un schéma fonctionnel a partir duquel une méme variable est reliée a

plusieurs blocs fonctionnels.

NOTE — Ce point peut étre renforcé par une marque pour éviter une interprétation erronée.

branching point

A point in a functional diagram from which the same variable is connected to more

than one functional block.

NOTE — The point may be emphasized by a dot to avoid misunderstanding.

351-13

TOYKa BETBJIIECHNA

Touka Ha PYHKUMOHANbLHOW CXeme, M3 KOTOpPOW OfHa
cBasbiBaeTca ¢ 6onee yem ogHUM hyHKLMOHAmNbHBIM 610

MPUMEYAHUE — Touka MoXeT ObiTb nogyepkHyTa
HenpaBWUSIbHOrO MOHUMAaHUS.

ar &k Akl
de Verzweigung
es punto de ramificacion
ja BIHUE

pl  wezel rozgatezny
pt  ponto ramificador
sv  forgreningspunkt

07 structure de chaine

structura serie

MeHHaa

}30exaTb

N bloc

of one

xoaHas
Ka

ERE
pl  struktura tancuchowa
ot estrutura-em cadeia

sv  kedjestruktur
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351-13-08

structure paralléle

Disposition structurelle de blocs fonctionnels telle qu'ils soient connectés en paralléle
par plusieurs lignes d'action.

parallel structure

A structural arrangement of functional blocks such that they are connected in parallel
through two or more action lines.

napannenbHas CTPyKTypa

CTpYyKTYpHOE pacronoxeHne YHKUUOHANbHbLIX  BGrIoKOB,

coepHHeHbHRE FHHE-6-ROMOHHHO-RBYOHA

KOTOPOM  OHM

351-13

ar
de
es
ja
pt
sV

09

structure de boucle

Sise JS
Parallelstruktur
estructura paralela
Wik

struktura rownolegta
estrutura paralela
parallelistruktur

etsstruktur

IR Y1 A BoReo- A nrvannur\-rnun
cavrrorot ||ur.luu HReAsHe-cRoMotHE O AT Y XV O0tes =45

'in bloc

of one

KOHas
MEHHOMN
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graphe d'état

Représentation symbolique des états consécutifs d'un circuit séquentiel ou les états
individuels sont représentés par des cercles et les fonctions de transition par des
lignes.

NOTE — L'état d'un circuit séquentiel est I'ensemble des valeurs des variables d'état a un
moment spécifié.
state graph

A symbolic representation of the consecutive states of a sequential circuit where the
individual states are represented by circles and the transition functions are
represented by lines

SECTI

351-14

NOTE - The state of a sequential circuit is the set of values of te variables at a

specified instant.

rpad CoCcTOAHNIA

padudeckoe un3obparkeHNe nocnenoBaTenbHbIX Y EIbHON
CXeMbl, rae uHAuBWUAYanbHblE COCTOAHUSA UOOP@XKEHb) , YHKLUMUN

MPUMEYAHUE - CocTtosiHmem nocnenoBaTent N BI157%6 ayeHun

ar s ~0

de Zustandsgraph
es grafo de estado
ja  REEBR

pl  graf stanu

pt grafo de estado

ANDE

Lisieurs
orelles
respéctives.

Principle of SUPerposIition

The principle that the time response of a system to several input functions is the
same as the sum of their independent time responses.

npuHUMn cynepno3vuumu

MpuHLMN,, NpK, KOTOPOM, BPEMSI, PeaKLUM, CUCTEMBI HA8 HECKOIBKO BXOAHbBIX (DYHKLMMA
PaBHO CyMME BPEMEHU HE3ABWCUMbIX PEAKUMA CUCTEMbI HA KaXOYK M3 3TUX

yHKLUMA.

ar Sy e

de Uberlagerungsprinzip

es principio de superposicion
ja Eh&btoFH

pl zasada superpozycji

pt  principio de sobreposicdo
SV superpositionsprincipen
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351-14-02 principe de décalage

Principe tel que, si la fonction d'entrée est décalée dans le temps, la réponse
temporelle du systéme reste alors inchangée, mais est décalée dans le temps de la

méme durée.

principle of shifting

The principle that, if the input function is displaced in time, then the time response of
the system remains unchanged except that it is also displaced by the same amount

of time.

npuHUMN CMeLleHusa

351-14

TOW Xxe npOAOIIKUTENBHOCTA.

ar :\A\j‘}“ i.h.a

de Verschiebungsprinzip
es principio de desplazamiento
ja KEY7IroR"

pl zasada przesuniecia

pt principio de deslocamento
sv  forskjutningsprincipen

03 identification (d'un systé

, NO3BOMAOLWAs BbIBECTU MaTeMaTUYECKyt0 MOAENb, NPEeAcTass
2 CBOCTBA WU HEYCTOMUUBLIA PEXNM CUCTEMBI, UICXOAS U3 ee peak
YpedeneHHblli BXOA4HOM CWrHas, Hanpumep, WCXoas M3  CTyne

ar (P )y

Tepsarn
TaeTcs
Tepsarn

tant le
signal
pulsion

tic and
leg.a

HIOLLY IO
UM Ha
HYaTon

e taentifikation (Eimes SySteEns)
es identificacion ( de un sistema)

ja (VRTLO) RAE

pl identyfikacja (systemu)

pt identificacdo (de um sistema)
sv identifiering
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(régime) transitoire

Comportement d'une variable au cours du passage d'un régime établi & un autre
régime établi consécultif.

transient (behaviour)

The behaviour of a variable during transition between two consecutive steady states.

HEYCTONUYMUBbIN PEXUM

MNMoBeneHne NepemMeHHOR BO Bpemsl nepexoga Mexgy ABYMs nocrenoBaTesbHbIMK

351-14

05

MOTOALLAR L IR OO TACLLIARAIA
yor

ar
de
es
ja

pt
SV

réponse temporelle

OO DY T OO T T O TV v

(b ) e
Ubergangsverhalten
(régimen) transitorio
BN (FH)
stan przejsciowy
(regime) transitério
transient

apaKTepucTUKa

BO BpPEMEHMU BbIXO,lJ,HOI7I NnepemMeHHoOW CUCTeMbl, MNPON3BE|

ite par

1-14-38
variable
régime

14-38 to

variable

eHHoe
IeHHbIX

YHKTbI C

351-14-38 no 351 14- 44 " pmc 3, 5) 06b|qu npe,qnonara}OT YTO M3MEHEHMue BXOJJ,HOI/I
nepemMeHHor npoucxoaut npu t=0 1 4TO BbIXOAHas NepeMeHHass B 3TOT MOMEHT BPEMEHMU
paBHa Hynio).

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

O ) Ao
Zeitverhalten
respuesta temporal
BRI

odpowiedz czasowa
resposta temporal
tidsvar
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351-14-06

analyse dans le plan de phase

Analyse a l'aide de courbes donnant la dérivée par rapport au temps de I'état d'un
systeme en fonction du méme état pour différentes valeurs des conditions initiales, le
temps étant pris comme parametre.

phase plane analysis

Analysis by means of curves showing the time derivative of a system state as a
function of the same state for various values of initial conditions with time as the
parameter.

aHanu3 B (pa30BOM NJIOCKOCTH

351-14

ar
de
es
ja

pt
sv

07 fonction de transfert

Dkl (5 shus Jilas

Analyse in der Phasenebene
andlisis en el plano de fase
ALFEERET

analiza na plaszczyznie fazowej
analise no plano de fase
fasplansanalys

HEU3SMEHAEMON BO BPEMEHU CUCTEMbI -  OTH(
Jlannaca BbIxoAHOW nepemMeHHOW K npeobpasosaHunio Jl

TOSTHUSA
AYEeHUN

hée de
hdante,

output
Il initial

LeHune
annaca
ToAHNA

bertragungsfunktion
es funcién de transferencia
ja_ RS
pl transmitancja
pt funcéo de transferéncia
sv  Overforingsfunktion
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351-14-08 régime établi
(101-14-01 MOD) régime permanent

Etat d'un systéme qui est conservé apres que tous les effets transitoires se sont
dissipés et tant que les variables d'entrée demeurent constantes.

steady state (noun)

A state of a system which is maintained after all transient effects have subsided and
as long as all input variables remain constant.

YyCTOMYMBOE COCTOSIHUE

CocToRHne-erHeTeMb—CoXpaHHotHeceA-RocRe-Tore—Kak-Bee-HeyeTon-HBbte-BIIUAHNS
MCYE3MNU, U NPOOOIHKAETCA A0 TeX Mop, Nnoka Bce BXOAHble N¢ ratoTcs

NOCTOAHHBIMW.

ar  (pul)old A

de Beharrungszustand

es régimen permanente

ja TEERR

pl  stan ustalony

pt regime permanente; estado estacionario
sv  stationart tillstand

351-14

09 courbe caractéristique

Courbe donnant en régiwe p s d'une variable de sortie d'un
systeme en fonction d' b étant
maintenues égales a de:

tres, on

e values, in steady state, of an output variable of a
jnput variable, the other input variables being maintained

input variables are treated as parameters, a set of chargcteristic

puBas, NnokasbieawLue 3Ha4eHUs BbIXOAHON NEePEMEHHON B YCTONYMBOM
SHUN CUCTEMbI Kak OYHKLMIO BXOLHOW NEPEMEHHON, Npu 3TOM Apyrve BXOAHble

MPUMEYAHWME — Korpa apyrue BxOAHble nNepeMeHHble paccMaTpyBaloTCsl Kak napgmeTpbl,
—_______ NONy9aroT MAORECTBU XdPaRTEPWCTIYETRIX RPWBBIX.

ar  palsi fake

de Kennlinie

es curva caracteristica

ja  AkidhER

pl charakterystyka statyczna
pt  curva caracteristica

sv  utstyrningskurva
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351-14-10 point de fonctionnement
Point d'une courbe caractéristique autour duquel un systeme fonctionne.
NOTE - Lorsqu'on linéarise une courbe caractéristique, les coefficients de la fonction linéaire
de substitution dépendent du point de fonctionnement autour duquel la linéarisation est
effectuée.
operating point
A point on a characteristic curve at which a system is operating.

NOTE — When linearizing a characteristic curve, the coefficients of the linear substitution
function depend on the operating point around which the linearization is done.

pabGoyas Touka

Touka xapakTepUCTUHECKON KPUBOW, B KOTOPOI cucTeMa pabotaer:

LIMEHTbI

MPUMEYAHUE — TMpn  nuMHeapusauumn  xapakTepucTuyec
n koTopoun

NOACTAHOBKM JIMHENHOM (pyHKUMK 3aBUCAT OT paboyen
OCYLLIECTBNSAETCS NMHeapu3auus.

ar  Jais ddals
de Arbeitspunkt
es punto de funcionamiento
ja  EBYES

pl  punkt rownowagi

pt ponto de funcionameptd; pontode
sv  arbetspunkt

351-14-11

aquelle

b 1, est

emains

g@Mbl C MOCTOSHHLIMW BXOAHLIMW MNEPEMEHbIMIM Takoe CBOWCTHO, Npu
M BEKTOp COCTOSIHUSI OCTaEeTCA BHYTPU 3aMKHYTOTO KOHTypa B opnactu
NOTMKEHUNA NMOKOS 4Nl BCEX MOMEHTOB BpemeHu [ Gonblumx, Yem fy, ecnu [BekTop
COCTOSIHUSI B MOMEHT BpeMeHH fy 4OCTATOYHO BIIM30K K MOSOKEHMIO MOKOS,

ar QS pag 4y ) i)

de Stabilitéat der Ruhelage

es estabilidad en régimen permanente

ja  FESORER

pl stabilno$¢ punktu spoczynkowego
pt estabilidade da posigdo de repouso
sv stabilitet hos vilolage


https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

—48 — 60050-351 0 CEI:1998

351-14-12 stabilité EBSB

Pour un systéme ne possédant qu'une variable d'entrée et une variable de sortie,
propriété selon laquelle, a tout instant, une variation bornée de la variable d'entrée
(par exemple variable de consigne, variable perturbatrice) provoque une variation
bornée de la variable de sortie toutes les autres variables étant maintenues
constantes.

NOTE — EBSB est 'abréviation de « Entrée Bornée, Sortie Bornée ».

transfer stability
BIBO-stability

Eor a-system-with-one-input-variable and one ocutput-variable the nroperty that at any
7 Lo L | L 7

time, a bounded variation in the input variable (e.g. set-poin able, distyrbance
variable), produces a bounded variation in output variable s iables held
constant.

[nsa cuctembl ¢ 04HOW BXO4HOW 1 O4HOWN BbIXQLHOW 3 ‘ DACTBOQ,
npu KOTOPOM B nOOA MOMEHT Bpe - 3leHeHne BXOLHON
nepemMeHHon (Hanpumep, nepemMeHAon ; nepeyeHHon

BO3MYyLLEHNA W© T.Ll,.) npon3soanT \ or v B BbIKOAHON
nepemeHHon, MNpn 3TOM BGE OCTallH TAOTCA NOCTOAHHbBIMU.

351-14
hble de

nd the

Ons  cuctembl ynpaBfieHUsl pasHOCTb Mexay nepemMeHHon obpawepusa w
yOoparngemMoin nepe A

ar  pUas <l a3)

de Systemabweichung
es error dindmico

ja ez

pl  odchytka regulacji
pt desvio do sistema
sv  regleravvikelse
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351-14-14

écart de statisme

Valeur de I'écart de régulation en régime permanent lorsque toutes les variables
d'entrée sont maintenues constantes.

steady state deviation

Steady state value of the system deviation when all input variables are maintained
constant.

OTKINOHEeHue yCTOﬁ‘-IVIBOFO COCTOAHUA

3HaueHne yCTOVI‘-II/IBOFO COCTOAHUA OTKIOHEHUA CUCTeMbl, Korga BCe BXOAHble

ORMALLLILIN ANTAINTAC OINAT AL I

351-14

15

aab. 1l o
TP eV oI o TTaToT O/ o T O AT D hvivE:

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

indice de performance

Expression mathématique qui ca
conditions spécifiées.

performance index

Mathematical expression which~chare
conditions,

Gyl ol D 141 el Ala il al
bleibende Abweichung

error en régimen permanente; desviacién de estatismo
EERE

odchytka regulacji ustalona

desvio de estatismo

stationar avvikelse

XapakTepusyoLlee

Ka4eCTBO Yynpasne

ns des

ecified

HMA B
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caractéristique naturelle d'un systéme

Courbe caractéristique traduisant la relation qui lie en régime permanent une variable
de sortie (en pratique la variable commandée) a une des variables d'entrée du
systéme, en l'absence de régulation, les autres variables d'entrée étant constantes.

inherent characteristic of a system

Characteristic curve showing the relationship in steady state between an output
variable, practically the controlled variable, and one of the input variables of the
system, with any controlling equipment disconnected and for fixed values of the other
input variables.

351-14

17

npucylias CUCTeMe XapakKTepucTtuka

XapaKTepuctuyeckaa Kpusas, MoKasblBaroLasa OTHOLLEHWE, K 3 iuMBOM
COCTOSIHUW CBSI3bIBAET OAHY BLIXOOHYIO MEPEMEHHYIO, Hg AeMyto
NEePEMEHHYI, C OOHOW U3 BXOAHbIX NEPEMEHHbIX CUCTEME paTypa
yrpaBleHns OTKMIOYEHA, a 3HaYeHUs APYrnx B naTCA
NOCTOAHHbBIMM.

ar eUA:\ﬂ AGal al gall

de systemeigene Kennlinie

es ganancia de un sistema

ja VAT LEROKHE

pl charakterystyka statyczna

ees (formule ou diagramme) traduisant la
| variable commandée a une variable d'entrée
/ariable perturbatrice), toutes les autres variables

system the data (formula or graph) showing the relationship, in|steady
cortrolled vanable and an input variable (e.g. set point variable,

ynpaeneHus gdadHble (copmyna unu rpad), nokasbispowme
2HME, CBA3bIBAKOLLEe B YCTOMYMBOM COCTOSHUM ONpeAeneHHY0 ynpaBMsaemMyo
EHHYI0 W Kakylo-Nnnbo BXOAHYIO NEPEMEHHY (Hanpumep, MEePENEHHYIO
KOHTPONBHOW TOUKW, NEpPEMEHHYI0 BO3MYLLIEHUS), NPU 3TOM BCE OCTarnbHble BXOAHbIE

TTCPUNVICTITTDIC UL TATVTLAT TIVLTUATITTOIVIVLL

ar vﬁ’v_ﬂl Al (?Sa:\.n Caal (uaﬂ) ?S}S a.a‘m‘.i

de Kennlinie eines Regelungssystems

es ganancia de control (de un sistema controlado)

ja  (WEXNRO) HErk:

pl  charakterystyka regulacji

pt caracteristica de controlo (de um sistema controlado)
sv reglerkarakteristik
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351-14-18 coefficient de statisme

Valeur absolue de la pente de la tangente a la caractéristique de régulation en un
point donné.

offset coefficient

Absolute value of the slope of the tangent to a control characteristic at a given point.

K03 pULMEHT cMmeLleHUsn

ABCOMIOTHOE 3HaYeHne TaHreHca yrna HaknoHa kacaTenbHOW K KPUBOA ynpaBneHus
B 322HHOWN TOYKeE.

ar e Jolas

de Kennliniensteigung

es coeficiente de estatismo
ja A7y MEM

pl statyzm (uktadu regulacji)
pt coeficiente de estatismo
sv statisk lutningskoefficient

351-14-19 astatisme

Propriété d'un systéme de command

absence of offset
zero offset

Property of a control sys

TOAHNA
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saturation

Phénomene représenté par la partie d'une courbe caractéristique dont I'ordonnée,
qui représente la variable de sortie, ne varie quasiment plus quand l'abscisse, qui

représente la variable d'entrée, dépasse une valeur prédéterminée.

saturation

Phenomenon represented by the part of a characteristic curve for which the ordinate

representing the output variable shows a negligible additional change for any
increase of the abscissa which represents the input variable.

HacbllWweHue

further

351-14

opavHaTta, npepcTaBngowas BbIXOOHYO MepeMeEHHYHo,
OOMOSNHUTENbHOE WN3MEHEHWE, KOTOPbIM  MOMHO
JanbHellwero  yesenuyeHus  abcuuccbl,  KOTopas
nepemMeHHyIo.
ar ‘@»35
de Sattigung
es saturacion
ja  faf

pl nasycenie
pt saturagdo
sV mattning

zone d'insensibilité
zone morte

{HOE MHOXECTBO 3Ha4YeHNn, BHYTpPU KOTOPOro nsMeHeHune BXO4HOM nepe
He npounssoant Kakoro-nmbo N3MEPUNMOTo N3SMEHEHNA B BbIXOL4HOW nepemMeHHd

OTOpOW
Manoe
toboro

3XOAHYHO

‘entrée

ent, on

roduce

zone.

eHHOoN
n.

—ECHW 9TOT TUN XapaKTEpPUCTUKA SABIAETCH NPeAHaAMEPEHHBIM, ero
Ha3bIBAKOT HENTPanNbHON 30HON.

ar A azkdl; saela ddhie; dela (3Uad
de Totzone

es zona muerta

ja  TE&E

pl  strefa nieczutosci; strefa martwa

pt zona morta

sv dddzon

uHorga
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351-14-22 hystérésis
hystérése
Phénomene représenté par une courbe caractéristique qui posséde deux branches
distinctes, l'une dite « ascendante », pour des valeurs croissantes de la variable
d'entrée, l'autre dite « descendante » pour des valeurs décroissantes de cette méme
variable d'entrée.
NOTE — Au phénomene d'hystérésis peut parfois s'ajouter un effet de zone d'insensibilité.
hysteresis
Phenomenon represented by a characteristic curve which has a branch, called
:\cm:\nriing branch,for innrn:\eing values of the il’lpl itvariable —and-a-different branch,
called descending branch, for decreasing values of the input variable
NOTE — Sometimes a dead band effect can be superposed on a iys pheéqomemnon
rucrepesuc
fBneHve,, NpefcTaBreHHoe, XapaKTepucTUUYECKOl T, [Be
pasnuyHble BETBK:
— BOCXOZSALLYIO BETBb - ANA YBENUYEHNHA 3HA
— HUCXOZSALLYIO BETBb - ANSA YMEHbLUEH WS
MPUMEYAHUE — NHorpa adpcbekT 30HbI bCA Ha
sIBNEHWe rucrepesuca.
ar g AlGS Pl
de Hysterese
es histéresis
ja EXFUVR
histereza
351-14-23
e linéaire, le pompage signale un fonctionnement a la limite de
iage ; des non-linéarités peuvent provoquer un pompagg d'une
e amplitude bien définies.
N automatic control)
able sustained oscillation of appreciable magnitude.
In a linear system, hunting is evidence of operation at or near the stability limit; non-
linearities may cause hunting of well defined amplitude and frequency.

I
HexenatenbHoe He3aTyxawulee konebaHve ¢ nofaarLLencs oLeHke amMnnuTygon

MPUMEYAHWE — B nuHeriHon cuctemMe kornebaHune sBnsieTcs [oKasaTenbCTBOM paboThl Ha
npegene yCToluMBOCTU, HENMHEWHOCTb MOXET Bbl3BaTb KonebaHme ¢ XopoLlo onpeaeneHHon
aMnnuMTygo0n 1 YacToTON.

ar Sy ¥ (St 3" ke

de Pendelung (in Regelungssystemen)
es oscilacién (en control automatico)
ja (ABHBcET3) ~NvFe T

pl  kotysanie; niestatecznos¢

pt batimento (em controlo automatico)
sv  sjalvsvangning
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351-14-24 phénomeéne de saut

Phénomene apparaissant dans des systémes non linéaires, et caractérisé par des

variations soudaines de la variable de sortie entre une valeur supérieure
valeur inférieure lorsque la variable d'entrée varie.

jump phenomenon

et une

The phenomenon occurring in non-linear systems characterized by sudden changes
of the output variable upward or downward through either of two values when the

input variable is varied.

ABneHue nepexoana

351-14

fBneHue,, BO3HMKAIOLEE, B, HENTMHENHbIX, CUCTEMAX,, XapaKTEPA3YEMQE, BHESE
U3MEHEHNSIMY, BbIXOAHOW, NEPEMEHHON, B, Npeaenax, Mexay
3HAYEHMAMW,NP,U3MEHEHNN, BXO4HON, NEPEMEHHON.

ar a5 b

de Sprungphadnomen

es fendmeno de salto

ja  BkEBR%

pl  zjawisko przeskoku
pt fenémeno de salto
sv  hoppfenomen

25 saturation d'intégrale

Phénomene se produisa
a action par intégration

eperating within its saturation range, resulting in the g
gntrolled variable to a change of sign of the error variable.

e B 3aMKHYTOM KOHType VynpaBneHws, rae BChnea 3a WHTerps
3NIEMEHTOM CIeAyeT HENMWHENHbIA 3NEMEHT, AEeACTBYIOWMA B 0Brnactu Hachbl

NMHbIMUA
MXKHAM

[ément
ns son
ariable

variable

ed by a
elayed

ariable.

MNbHBIM
lLIeHMs],

B _pesynbTaTe npmBoAsiiee B 33ePXXEHHON peaKkUMn ynpaBngaeMon nepemen

HOM Ha

N3MEHEHME 3HaKa NEPEMEHHON NOrPELLHOCTM.

MPUMEYAHUE — O1a 3agepxaHHas peakumss MOXET ObiTb NPUYMHOW  YPE3MEPHOTrO

HaCbILLEHNS B YNPaBnseMon NnepeMeHHON.

ar oo ol 38

de Integrier-Sattigung

es saturacion de integral

a YEey b4 FTvT
pl  nasycenie catkowania
pt saturacéo de integral

sv integralméttning
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351-14-26 linéarisation
Approximation d'un systéme non linéaire par un modéle mathématique linéaire avec
une précision déterminée, dans un intervalle de travail spécifié, autour d'un point de
fonctionnement stable.
linearization
The approximation of a non-linear system by a linear mathematical model with a
specified accuracy within a specified working range around a stable operating point.
nuHeapwusauusa
ARRPOKEHSRHA—HEFHAHEHHEH—EHETEMbI—6—HOMOtHbI—FHHEIHOR—MaTEMaTHUECKON
MOAENN C ONPEeLeneHHONn TOYHOCTbID B  ONPeaeneHHo Bouen. Lopnactn,
PacMoNOXeHHON B OKPECTHOCTW YCTONYMBON paboden ToUK
ar (i) o gl 4f g7
de Linearisierung
es linealizacion
ja Bt
pl linearyzacja
pt linearizagéo
sv linjarisering

351-14-27 amortissement (d'une o

Diminution progressive,
dissipation de I'énergie.

ude d'une oscillation, du

damping (of

Progressive i vith,_ti amplitude of an oscillation, due
dissipation o

C TEeYeHUeM BpemMeHU amMnnuTyabl Kong

ortecimento (de uma oscilagéo)
ampning

to the

6aHunn,
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taux d'amortissement

Pour un systéme linéaire du deuxiéme ordre décrit par I'équation différentielle
d*x dx
C 4200, — + wWlx =0
dt dt

le taux d'amortissement est la valeur du facteur 6.

NOTE — W, est appelé pulsation caractéristique du systeme.

damping ratio

For a linear system of the second order described by the differential equation

351-14

2
d—§+26wo%+w§x:0
dt dt

the damping ratio is the value of the factor 6.

KoadhduumneHT 3aTyxaHua

[Onsa nuHenHom CcucTtembl BTOPOro
YpaBHeHuem

andbdepeHumns

mporelle d'un systeme, produite par une variation instantanée d
d'entrée, d'un niveau constant a un autre. (voir figure 3)

The time response of a system produced by an instantaneous variation of ong

JIbHbIM

e |'une

e of the

input variables from one constant level to another (see figure 3)

CcTyneHYaTas XapakTepUucTuka

BpemeHHaﬂ XapaKkTepucTtuka CucTtemsbl,, nponseeaeHHada, MrHOBEHHbIM, UI3MEHEHNEM

OLHOM, U3, BXOAHbIX, NEPEMEHHbIX, OT, O4HOr0, MOCTOSAHHOIO, YPOBHS, A0, APYro
puc. 3).

ar bk b

de Sprungantwort

es respuesta a un escalén
ja AT ITRE

pl odpowiedz skokowa
pt resposta a um degrau
sv  stegsvar

ro, (cm.
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stabilité de la réponse a un échelon

Pour un systéme linéaire invariable dans le temps avec une seule entrée et une
seule sortie, propriété selon laquelle une variation en échelon de la variable d'entrée
avec une hauteur d'échelon limitée provoque une variation de la variable de sortie

tendant avec le temps vers une valeur finale limitée.

step response stability

For a single input, single output linear, time invariant system, the property that a step-
wise variation of the input variable with a bounded step height produces a change of

the output variable towards a final limited value with increasing time.

351-14

31

YCTOUYUBOCTb CTYNEHYATOU XapPaKTePUCTUKHU

ar
de
es
ja

pt
sV

3 ghast Gloennl 2zl
Sprungantwortstabilitat

estabilidad de la respuesta a un escal6n
AT v TIREREYR

stabilno$¢ odpowiedzi skokowej
estabilidade da resposta a um degra
stegsvarsstabilitet

odpowiedz na skok jednostkowy

related

XOHOM

pl
pt resposta ao degrau unitario
SV svar pa ennhetssteg
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réponse impulsionnelle unité

Réponse temporelle d'un systéeme produite par l'application d'une distribution de
Dirac (ou impulsion unité) a l'une de ses entrées.

NOTE — Pour un systéme linéaire, la réponse impulsionnelle unité est la dérivée par rapport
au temps de la réponse unitaire a un échelon.

unit pulse response
unit impulse response  (US)
weighting function

The time response of a system produced by the application of a Dirac function (or
unit Inlen flmr‘finn) on ane aof the inpnrQ

351-14
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NOTE - The unit pulse response is, for a linear system, the time dg g of the_Unit step
response.

€OWHUYHaA nMNyJNibCHanA XapakrepucTtuka

BpemeHHas xapakrepuctuka CucTeMbl, : EHEHNSA
dyHKUMKM dupaka (M eanHUYHON NMNYNbCHOM yRKLINI) ‘ BXOJ0B.

MPUMEYAHWME — EanHuMyHaa  umnynbcHasn XapakiepuCTiKa efca Ana nNYHeNHon

ar o Al st s
de Gewichtsfunktion; Ei
es respuesta a unimpulso

Bifrg v V2 &

stéme résultant d'un accroissement en échelon de la
o des variables d'entrée, de zéro a une valeur finie. (voir

se of a system resulting from a stepwise increase from zero tp some

JIMHEeNHO U3MEHAeMan XapaKTepucTuka

BpeeHHaﬂ XapakTepuctuka cCuctembl, ABNAKLWAACA pe3yibTaToOM CTyNneR4yaToro
npmpameHMﬂ OT Hyna Ao HeKOTODOFO KOHe‘-IHOFO 3HaYEHUA B CKOPOCTHU I/I3MFHeHI/I9|

u,u,nuw Vio DAUVATTDIA TIGPUNIGTITTIDIA \\JIVI MG, \Jl

ar sl Yleawl

de Anstiegsantwort

es respuesta a una rampa

ja IVIRE

pl odpowiedz na sygnat narastajacy liniowo
pt resposta a umarampa
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action progressive

Type d'action dans lequel la variable de sortie peut varier de maniére continue entre

deux limites.

NOTE - On appelle parfois improprement ce type d'action “ action par modulation”, surtout

lorsqu'on désire souligner le fait qu'il ne s'agit pas d'une action par échelons.

continuous action

A type of action in which the output variable may vary continuously between two

limits.

NOTE - Sometimes this type of action is improperly called “ modulating action” especially

351-14

) oy " dloefo ok tloot Llo " " " "
WITCTT UTTT WaArllto tU SlIToo UIT Tatl that tuic atliulTio Tiut a StTpy aLluUrT.

HenpepbIBHOE BO3AeNCTBUE

Tun BO3LENCTBNSA, B KOTOPOM BbIXOL4HAs NEPEMEHHas
MeXxay AByMS npefenamu.

MPUMEYAHUE — NHorpga aTOT TMN BO3AENCTBUA Henpa
BO3aelicTBrEe”, 0COBEHHO Korga XOTAT NOAYEPKHYTh
CTyneH4aTbIM.

ar s e
de kontinuierliches Verhalten
es accion progresiva
ja EGEE

pl dziatanie ciggte
pt acgdo continua

sv  kontinuerlig verkan

de modulierendes Verhalten
es accién por modulacion

ja ZAEITE

pl dziatanie z modulacjg
pt accdo modulante

sv  moduleringsverkan

BPbIBHO

ylollee
naeTtcs

d'une

by the

bTaTOM
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séquence de fonctions impulsion

Suite de fonctions de Dirac (fonctions impulsion unité) modulées par une variable
d'entrée en des points d'échantillonnage consécutifs équidistants. (voir figure 4)

pulse function sequence

impulse function sequence (US)

Sequence of Dirac functions (unit pulse functions), in equidistant consecutive
sampling points, modulated by an input variable. (see figure 4)

nocnefoBaTesibHOCTb UMNYJIbCHLIX (PYHKLIMIA

LAOME

351-14
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Hocnaononotrori-ddaeT P VIRTTIRIV Y] m| 7= JASVI-N-TRTELV] IPTVI-IVI_ TRV -YRTINLV] ""‘""""I/II7I) B
TTVUITCAVDUATWITDTTIVOLTD \.f.lylll\l_‘llllll HVIPUI\U \DI\UHIIUII\ VIIVIIIyJIUUIIIJII\ \.f.lylll\l.{

PaBHOCTOALUMX NOCNEAO0BATENbHbIX TOMKAX, MOAYINPYEMbIX QA nepemeHHon
(cm. puc. 4).

ar P - HIN thi

de Impulsfolgefunktion

es secuencia de funciones impulso
ja E#RILLA L0V ZH

pl ciag impulséw jednostkowych
pt sequéncia de impulsos unitarios
sv amplitudmodulerat pulstag

transmittance en z

ie sont
ariable
tes les

Pour un systéeme linéaire
échantillonnées aux mé
de sortie a la transfor
conditions ini

e ratio
g input

JHbIMU
K z-

WJo a2 Al
“Ubertragungsfunktion
es funcién de transferencia en z

ja 2V 2RI

pl transmitancja dyskretna
pt funcéo de transferéncia em z
sv  z-transformerad 6verforingsfunktion
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351-14-38 constante de temps (en commande automatique)

Temps nécessaire pour atteindre 63,2 ... % (soit 1-1/e) de la variation totale de la

sortie d'un systéme linéaire du premier ordre, en cas de variation en échelo
variable d'entrée.

time constant (in automatic control)

The time required to complete 63,2 ... % (i.e.1-1/e) of the total change of the

n de la

output

of a first-order linear system produced by a step-wise variation of the input variable.

BbIXOgHasA NOCTOAHHAA BPeMeHU

351-14

OTVAARUSTOM MADAKTFABMETIAKLS FALOALLOLA AT AanROES a
CTyTrerT e on AT e pcTvnT FYTICTmoT SricTCoNDT TePDore T

Obl  0oc]

Do
Aas
MPOAOIKUTENIbHOCTL BPEMEHHOro MHTepBana, Heobxogumord
63,2 ... % (T.€. 1 - 1/e) 3Ha4YeHUsa KOHEYHOrO YCTONYMBOTO CQ

ar (@) o sb
de Verzdgerungszeit; Zeitkonstante (in der Automatisjeru
es constante de tiempo (de salida)
ja REH

pl stata czasowa (wyjscia)

pt constante de tempo (de saida)
sv tidkonstant

39 constante de temps égd

Pour une réponse a un

points d'intersection de d'inflexion avec l'axe ho|

ation of the time interval between the intersection p
ion point with the horizontal axis corresponding to th

[ TOUKaMU nepecedyeHns kacaTenbHon B Todke uarnba ¢ BpeMeHHON og
napannenbHOA 3TON ocKu, npoxoasller yepes 3HaYeHWe KOHEYHOro YCTON

pagka
"MFHYTb

alle de temps compris entre les

rizontal
valeur

sement

Dints of
e initial

BpBana
blO U C
YMBOrO

COCTOAHMS (CM. puc. 5)

MPUMEYAHUE — 3To onpeaeneHne npuMeHsieTcsl TONbko K cuctemMam 6e3 Bbixoga 3a

YCTaHOBJ1€HHbIE Npeaenbl CTYHEHHaTOVI XapaKTepnCTUKn.

ar (g8 28) OV ) (I g b
de Ausgleichszeit

es constante de tiempo equivalente
ja  SEEEEER

pl stata czasowa zastepcza

pt constante de tempo equivalente
sv ekvivalent tidkonstant
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temps mort équivalent

Durée de lintervalle de temps compris entre linstant d'une variation en échelon
d'une variable d'entrée et l'instant défini par l'intersection de la tangente au point
d'inflexion avec I'axe horizontal correspondant a la valeur initiale. (voir figure 5)

NOTE — Cette définition s'applique uniqguement aux systemes ne présentant pas de
dépassement dans la réponse a un échelon.
equivalent dead time

Duration of the time interval between the step change of an input variable and the
intersection point of the tangent of the step response at the inflection point with the
horizontal axis corresponding to the initial value, (see figure 5)

351-14

41

[MpOROIKUTENBHOCTE BPEMEHHOIO WHTEpPBana Mey HEHNEM
BXOAHON MNEPEMEHHON U MOMEHTOM BpPEMEHM, ; \ ; HeHueMm
KacaTernbHOW CTYMeHYaTon XapakTepuUcTUKN B TAYKE {0/ oChto (CM.
puc. 5).

MPUMEYAHUE — 3To onpeneneHue npuMed opa 3a

ar e e )
de Verzugszeit
es tiempo muerto equivale

ja  Fil 2R

durée de lintervalle de temps compris entre [instant
aint une fraction spécifiée et faible de la différence entre
abli final et l'instant ou elle atteint pour la premiere fpis une
nte de cette méme différence. (voir figure 3)

response, duration of the time interval between the instant when the
variable reaches a small specified percentage of the difference betwg¢en the
and the initial steady state values, and the instant when it reaches for the first
time a large specified percentage of the same difference. (see figure 3)

NOTE — Conventional values are 5 % 10 95 % or 10 % to 90 %.
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351-14-41

BpeMA HapacTaHuA

Ins cTyneHyaToil XapakTepUCTUKKU MPOAOITKMTENBHOCTE BPEMEHHOMO WHTEepBana
MeXay MOMEHTOM BPEeMEHW, Koraa BbiXofHas nepeMeHHas AOoCTUraeT Marnoro
ONpeaerieHHoro NpoUeHTa OT 3HaYeHUs] KOHEYHOrO YCTONYMBOIO COCTOSIHUS, M TEM
MOMEHTOM BPEMEHW, Korga oHa BhepBble AOCTMraeT GOonblLUOro onpeaeneHHoro
MpOLEHTa OT TOrO K& CaMOro 3HaYeHNs YCTONYMBOrO COCTOSTHUSI,

ar (gl spme )

de Anstiegszeit (in der Automatisierungstechnik)
es tiempo de subida

ja AL EdtbEFE

pl czas narastania

351-14
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pt tempo de subida
sv stigtid

temps de réponse a un échelon

¢ G lon est
appliquée a l'une des variables d'entrée, et l'ipstant oU ari atteint
pour la premiére fois un pourcentage spécifi i burs de
régime établi final et initial. (voir figure 3)
step response time
Duration of the time inter e input
variables and the insta time a
specified percentage of t y state

values. (see figure 3)

KOAHaA
cBoOero
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durée d'établissement

Durée de lintervalle de temps compris entre linstant d'une variation en échelon
d'une des variables d'entrée, et l'instant ol la variable de sortie ne s'écarte plus au-
dela d'une tolérance spécifiée (par exemple 5 %) de la différence entre ses valeurs
de régime établi final et initial. (voir figure 3)

NOTE 1 - Les valeurs conventionnelles de la tolérance sont +2 % et £5 %.

NOTE 2 — Pour un comportement non linéaire, I'ampleur et la position de la variable d'entrée
doivent étre spécifiées.

44

settling time
Duratiormrof-thetime-ntervat betweenmthe-mstant of e stepchangeimomeof the input
variables and the instant when the output variable does not déviateNpy more|than a
specified tolerance (e.g. 5 %) from the difference between ifs\fi steady
state values. (see figure 3)
NOTE 1 — Conventional values for tolerance are +2 % and 5 9
NOTE 2 — For non-linear behaviour, both magnitude an§ should
be specified.
Bpemsi yCTaHOBNEHUA (B CTyNeH4YaTon
[MpOROMKNTENBHOCTL BPEMEHHOIO MHTERSaY . y E€HTOM CTynefyaToro
U3MEHEHNST B OOHOW W3 BXOAHb) M 7 korga
BbIXOf4HasA nNepemMeHHas As MY cTUMOe
3HauveHue ( Hanpumep, TOSIHNSA
(cm. puc. 3).
MPUMEYAHUE 1 — O6biy
XOHOMN
P sortie
edr de régime établi final, exprimé en pourcentage de la différence eptre les
de régime établi initial et final. (voir figure 3)
overshoot

For a step response, the maximum transient deviation from the final steady state
value of the output variable, expressed in percentage of the difference between the
final and the initial steady state values. (see figure 3)

BbIX04 3a YCTAaHOBJIeHHbIe npeaenbl

[na cTyneHYaTon XapaKkTepuUCTUKU MaKCMManbHOEe HEYCTOMYMBOE OTKMOHEHUE OT
3Ha4YeHUS KOHEYHOro YCTONYMBOrO COCTOSHUS BbIXOAHOW NEPEMEHHON, BblpaxKeHHON
B MPOLIEHTHOM OTHOLLEHUUN K BENUYMHE YCTONYNBOrO COCTOAHUA (CM. puc. 3).

ar  (glxsh a4

de Uberschwingweite
es sobreoscilacion

ja T@&F;fTHER
pl  przeregulowanie
pt sobrelevagéo

sv  Oversvang
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temps mort

Intervalle de temps compris entre linstant ou l'on provoque une variation d'une

variable d'entrée et l'instant ou débute la variation corrélative de la variable de

dead time

sortie.

The time interval between the instant when a variation of an input variable is

produced and the instant when the consequent variation of the output variable

Hepabouee BpemA

starts.

351-14
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BpemeHHoi-HTepBa-MOKAY MOMEHTOM BPEMEHHKOFRAPOHUSBOANTEAH3M
BXOOHOW nepemMeHHoN, ] MOMEHTOM BPEMEHN, 2 Haun
nocnegoBaTeflbHOE N3MEHEHME BbIXOLHON NepeMeHHO.

ar S )

de Totzeit

es tiempo muerto

ja LR

pl czas opdznienia
pt tempo morto

sv  dodtid

retard de parcours

transpyrtférdréjning

PHEHNE
HaeTCA
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351-14-47 réponse en fréquence

Pour un systéeme linéaire en régime sinusoidal établi, rapport du phaseur de la
variable de sortie au phaseur de la variable d'entrée correspondante, représenté en

fonction de la pulsation (.

NOTE — La réponse en fréguence coincide avec la fonction de transfert prise sur l'axe
imaginaire du plan complexe.

frequency response

For a linear system in sinusoidal steady state, the ratio of the phasor of the output
variable to the phasor of the corresponding input variable, represented as a function

ol the angular rrequency .

NOTE - The frequency response coincides with the transfer functj Or-the)imaginary

axis of the complex plane.

4YacTOTHaA XapaKTepucTuka

Ona NUHEeHAHON CUCTEMBbI B CUHYCOMZANbHOM YCRONYMBQY HUA DLIEHWE
Z nepemMeHHOn

ar 23 abmanl
de Frequenzgang
es respuesta en frecuencia

ja  REBICE
pl odpowiedz czestotli
pt respostafrequencial;

tig

351-14-48

b de la
ure 6)

pur une

Blé gain

near system in sinusoidal steady state, the ratio of the amplitude of thg output
variable to the amplitude of the corresponding input variable. (see figure 6)

AT

4 s el ) H H ) (-] y) |y l AN £ il £ " H
NOTET— e gams—tne—mottias—(ansSortte—varte)ortne—frequency—response—at-a given

frequency.

NOTE 2 — In practical use the gain at frequencies other than zero is often called “dynamic
gain" as opposed to the “ static gain” at frequency zero.
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KoadduumneHT ycuneHums

Ona nuHeNHON cCMCTeMbl B CUHYCOUAAIbHOM YCTOWYMBOM COCTOSIHUM OTHOLLEHWE
aMnnuTyabl BbIXOAHOW MNEPEMEHHOW K aMnnuTyae COOTBETCTBYHOLLEA BXOAHON
nepemMeHHomn (CM.puc.6).

MPUMEYAHUE 1 — KoadbpmumeHT ycuneHus 9710  moaynb  (abComioTHOe — 3HadveHue)
YACTOTHOW XapaKTepPUCTUKM HA 3a4aHHOW YacToTe.

MPUMEYAHWME 2 — B npakTnyeckoMm 1crnonb3oBaHUN KO3MMULMEHT YCUITEHUS Ha YacToTax,
OT/INYHBIX OT HyMs, 4YacTo HasblBalOT “‘AMHAMMYEcKUM Ko3adUUMEHTOM YycuneHuss” B
NPOTUBOMONOXHOCTb “CTAaTUYECKOMY KOIPMDULIMEHTY YCUNEHNSA” HA HYNEBOW YacToTe.

ar g_....o{
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de Amplitudenvernarmnis
es ganancia

ja  HALv
pl  wzmochienie
pt ganho

sv  forstarkning

gain logarithmique
Logarithme du gain.

NOTE - Le gain logarithmique est habitt gain du

systeme linéaire, son gain Jdgarithmjefu
logarithmic gain
The logarithm of a gain.

arithmic

ETCA B
nneHna

pl ‘wzmocnienie logarytmiczne
pt  ganho logaritmico

SV togarntmisk forstarkming
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351-14-50 déphasage

(101-14-40 MOD)

Pour un systéme linéaire en régime sinusoidal établi, différence entre la phase de la
variable de sortie et la phase de la variable d'entrée correspondante. (voir figure 6)
phase angle

For a linear system in sinusoidal steady state, phase difference between the phase of
the output variable and the phase of the corresponding input variable. (see figure 6)

pa3HoCcTb ha3 (IMHEAHON CUCTEMBI)

oo AAeALIOIA CUUCTAMLL O A~ N/ AAUAR A CL LINRM \IATAM UANARE AT A Ba3HeeTb as
BT e IOy STy COVIOQTT OO Y SOV DOV SO CT O PooTTog)|

351-14

CTTICT OO O y r=1 Y T OISO CoOTT O IvT

MeX Yy BbIXOAHOW N COOTBETCTBYOLLEW BXOAHON NepeMeHHON (

ar (b plad) sk 35
de Phasenwinkel (in der Automatisierungstechnik)
es fase (de un sistema lineal)
ja  (RERO) MHZE

pl  przesuniecie fazowe

pt diferenca de fase (de um sistema linear); deg
sv fasvinkel

51 réponse en amplitude
réponse en gain

le gain est généralement tracé en valeur
ithraigUe de la pulsation G (voir figure 6)

= module (valeur absolue) de la répdnse en

gpresentation the gain is usually plotted as logarithmic gair] versus
epresented value of the angular frequency . (see figure 6)

MPUMEYAHUE 1 — B rpadpmueckom npeacraBneHun KoadppuumeHT ycunenus pPObIMHO

N300paKa ak ayvyeHund

KPYroBoi 4yacToTbl w (CM. puc. 6).

MPUMEYAHUE 2 — AmnnutygHas xapaktepuctuka saBnsetca  mogynem  (abcomoTHow
BEIMYMHOIN) YACTOTHOWN XapakTEPUCTUKN.

ar dad el S At

de Amplitudengang

es curva de amplitud

ja  RAEBTA URE

pl charakterystyka czestotliwo$ciowa amplitudowa
pt resposta em ganho; resposta em amplitude

sv forstarkningsfunktion
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351-14-52 réponse en phase

Déphasage exprimé en fonction de la pulsation .

NOTE 1 — Dans une représentation graphique, la différence de phase est généralement
tracée en fonction de la valeur logarithmique de la pulsation Q. (voir figure 6)

NOTE 2 — La réponse en phase est I'argument de la réponse en fréquence.

phase response

The phase angle as a function of the angular frequency .

NOTE 1 — In graphical representation the phase angle is usually plotted versus the
logarithmically represented value of the angular frequency . (see fig

NOTE 2 — The phase response is the argument of the frequency péspo

t¢pazoBan xapakTepucTuka

PaszHocTb das Kak PyHKUWUS OT KpyroBom 4acToThl &)

NMPUMEYAHUE 1 — B rpachmyeckom npencrasne a W BbIYHO M300pdKaeTcs
KaK pyHKLUMS OT norapmgMnyeckoro 3Ha4yeHus

MPUMEYAHUE 2 — dazoBass  xapaktep
XaPaKTEePUCTUKA.

yagToTHOM

de Phasengang
es curva de fase

ja  RBEAMEEE
charakterystyka czetoth@o a fa

351-14-53

Ague comblnee du galn Iogarlthmlque et du déphasage en

graphical representation of logarithmic gain and phase angle as functions
angdlar frequency on a logarithmic scale. (see figure 6)

of th

norapugpma 4yacTOTHON XapaKTepPUCTUKMU
rpacdmk Boae

KombuHnpoBaHHoOe rpacdmnyeckoe npeacTaBneHne yCuneHus no norapndmMmmyeckomy
3aKOHY M pasHOCTU ha3 Kak (PYHKUMIA OT KPYroBOW 4acTOThl B norapudmuyeckom
macwTabe (cm. puc. 6).

ar gs"'-‘“"f'”"ﬁ; 33 5 Glawl ol g

de Frequenzkennlinien; Bodediagramm

es diagrama de respuesta en frecuencia; diagrama de Bode

ja  RBRUSERSH ; K- FRE

pl charakterystyka logarytmiczna czestotliwosciowa amplitudowa i fazowa;
wykres Bodego

pt caracteristicas da resposta frequencial; diagrama de Bode

sv  bodediagram
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fréquence de cassure

Dans un diagramme de Bode, fréquence déterminée par lintersection de deux

droites concourantes asymptotiques a la courbe de gain logarithmique.

corner frequency

In a Bode diagram, that angular frequency indicated by the point of intersection of

two straight lines asymptotic to the logarithmic gain curve.

yron 4acrtoTbl

Ha rpaduke boge kpyrosas 4acToTa, ykasaHHasa TOYKON nepeceyeHns gByx npsmbix

351-14

55

nunuu EY-YVIVE ALLLLL N 1rn A A iam AL ac O oaranacdn s i a o Ira RN, aateog g
......... O eI PV ID Oy ST TV OO TPV ISP TC GO Y —STkOTTY:

ar o5

de Eckkreisfrequenz

es frecuencia de codo

ja AN

pl czestotliwos¢ graniczna
pt frequéncia de canto

sv  brytpunktsfrekvens

lieu de la réponse en fréquence
diagramme polaire
diagramme de Nyquist

Représentation graphique
coordonnées polaires dap
courbe. (voir figure 7)

a METPaXpUBON (CM. puc. 7).

A )gts(w-);»jh\a..:.»\{wuy
de “Ortskurve des Frequenzganges; Nyquist-Ortskurve
es diagrama vectorial de frecuencia; diagrama polar; diagrama de Nyquist

>

be en
e de la

B curve

Jguectee

pl  charakterystyka czéstotliwoéciowa amplitudowo-fazowa; wykres Nyguista
pt lugar da resposta frequencial; diagrama de Nyquist
sV nyquistdiagram
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351-14-56 réponse en fréquence en boucle ouverte
Produit des réponses en fréquence des éléments de la chaine d'action et de la
chaine de réaction.
open-loop frequency response
The product of the frequency responses of the elements in the forward path and in
the feedback path.
4acTOTHasA XapakTepucTUKa B Pa3OMKHYTOM KOHTYpe

Mpoun3BeaeHne YacTOTHLIX XapakTePUCTUK SMTEMEHTOB B LIENW NPSIMOM epedayn 1 B

Had- 6B aTHOU-cRA314
SO O PT OV ooV

ar bf@l&b—rw»j&\ac.wl

de Frequenzgang des aufgeschnittenen Regelkreises
es respuesta en frecuencia en bucle abierto

ja BV —TREIEE

pl charakterystyka czestotliwosciowa petli otwart
pt resposta frequencial em anel aberto

sv frekvensfunktion for dppen reglerkrets

351-14

57 fréquence de convergence de gain

Fréquence pour laquelle |e

gain crossover frequenc

Lie, (CMm.

351-14

e con-
vergefice de gain et —Ttrad. (voir figure 6)

nhacamarain
prastTargmt

The difference between the open-loop phase response at the gain crossover
frequency and —Ttrad. (see figure 6)

3anac no ¢ase

PasHOCTb Mexay 4acTOTHOM XapaKTEPUCTUKOW B Pa3OMKHYTOM KOHTYpPe U 4aCTOTOM
nepexoga ycuneHus n — mpag. (CMm. puc. 6).

ar b jabe

de Phasenreserve
es margen de fase
ja  AHEKH

pl zapas fazy

pt margem de fase
sv fasmarginal
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fréquence critique
fréquence a —TT

Fréquence minimale pour laquelle la réponse en phase est —Ttrad. (voir figure 6)

phase crossover frequency

The lowest frequency at which the phase response is —Ttrad. (see figure 6)

tpaszorasn yacToTa nepexoaa

Camas HM3Kas YacToTa nepexofa, Ha KoTopon hasoBas xapakTepucTuka paBHa — Tt
pag. (cm. puc. 6).

351-14

60

ar 4dai 25 5§

de Phasenschnittkreisfrequenz

es frecuencia critica; frecuencia de cruce de fase
ja AL SR

pl czestotliwos¢ antyfazy

pt frequéncia de cruzamento de fase

sv  Overkorsningsfrekvens for faskurva

marge de gain

Inverse du gain en boucle ouverte gAs

gain margin

ssover

ype Ha
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351-14-61

diagramme de Nichols

Diagramme donnant les courbes du gain logarithmique et de la différence de phase
de la réponse en fréguence en boucle ouverte, tracées en coordonnées
rectangulaires.

Nichols plot

A diagram showing gain and phase angle contours of the open loop frequency
response plotted in the rectangular coordinates of logarithmic gain and phase
difference.

rpacdmk Hukonca

351-14

62

Mpadouk, nokasbiBalOWWMA KpUBbIE YCUNEHWs Mo norapud OMY , 3aKOHY, W
pasHoCcTblO (a3  4YacTOTHOW  XapakTepucTukn B 3 ) DHTYpE,
N30BpaKeHHbLIE B MPSIMOYIONbHbLIX KOOpAUHaTAaX.

ar oSS )

de Nichols-Diagramm
es diagrama de Nichols
ja =anzEH

pl  wykres Nicholsa

pt diagrama de Nichols
sv  Nichols-diagram

fonction descriptive
transmittance équivalente

‘entrée
de la

e de la

le, the
of the

P of the

KOOQHOM
NepeMeHHON, YacToTHas XapakTepUCTMKa, NOsydeHHas C YyYeTOM fvllb OCHOBHOW
COCTaBNSAKLLEN BbIXOAHOW NEPEMEHHON.

MPUMEYAHWE — XapakTtepuctuyeckas yHKUMS MOXET 3aBUCETb OT YacToTbl U aMNAUTYAbI
BXOJHOW NEepeMEHHOW UMK TONbKO OT aMNnuTyAbl BXOAHOW NepeMeHHON.

ar  caeg il

de Beschreibungsfunktion
es funcién descriptiva

ja  BCRBENK

pl  funkcja opisujgca

pt funcéo descritiva

sv  beskrivande funktion
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lieu des racines

Diagrammes, dans le plan complexe, représentant les déplacements des pdles de la
fonction de transfert en boucle fermée en fonction des variations du gain en boucle
ouverte.

root locus

Plots in the complex plane of the variations of the poles of the closed-loop transfer
function with changes in the open-loop gain.

MeCTOMONOXeHUe KOpPHEH

Coadhiacis ARcKkeHOW CUOCTIA

351-14

64

Fpachui—B—HKOMAREHKEHOH—FOGKOETH—HPEACTaBAHOtHHE —OMEtHE HHE—RQIIOCOB
dhyHKUMN Npeobpa3oBaHUsi B 3aMKHYTOM KOHTYpe Kak yHKLW eHua‘yemnenus
B Pa30MKHYTOM KOHTYpE.

ar el e 5
de Wourzelortskurven
es lugar de las raices

ja AR

pl linia pierwiastkowa
pt lugar de raizes

sv  rotlokus

équation caractéristique

d'une fonction de transfert d'un
polyndme caractéristiquq d'une
vectoriel de dimension finie, oli de sa

Equation obtenue en anh
systeme en boucle fer

or the characteristic polynomial of a given linear
sional vector space, or of its matrix representagion.

O[yYEHHOE MyTeM MPUPABHUBAHUA B HYMO 3HaMeHaTens qlyHKuum
CUCTEMbl C 3aMKHYTBIM KOHTYPOM MMM XapaKTepUCTUYHECKOro
HOrO NUHEeHoro npeoBpasoBaHNs B BEKTOPHOM MPOCTPaHCTBE C
UCNOM U3MEPEHUI UMK B €ro MaTpUYHOM NPeACTaBNeHNIA

arakteristische Gleichung
es ecuacion caracteristica

ja_ WHAER

pl réwnanie charakterystyczne
pt equacao caracteristica
sv  karakteristisk ekvation
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351-14-65

351-14

placement des pbles

Procédure de conception par laquelle les pbles ou les valeurs propres d'un systeme
linéaire donné invariant dans le temps sont attribués a un ensemble d'emplacements
spécifiés dans le plan s ou dans le plan z, au moyen d'une réaction a partir de I'état

ou de la sortie.

pole assignment

Design procedure by which the poles or eigenvalues of a given time invariant linear
system are allocated to a specified set of locations in the s-plane or z-plane by

means of state or output feedback.

66

pacnpegerneHve nonKCoB

MpoekTHas npoueaypa, ¢ NOMOLLBK KOTOPOA Mnonwca un
JAHHOW IIMHEAHOW CUCTEMbI, HEU3MEHHOW BO
ONpeaeneHHOMY MHOXECTBY MECTOMNOMOXEHUA B S-N
CcpefHVe 3Ha4YeHNs COCTOSHUSA 0BpaTHON CBA3N 1N

ar qwi ..\g.o\;
de Polzuweisung

es colocacion de los polos

ja MWiEE

pl rozmieszczanie biegunéw
pt localizagéo de polos
sv  polplacering

as cucTema, (oasoBas XapaKkTepucTWKa KOTOpOM Ans oTpuuat

3Ha4YeHnsa ANna JaHHON aMI'IJ'II/ITyﬂ,HOI7I XapPaKTEepPUCTUKI.

pYeHnA
BAlOTCA
CKOCTH

es du
Bponse

éments

angle,

ments.

EINMbHbIX

WA pasHocTu a3 LaeT Camble HauMEHbLUME BO3MOXHble abCoMIOTHbIE

ar  adl b el

de Minimalphasensystem
es sistema de fase minima
ja  BMIER

pl  uktad minimalnofazowy
pt sistema de fase minima
sV minifassystem
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SECTION 351-15 : ELEMENTS FONCTIONNELS DES SYSTEMES DE COMMANDE CONTINUS
SECTION 351-15: FUNCTIONAL ELEMENTS OF CONTINUOUS CONTROL SYSTEMS

PA3OEN 351-15: ®YHKUNOHANBHBIE ANIEMEHTbI CUCTEMbI HENPEPLIBHOIO
YMNPABJIEHUA

351-15-01 systeme de commande continu

Systeme de commande dans lequel variable de référence et variable commandée
sont mesurées de fagon continue pour élaborer de maniére continue la variable

o | +
reyiaritc.

continuous control system

Control system in which the reference variable and the SoRtrglled i are taken

CuUcTemMma HenpepbIBHOIO ynpaBneHus

CuctemMa ynpaBneHus, B KOTOPOW NepPeMe alyeHusy u yrnpaefisemas
NepeMeHHasi W3MepsieTcs BO BPEMeHU reHepupoBaThb

ar et rﬁi s
de zeitkontinuierliches R

ktad regulacji o dziataniu ciggtym

351-15-02

uelle des relations fonctionnelles spécifignt les
ortie en fonction des variables d'entrée.

which functional relationships specify dependencies of thg output
g input variables.

AN KOTOpOW  (pyHKUMOHAsbHbIE OTHOLUEHMS  OMpefensioT

ar hyF e
x| Llbhartraounacalind
Ge—oBeHragHRgSeHea

es elemento de transferencia; bloque
ja EEER

pl element funkcjonalny

pt elemento de transferéncia

sv  ¢verforingselement
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351-15-03

élément de transfert linéaire

Elément de transfert dont les relations fonctionnelles sont données par des
équations différentielles linéaires.

NOTE - L'élément de transfert linéaire répond aux principes de superposition et
d'amplification.
linear transfer element

Transfer element whose functional relationships are given by linear differential
equations.

NOTE - Linear transfer elements fulfil the principles of superposition and amplification.

351-15

04

3NeMeHT NIMHEeMHOro nepeHoca

OnemeHT nepeHoca, CbYHKLl,VIOHaJ'IbeIe OTHOLUEHNA KOTOQR AHBIMK

anpdepeHymnansHbIMU ypaBHEHNAMM.

MPUMEYAHWME — OnemeHTbl NMHENHOro nepeHoca
Cynepnosnumm n yCUrneHus.

ar o> Jij‘:’f‘*’
de lineares Ubertragungsglied

es elemento de transferencia lineal
ja WEALERR

pl element funkcjonalny liniowy
pt elemento de transferéncia line
sv  linjart dverforingselemn

HUMNam

CAT OT

pt elemento de transferéncia invariante no tempo
sv tidsoberoende dverforingselement
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élément de retard

Elément de transfert linéaire dont la fonction de transfert est caractérisée par des
pbles dont les parties réelles sont négatives, et par I'absence de zéros.

lag element

Linear transfer element whose transfer function is characterized by poles with
negative real components and the absence of zeroes.

AneMeHT 3ana3abiBaHuA

ONemMeHT JNMHENHOro nepeHoca, Ybs YHKUMS NPeobpasoBaHUsl XapakTepusyeTcs

351-15

06

ArofHocamit—e—oTpHHaFeARHBHIHA—BeHecTFBeHHbHHA—C oS TFaBASHO HHANMIA—A—OTSVYTCTBUEM
oo O o TPy o T O oo DO T T T o T o CoOTTaD T oty v OToy T

Hynei.

ar el e

de Verzdgerungsglied
es elemento de retardo
ja BhER

pl element inercyjny
pt elemento de atraso
sv  fordrojningselement

élément d'avance

Elément de transfert li
nombre égal de pdles et

par un
S,

lead element

tion is characterized by an equal pumber
¢ real components.

; Ubsl (PYHKUMSI NpeobpasoBaHna xapakTepysyeTcs
QONKGCOB W HyNel, Npu 3ToM 06e 3TU YacTu MMET OTpULaTENbHbIE
AONEHTDI .

elemento de avanco
fagavancerande element
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351-15-07 élément a action proportionnelle
élément P

Elément de transfert pour lequel la variation de la variable de sortie est propor-
tionnelle a la variation correspondante de la variable d'entrée.

NOTE - La fonction de transfert d'un élément P est donnée par :

Y(9 _

=K,
X(9)
ou:
KP = coefficient d'action proportionnelle
S = variable complexe
X(9 = transformée de la variable d'entrée

transformée de la variable de sortie

Y(9

proportional element
P-element

Transfer element of which the variation of t proportiona to the

corresponding variation of the input variable

NOTE - The transfer function of a P-eleme

HalbHO

Y(9 _g
X(9 °©

KP =  Ko3dpPULMEHT NPONOPLMOHaNbHOro BO3AENCTBUS,
S =__KompanekcHad nepemMeHHas
X ( S) = BX0oAHoe npeobpasoBaHue,

Y(9

ar (G s

de Proportionalglied; P-Glied

es elemento de accion proporcional; elemento P

ja HHIEE; PEE

pl element (o dziataniu) proporcjonalny(m); element P
pt elemento de ac¢éo proporcional; elemento P

sv  proportionalelement; P-element

BbIXOAHOE npeobpa3osaHue.
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351-15-08 coefficient d'action proportionnelle

351-158

(symbole : K)

Pour un élément a action proportionnelle, quotient de la variation de la variable de
sortie par la variation correspondante de la variable d'entrée.

proportional action coefficient
(symbol: K;)

For a proportional element the quotient of the variation of the output variable to the
corresponding variation by the input variable.

— ko3(ppULUGHT APOACPLUOHANBHOFO BO34SUCTBUA

[na nponopunoHansHOro SneMeHTa OTHOLWEeHWe Bapuaunmy B ANePEMEHHON K
COOTBETCTBYHLLEA Bapuaymm BXOAHOW NnepeMeHHOM.

ar  els o Jalee
de Proportionalbeiwert; P-Beiwert
es coeficiente de accion proporcional
ja  HABERH

pl  wspodtczynnik wzmocnienia proporcjonaln
pt coeficiente de ac¢éo proporcional
sv  P-faktor

09

ree requise pour produirel sur la
ent proportionnel, une variation de toute

du gain du régulateur exprimé en pouricent de

Input required to produce a full range change in the

propqrtional pand is the reciprocal of the gain of the controller expressed as a

KHbIW AMANa3oOH KOHTpPOTponnepa

OHTPONNEPA W3MEHEHNE BXOOHOW MNEPEMEHHONW, Heobxognmoe, |4Tobbl
Pl M3MEHEHME BCEro AManas3oHa BbIXOLHOW NEepeMEHHOW, BbI3BaHHOE
NponopuMoHaribHbl 31EMEHTOM.

ar S uls Al

de Pronortionalbereich eines Realers
L J

es banda proporcional de un controlador
ja PR

pl  zakres proporcjonalnosci regulatora
pt banda proporcional de um controlador
sv  proportionalband; P-band
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351-15-10

-81-—

élément a action par intégration

élément |

Elément de transfert pour lequel la vitesse de variation ou dérivée par rapport au temps de la
variable de sortie est proportionnelle a la valeur correspondante de la variable d'entrée.

NOTE 1 - La fonction de transfert d'un élément | est donnée par :

Y9 _K
X(s9 s
ou
KI = coefficient d'action par intégration
S = variable complexe
X(9 = transformée de la variable d'entrée

Y(9

NOTE 2 — Cette action par intégration est quelquefois app

integral element

I-element

transformée de la variable de sortie

ante

ariable

NEPEMOCa, LNA KOTOPOro CKOPOCTb WM3MEHEHWs WnKu npousBogHas no

IEHIKBBIXQL) on nepemeHHon nponopunoHanbHa COOTBETCTBYHOLUEMY 3HAYEHUIO

Y9 _K
X(s)_ S

X(9 =
Y(9 =

KO3 (pMUMEHT BO3AENCTBNS NO MHTErpany,
KOMMNMNEKCHas nepemMeHHas,
BXOAHOE npeobpasoBaHue,

BbIXo4HOE npe06pasoBaHV|e.

MPUMEYAHUE 2 — BosgelicTBre No UHTErpany vHoraa Takke HasbiBaeTcs “niaBHbIA Xxoa,”.

ar J»\Q et

de Integrierglied; I-Glied

es elemento de accién por integracion; elemento |
ja WAER; 1EFR

pl element (o dzialaniu) catkujacy(m); element |
pt elemento de ac¢éo integral; elemento |

sv integralelement; I-element
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coefficient d'action par intégration
(symbole : K))

Pour un élément a action par intégration, quotient de la vitesse de variation ou
dérivée par rapport au temps de la variable de sortie par la valeur correspondante de
la variable d'entrée.

integral action coefficient
(symbol: K))

For an integral element the quotient of the rate of change or time derivative of the
output variable by the corresponding value of the input variable.

351-15

12

Ko3athMLUMeHT BO3AEUCTBUSA NO UHTErpany

BOAHOM
XOOHOMN

[na uHTerpanbHOro anemMeHTa OTHOLEHUE CKOPOCTU U3M
NoO BPEMEHM BbIXOAHOW NEpPeMEeHHOW K COOTBETCTBYe
nepemMeHHoMN.

ar S5 o el
de Integrierbeiwert; I-Beiwert
es coeficiente de accion por integracion  (simbo
ja BRABERE &5 : K)

pl  wspédtczynnik wzmocnhienia catkowe

pt coeficiente de acgéo integral
sv |-faktor

bn par
unité.

ration peut également étre définie comme I¢ temps
ortie atteigne la méme valeur qu'une variation en gchelon

stante de temps d'intégration

coefficient d'action par intégration

integral action time
(symbol: T))

For an integral element, the reciprocal of the integral action coefficient, if the input
and output variables are measured in the same unit.

NOTE 1 — The integral action time can also be given as that time which the output variable
needs to reach the same value as a step-wise variation of the input variable.

NOTE 2 — The integral action time is given by:

1
TE
KI
where:
T, = integral action time
KI = integral action coefficient
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351-15-12 NOCTOSAAHHAs BPEMEHU BO3AENCTBUA NO UHTerpany

[nsa nHTerpanbHoOro snemeHTa obpaTtHas BenuunHa koadpdunumeHTa BO34ENCTBUS NO
WHTErparny, ecnu BXoAHas W BbIXOAHASA NEPEMEHHbIE U3MEPSAIOTCH B OOHON W TOM Xe
€0MHVLE N3MEPEHUS.

MPUMEYAHUE 1 — Bpemsa BO3AEeNCTBUS NO MHTErpany MOXeT Takke ObiTb 3a4aHO Kak TO
BpEMS, KOTOPOe HeobxoaMMo AnsA Toro, YTobbl BbIXOAHAA MEPEeMEHHas AO0CTUrmna TOro xe
3HaYeHMs1, YTO U CTyNeHYaToe N3MEHEHNe BXOAHON NepeMeHHON.

MPUMEYAHUE 2 — Bpems BO3aenCTBUS NO MHTErpany 3a4aeTcsi BblpaXXeHNeM:

'I'I =
KI
rae
T| = BpeMs BO34ENCTBUS MO MHTerpany,
KI =  KO3(hPULMEHT BO3LENCTBUSA NO MHTErpany.

ar JiSs Job e

de Integrierzeit

es constante de tiempo de accion integral SYo]lon
ja BIBFRE G5 : TO

pl stata czasowa catkowania

pt tempo de accdo integral
sv integrationstid

351-15-13

action

te e dosage d'intégration
oefficient d'action proportionnelle
variable complexe

= transformée de la variable d'entrée

Y(9 = transformée de la variable de sortie



https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

-84 - 60050-351 O CEI:1998

351-15-13 proportional plus integral element
Pl-element

Transfer element created by the additive combination of a proportional element and
an integral element.

NOTE — The transfer function of an ideal Pl-element is given by:
Y U 10
(9 _ 9,

= KpO+—[
X(9 "0 TsO

where:

T = resettime

KP = proportional action coefficient
S = complex variable

X(9) = inputtransform

Y(9

NPONOPUUOHANLHO--MHTErPanbHbIN-3IeMeH

output transform

JIbHOIO

EHUEM !

efito de accgao proporcional e integral; elemento Pl
pportional- och integralelement; Pl-element
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351-15-14

temps de dosage d'intégration
temps d'action d'intégration
(symbole : T)

Pour un élément a action proportionnelle et par intégration (élément PI), dont la
variable d'entrée subit une variation en échelon, le temps d'action d'intégration est le
temps que met la variable de sortie pour atteindre une valeur double de la variation
gu'elle a subie immédiatement apres l'application de I'échelon d'entrée. (voir figure 8)

NOTE - Le temps de dosage d'intégration est donné par :

T_:%:KPTI

o
c

constante de temps d'intégration

p = coefficient d'action proportionnelle

~ X -
I

| coefficient d'action par intégration

reset time
(symbol: T;)

For a proportional plus integral element ( c i hich is
given a step-wise variation, the ti & 3 h twice
the value of the variatign pplied.

MUGHANBHO-MHTErpanbHOro 3aneMeHTa BXOoAHAA nepemMmeHHaq, Aand
afaeTca CTyneH4yatoe W3MeHeHue, Bpem4, Heobxogmmoe, |4TOObI
nepemMeHHaa aocrturna OBOMHOr0 3Ha4YeHUs TOro U3MEHEeHWs, KpTOpOEe

T — KP — KT
Ii L] \P L] |
KI
roe
T| = BpeMs BO34ENCTBUS MO MHTerpany,
KP =  Ko3dpPULMEHT NPONOPLMOHaNbHOro BO3AENCTBUS,
KI = KO3(pPMLMEHT BO3AENCTBUA NO MHTErpany.

ar  balloole ;)

de Nachstellzeit

es tiempo de accion integral  (simbolo: Tj)
ja BoEW; Vs FER G&F: T

pl czas zdwojenia

pt tempo de dosagem integral

sv  integreringstid; I-tid
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351-15-15 élément a action par dérivation
élément D

Elément de transfert pour lequel la valeur de la variable de sortie est proportionnelle
a la vitesse de variation ou dérivée par rapport au temps de la variable d'entrée.

NOTE - La fonction de transfert d'un élément D est donnée par :

Y@ _

KyS
X(9
ou:
KD = coefficient d'action par dérivation
S = variable complexe
X(9 = transformée de la variable d'entrée

transformée de la variable de sortie

Y(9

derivative element
D-element

Transfer element in which the value of the ou portional to the rate

of change or time derivative of the input va

: KOTOPOM  3Ha4YeHWe  BLIXOAHOW  nepeMmeHHOn
O CKOPOCTU M3MEHEHUS UnM NpoM3BOAHas MO BPEeMEeHW BXOAHON

Y09 _

=KpS
X(9
KD = KO3(pDULMEHT ynpasnsaioLwero BO3AENCTBMSA MO NPON3BOAHON,
= =—jkomAAeKeHaRepeMeHHat, —M0M8M8M8M
X ( S) = BXOAHOe npeobpasoBaHue,
Y(9 = BsbixoaHoe npeobpasosaHme.
ar @u..«\ -

de Differenzierglied; D-Glied

es elemento de accién derivada; elemento D

ja WIER;DER

pl element (o dziataniu) rézniczkujacy(m); element D
pt elemento de accéo derivada; elemento D

sv derivataelement; D-element
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351-15-16 coefficient d'action par dérivation
(symbole : Ky)

Pour un élément a action par dérivation, quotient de la valeur de la variable de sortie
par la vitesse de variation, ou dérivée par rapport au temps, de la variable d'entrée.

derivative action coefficient
(symbol: K;)

For a derivative element the quotient of the value of the output variable by the rate of
change or time derivative of the input variable.

[nsa npousBOOHOrO 3MeEMeHTa OTHOLWIEHWE 3HavyeHus BbIXOAHOWN HHOM K

ar 63\.2.:.’;‘ J» J.al.u
de Differenzierbeiwert; D-Beiwert
es coeficiente de accion derivada

ja  WEERE

pl  wspétczynnik wzmocnhienia rézniczkoweg
pt coeficiente de ac¢éo derivada

sv  D-faktor

¥
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constante de temps de dérivation
(symbole : Tj)

Pour un élément a action par dérivation, la constante de temps de dérivation est
égale au coefficient d'action par dérivation, si les variables d'entrée et de sortie sont
mesurées avec la méme unité.

NOTE 1 — La constante de temps de dérivation peut également étre définie comme le temps
nécessaire pour qu'une variation en rampe de la variable d'entrée atteigne la méme valeur
que la variable de sortie correspondante.

NOTE 2 — La constante de temps de dérivation est alors donnée par :

T, = Ky

ot K, défini en 351-15-16, est le coefficient d'action par dérivation.

derivative action time
(symbol: Ty)

For a derivative element the same as the derivativé put and

output variables are measured in the same uni

variation of the input variable needs to reac e Vo p-wise variatign of the
output variable.

NOTE 2 — The derivative action time i

oero

BT ObITb
oe Heobxoaumo, YTOObl NMHEHO HapacTawlas Bgdpuaums
Ffla TOro e 3HauyeHusl, YTO U NIMHENHO HapocTalLwas Bgpuauus

T, = K,

gripefeneHHoe 351-15-16, gaBnsetca KoapduuneHToM ynpaenhoLero

BVIA NO Npon3BOAHO

WElh Job e
de Differenzierzeit

ja  WABEEE G5 : T.)

pl stata czasowa rézniczkowania
pt tempo de accao derivada

sv  derivationstid

B
.

: Tr\)
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351-15-18

élément a action proportionnelle et par dérivation
élément PD

Elément de transfert constitué de la combinaison additive d'un élément a
proportionnelle et d'un élément a action par dérivation.

NOTE - La fonction de transfert d'un élément PD idéal est donnée par la relation:

79—+

X(9
ou:
Td = temps de dosage de dérivation
S = variable complexe
X(9 = transformée de la variable d'entrée

Y(9

proportional plus derivative element
PD-element

transformée de la variable de sortie

Transfer element created by the additive comBSi oportignal elemer

derivative element.

o
[

rate time

9 — kot
X(9

BpPeMsi HOPMbl,

S = KOMMneKCcHad nepemMeHHasn,

action

tand a

IIbHOIo

EHUEM !

X(9
Y(9

ar (;U:.é\ RY3) gS""u -t

de Proportionalglied plus Differenzierglied; PD-Glied

es elemento de accion proporcional y derivada; elemento PD

ja  HPIMIEE . PDER

pl element (o dziataniu) proporcjonalno-rézniczkujacy(m); element PD
pt elemento de acgéo proporcional e derivada; elemento PD

sv  proportional- och derivataelement; PD-element

BXO4HOE npe06paaoBaHV|e,

BbIXOAHOE npeobpa3osaHue.
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temps de dosage de dérivation
temps d'action par dérivation
(symbole : Ty)

Pour un élément a action proportionnelle et par dérivation (élément PD) dont la
variable d'entrée subit une variation en rampe, temps que met la variable de sortie
pour atteindre une valeur double de la variation qu'elle a subie immédiatement apres
I'application de la rampe. (voir figure 9)

NOTE - Le temps de dosage de dérivation est donné par :

T = & = L
° K, K
B B
ou:
Ky = coefficient d'action par dérivation
KP = coefficient d'action proportionnelle
TD = constante de temps de dérivation
rate time
(symbol: Ty)

For a proportional plus derivative elem
given a ramp-wise variation, the ti
the value of the variatign_that o«
(see figure 9)

NOTE — The rate time is given

ANbHO-MPON3BOAHOIO 3riEMeHTa , BXOAHAA MepeMeHHas Kg
WHENHO HapacTalolen Bapuauun, BPEMS, KOTOpoe TpPE
NepeMeHHoRn, YTobbl AOCTUYL ABOVHON BENUYMHBI TOW Bapuayum, K

vhich is
h twice
pplied.

TOpPOro
OyeTcs
DTOPOW
nc. 9).

T - & - L
d
Ky Ky
roe
KD =  KO3(hULMEHT ynpaBnsoLero Bo3AenCTBus No Npovu3BOAHOMN,
KP =  Ko3dpPULMEHT NPONOpPLMOHanbHOro BO3AENCTBUS,
TD = BpeMs ynpaBrisiowero BO3AeNCTBMS MO NPON3BOAHON.
ar o) Joas
de Vorhaltzeit
es tiempo de accion derivada (simbolo: Tq)
ja WM V- MW G5 T
pl czas wyprzedzenia
pt tempo de dosagem derivada

SV

D-tid
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351-15-20

—-01-—

gain d'action par dérivation

(symbole : Q)

Pour un élément a action proportionnelle et par dérivation avec retard additionnel du
premier ordre, appelé élément PD-T1, rapport du gain maximal résultant d'une action
proportionnelle et par dérivation, avec un retard du premier ordre, au gain dd a la
seule action proportionnelle. (voir figure 10)

NOTE - Le gain d'action par dérivation est utilisé pour décrire I'élément PD réel dont la
fonction de transfert comporte un retard du premier ordre

Y(9 _, 1+T;s
_KP
X(S) 1.1.Tds

X(9
Y(9

derivative action gain
(symbol: a)

a

coefficient d'action proportionnelle
temps d'action par dérivation
gain d'action par dérivation, 1< a < o

variable complexe

transformée de la variable d'entré

transformée de la variable de g

and additional first order delay, called
§ ain resulting from the proportional plus
ordengdeldy to the gain due to proportional (control

d to describe the real PD-element with first order

Y(9 _, 1+Ts
X(9  Tq4TaS
a

pr onal action coefficient
ate time
derivative action gain, 1< a < oo

complex variable

input transform

output transform
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ycurneHue BO3AeMCTBUA NO NPON3BOAHOMN

ans NpPONOPLMOHaNbHO-MPON3BOSHOIO afnemeHTa n OOMONMHUTENBHOTO
3anasabiBaHUa  NepBOro  nopsaka  OTHOLUEHWE  MakCUManbHOro  YCUNeHus,
ABMSAIOLIErocs pesynbTatoM MNpONOpPUMOHANbHOIC YNpaBnsaowero BO3AENCTBUSA W
yrNpaBnawLLero BO3AeNCTBUA NONPOU3BOAHOM C 3anasfbiBaHUEM NepBOro Nopsaaka K
YCUNEHWUIO O4HOro NPONOpPLMOHANbLHOro ynpasensaiowero sosgencreus (cm. puc. 10).

MPUMEYAHUE — Ycunenne ynpaBnsiowero BO3AENCTBUS MO MNPOU3BOAHOW WMCMONb3yeTcs
ONs  OMUCaHMA  pearibHOro  MPONOPUMOHANBLHO-MPON3BOAHONO 3dnemMeHTa C  (PyHKumuen
npeobpa3oBaHns C 3anasabiBaHWEM NepPBOro nopsiaka

Y(9 _ K 1+T,s

351-15

N L) P T c
AN 1+ 4~
a

roe
KP = KO3(PPMLMEHT NPONOPLMOHANBLHOIO BO3AENCTBY
Ty = Bpems HOpMbI,
a = yCureHve ynpasnsiowero BO3AeNCTBUSAN Q, X a <]
S = KOMMIeKCHas nepemMeHHas,
X ( S) = BXOAHOe npeobpasoBaHue,

Y(9

ar  Slazst jeb S
de Vorhaltverstarkung

BbIXO4HOE npeobpasoBaHun

ja ®WAr4v
pl  wzmocnienie rézniczko
poderyvada

on par
de transfert d'un élément a action PID idéal est donnée par la relgtion :

0 0
YO _ g+ LT
X(9 O Ts O

= coefficientdaction proportionnelle
T Lt

ou

K

Td = temps d'action par dérivation
TI = temps de dosage d'intégration
S

= variable complexe

X
~~
N2

1

transformée de la variable d'entrée

transformée de la variable de sortie

=
N2
I
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351-15-21

proportional plus integral plus derivative element
PID-element

Transfer element created by the additive combination of a proportional element, an
integral element, and a derivative element.

NOTE — The transfer function of an ideal PID-element is given by:

[l [
AE) :Kpmt+i+Td91
X(9 O Ts [

where:

K. = proportional action coefficient
Ty = rate time

T = resettime

S = complex variable

X(9) = inputtransform

Y(9

3NeMeHT NPOoNOPLUNOHaNbHOIO, UHTErpa
no NPOU3BOAHOMN

output transform

IIbHOIO

EHUEM !

tionalglied plus Integrierglied plus Differenzierglied; PID-Glied
emento de accién proporcional, integral y derivada, elemento PID

ARG UAER ; PIDER

element (o dzialaniu) proporcjonalno-catkujgco-rézniczkujacy(m); element IPD

ja

sv  PID-element
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élément a plusieurs positions

Elément ayant au moins deux valeurs discréetes de la variable de sortie.

multi-position element

Element having two or more discrete values of the output variable.

MHOTONO3MLUMNOHHbINA 3NIeMEHT

OnemeHT, , MMeLLMiA, 4Ba, Unn,00nee, JMCKPETHbLIX, 3Ha4YEHW A, BbIXOAHOW, NePEMEHHO.

ar &L@)ﬁ| ddmia p2ie

E-HS Al

351-15

23

de—Mehrpuniighed
es elemento de varias posiciones
ja  BHEER

pl element wielostawny

pt elemento de vérias posicoes
sv flerlageselement

élément a deux positions

Elément dans lequel la variable de aleurs.

(voir figure 11)

NOTE - En pratique, la variation de la

two-position element

Element in which the values.

(see figure 11)

NOTE - In
differential §

with a

ad, nepemMeHHad, MOXET, NPUHUMATb, TOJNbKO, ABa

U3MEHEHNE BbIXOAHON NEpPeMEeHHON

elfement dwustawny
efemento de duas posi¢es
sv  tvalageselement
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351-15-24 élément tout-ou-rien

Elément a deux positions pour lequel on attribue la valeur zéro a l'une des deux
valeurs discrétes de la variable de sortie.

NOTE - En pratique, la variation de la variable de sortie est associée a une fourchette.

on-off element

Two position element in which one of the two discrete values of the output variable is
assigned the value zero.

NOTE - In practical realization the change in the output variable is associated with a
differential gap.

3N1IeMeHT “BKJT1I04eHO-BbIKNH4Y€eHO”

[BYyX NO3ULIMOHHBIA 3MEMEHT, B KOTOPOM OAHOMY W3 [B QUEeHW

BbIXOAHON NEPEMEHHON NPUNNCAHO 3HAYEHNE HOJb.

MPUMEYAHUME — B npaktnyeckoin peanusaumm MEHEHY B % pemeHHon
accoummnpyeTcs C 30HOM HEO4HO3HAYHOCTH.

ar Ayl - Jris e
de Ein-aus-Glied

es elemento todo o nada
ja AvEFI7ER

pl element wylaczajacy
pt elemento tudo-ou-nag
sv till-frAnelement

351-158

25 élément a trois positions

eves de sigl

Elément
discrétes :

sortie ne peut prendre que trois yaleurs
és contraires. (voir figure 12)

yt variable can assume only three discrete values: z¢ro and

sal realization the change in the output variable is associated| with a

SHT,, B, KOTOPOM, BbIXO4Has, MEPEMEHHAs, MOXET, MPUHAMATb, TOMbKO, TPW
DETHBIX, 3HAYEHUS: HOMb W ABa 3HAYEeHUs C MPOTUBOMNONOXHBLIMU 3HAKapu (CM.
puc..12).

accounmnpyeTcst C 30HON HEOLHO3HAYHOCTM.

ar  go N e

de Dreipunktglied

es elemento de tres posiciones
ja 3EEFR

pl element tréjstawny

pt elemento de trés posi¢des
sv trelageselement
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351-15-26 valeur de commutation
Pour un élément a plusieurs positions, toute valeur de la variable d'entrée pour
laquelle la valeur de la variable de sortie change. (voir figures 11 et 12)
NOTE — La variable de sortie peut varier entre deux valeurs pour deux valeurs de
commutation différentes (valeur de commutation inférieure et valeur de commutation
supérieure), suivant le sens de la variation de la variable d'entrée.
switching value
For a multi-position element, any value of the input variable at which the value of the
output variable changes. (see figures 11 and 12)
NOFE—Fhe uutput vartapte may \,hallyc betweerr—two—vattes—for—two—different—s v'itChing
values, upper and lower value, depending on the direction of the change of ariable.
nepekxnoyamouiee 3HauyeHue
[na MHOrOMO3ULIMOHHONO anemMeHTa, Nboe 3Ha4YeHMEe\BXO. HQA, Mpu
KOTOPOM 3Ha4YeHne BbIXO4HOW NEePEMEHHON MEHAETES (€
MPUMEYAHUE — BeixogHass nepemeHHass MOXeET MYHBIMY
nepekn4yanwmmMmn  3Ha4YeHUAMN, BEPXHUM U cTm  OoT
HanpaBneHUsi USMEHEHWUSI BXOAHOW NEPEMEHHQ
ar  hds A
de Schaltwert
es valor de conmutacion
ja (ANckir3) x4 z
pl  punkt przetaczenia
pt valor de comutagéo
sv omslagsvéarde

351-19-27 recouv
fourch

PasHocTb MeXay BEpPXHUM WU HWXHUM NepeKnyYarwmmMmmn 3HavYeHnamMmm an

tion du
nent a

rection
ement.

A aBYyX

nocneaoBaTesbHbIX NO3ULIMA MHOrONO3ULIMOHHOIO anemeHdTa (cm. puc. 11 mn 13

).

ar  (alo\s s ) ol §

de Schaltdifferenz

es solapamiento; recubrimiento
ja RAwFoT e URNVE

pl  strefa histerezy

pt recobrimento

sv  hystereszon
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351-15-28 encadrement
Pour un élément a trois positions, domaine compris entre les deux valeurs de
commutation. (voir figure 12)
NOTE — Au cas ou I'élément d'action a trois échelons présente des recouvrements,
I'encadrement peut étre défini comme étant I'étendue comprise entre deux valeurs de
commutation choisies.
neutral zone
For a three position element the range between the two switching values.
(see figure 12)
I\:CTE_ :II vaotT t:lc thICC '.JUD;t;UII C:Clllcllt :IClD dlffclcl |t|a: galuo, t:lc ||cut|a: LUTIT Can be
defined as the range between two selected switching values.
HeMTparbHas 30Ha
[na Tpex no3WUWOHHOrC 3SnNeMeHTa AuanasoH MeXay AloLWnmMun
3Ha4YeHuamn (cm. puc. 12).
MPUMEYAHUE — B cnyyae ecnu Tpex NO3MLMOHHBIR'S MHOCTM,
HelTpanbHas 30Ha MOXeT ObiTb onpegeneHa Ké 8 RBYMS BblIOP@HHBLIMN
nepeknioyaloLLUMmn 3feMeHTamu.
ar ol ddke
de neutrale Zone
es zona neutra
ja i ; T
pl  strefa neutralna
pt zona neutra
sv  neutralzon
351-15-29 élément de
Eléme XYositigns qui compare la variable d'entrée avec ung valeur
@ ignal bipaire de limite.
e
ich compares the input variable with a limit value to produce
OHTPONbHOE YCTPOMNCTBO
AOHHbIA 3NEMEHT, KOTOPbIA CpPaBHMBAET BXOLHYKD MEPEeMeHHYI0 ¢
bHbIM 3Ha4YeHMeM, YToObl NPOM3BECTU ABOWNYHBIA NpeAenbHbIA CUrHan.
ar  Jo- (aw
de Grenzsignalglied

es elemento de control de Timite

ja V3Iv MERSE

pl ogranicznik

pt elemento de vigilancia de limite
sv  gransvéardeselement
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comparateur

Elément de transfert a deux entrées et une sortie, la variable de sortie étant la
différence entre les deux variables d'entrée (voir figure 1)

comparing element

Transfer element with two inputs and one output, the output variable being the
difference between the two input variables. (see figure 1)

CpaBHUBAIOWNN 3IEMEHT

OnemeHT nepeHoca C AByMS BXO4aMM U OBHWM BbIXOZOM, MPU 3TOM BbIXOAHaA
; ASHEV-ABW . . MALEM—PHC. 1).

de Vergleichsglied

es comparador

ja HEER

pl element poréwnujacy
pt comparador

sv  jamforare

échantillonneur

de la

comme

dans la

ariable

ment.

nts are

pYeHnA

ar b mabrr e aie

de I-\L)Ldblglieu, ADlasler
es muestreador

a Hrrs-—

pl element prébkujacy
pt amostrador

sv  samplare
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351-15-32

élément de maintien

Elément de transfert pour lequel la variable de sortie est maintenue constante
pendant les intervalles de temps séparant les prises d'échantillon de la variable

d'entrée. (voir figure 4d)

NOTE - La variation de la variable de sortie dans le temps est une fonction en échelons.

holding element

Transfer element in which the output variable is held constant during th
intervals between sampling instants of the input variable. (see figure 4d)

NOTE — The variation in time of the output variable is a step-wise function.

351-15

33

nogaepxu BalOWUMA 3N1IeMeHT

OnemMeHT nepeHoca, B KOTOPOM

ar eyl
de Halteglied
es bloqueador
ja  &w—=JF

pl element podtrzymujacy
pt elemento de retengdo
sv  hallelement

élément a temps mort

SANEMEHT NEepeHOCa, BbIXOAHAA NepeMeHHaa KOTOpOoro BOCMPOU

MPUMEYAHUE — 3agepxka B AOCTABKE MAacChbl, 3HEPrM uUnu MHGOPMaumMn Onuchis
NOMOLLIbIO 3NeMeHTa Hepaboyero BpeMeHu.

ar St ) R

de Totzeitglied

es retardo puro, elemento de tiempo muerto
ja  CREEER

pl element opdzniajacy

pt elemento de tempo morto

sv  dddtidselement

10 MEPEMEHHYIO CO CMELLEHNEM Ha UHTEPBan paBHbIi Hepabodemy Bpe

e time

BaeTcA
eHW, B

‘entrée

if par un

shifted

ad time

3BOAUT
MeHW

peTcqa C
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SECTION 351-16 : ELEMENTS FONCTIONNELS DES SYSTEMES DE COMMUTATION

SECTION 351-16: FUNCTIONAL ELEMENTS OF SWITCHING SYSTEMS

PA3OEN 351-16: ®YHKLUNOHAJBHbIE 3JIEMEHTbI CACTEM KOMMYTALIUN

351-16-01

systeme de commutation

Systéme constitué d'éléments de commutation, qui interagissent par l'intermédiaire
de variables de commutation, et qui accomplit des fonctions de commutation.

NOTE — Les commandes séquentielle et combinatoire sont mises en oeuvre par des

351-14

systemes de commutation.

switching system

A system consisting of switching elements that interactthrqug i riables,

NOTE — Sequential control and combinatorial control are\jmpleme v stems.

Cuctema,, cocTosiLLas, U3, KOMMYTUPYIOWNX, CTBYIOT
yepes,nepekrodatoLme, nepeMeHHbIe, i, B v a.

ar  Jaad U

de Schaltsystem
es sistema de conmutacion
ja IV XFA

pl  ukiad przetaczajacy

ont des

ples of

nepekn HUYaOLWUNA INIeMeHT

3neMEHT, KOTOPLIV OCYLLECTBNSET (HYHKLNIO NEePEKITYEHNS.

MPUMEYAHUE — Mpumepamn  Nepekrnioyalowmx  3fIeMEHTOB  ABNSAOTCA  ABOUYHbIE
riormyeckme anemeHTbl, HaKOMUTENbHbIE ANIEMEHTbI U ANIEMEHTbI 3a4EPXKKN.

ar  Jpd paic

de Schaltglied

es elemento de conmutacion
ja  UHMRAER

pl element przelaczajacy
pt elemento de comutagéo
sv logikelement
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351-16-03

351-14

fonction de commutation

-101 -

Fonction dont les variables d'entrée et de sortie ne peuvent prendre qu'un nombre
fini de valeurs.

switching function

A function of which the input variable and the output variable can only take a finite
number of values.

(pyHKUMNA NepekntoyeHus

®yHKUMS,, B, KOTOPOW, BXOOHAs, NEpeMeHHas, W, BbIXO4Hasi, NMepeMeHHas, MoryT

FOAHARM AT e O OO AL

loe-HicRe-3Haqet v

T
Y vrCT oy |v1|u|\v RKOTTICHTTT

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

Jeass dlla
Schaltfunktion
funcién de conmutacion

VoI TO O T 1TV

24 v F v 7B ; HRZ BN

funkcja kolejnosci taczen

funcdo de comutagéo
logikfunktion

04 circuit combinatoire

NOTE 2 — On néglige les
de commutation.

que d'éléments logiques.

esse et les retards a l'intérieur des é

e of the output variable at a specific
input variables at that instant.

jable de sortie, a un moment

ment.

éments

instant

ags and time delays within the switching element are nedlected.

t\“ BPEMEHN 3aBI/ICI/IT TOMBbKO OT 3HAYEHUA BXOAHbBIX nepemMeHHbIX B Jron xe

de Schaltnetz

es circuito combinatorio

ja MAeYREEEg

pl  ukitad kombinatoryczny
pt  circuito combinatorio

sv  kombinationskrets
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circuit séquentiel

Systeme de commutation dont la valeur de la variable de sortie, a un moment donné,
dépend des valeurs des variables d'entrée a cet instant et a un nombre fini d'instants

précédents, ainsi que de I'état initial.

NOTE 1 — Un circuit séquentiel peut prendre un nombre fini d'états internes, et est appelé,

par définition, un automate fini.

NOTE 2 — On néglige les décalages distance-vitesse et les retards a l'intérieur des éléments

de commutation.

sequential circuit

351-14

[ @IWWH = S mataa £  kbiak th Afi et £+l FET T-CHT SO P N | + P fiad 1 t t
SWICTITTY— SYyStCTIT O WinCT i varat— O a i~ output varaorc—atc_a SPCLmcu Instan

depends on the values of the input variables at this instant and at a{jnite-number of

preceding instants, as well as of the initial state.

NOTE 1 — A sequential circuit can assume a finite numbe
definition a finite automaton.

NOTE 2 — Distance-velocity lags and time delays within 4

nocrieaoBaTesibHasA cxeMa

d is by

lected.

yncne npeayayLwmx

PUHMUMATb KOHEeYHoe

Yucro

AHUIO W CKOPOCTU M BPEMEHHBbIE 3a4gPXKKA B

et des

A table of all combinations of values of the input variables and the corresgonding

values of the output variable of a switching function.

Tabnuua cocTosAAHUM

Tabnuua BCEX BO3MOXHbIX COYETAHUA 3HAYEHUA BXOAHbLIX NepeMeHHbIX U

COOTBETCTBYIOLLMX 3HAaYEHWUIA BbIXOQHON NepeMeHHON (PYHKLUMIN NePEKITIOUYEHUS.

ar Al dj-\.a

de Schalttabelle

es tabla de estados
ja  REx

pl tablica stanow
pt tabela de estados
sv tillstAndstabell
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351-16-07

table de décision

Tableau des éventualités a envisager pour la définition d'un probléme et des actions

a entreprendre.

NOTE - On utilise quelquefois une table de décision a la place d'un organigramme dans la

documentation des programmes.

decision table

A table of contingencies to be considered in the definition of a problem, together with

the actions to be taken.

NOTE — The decision table is sometimes used in place of a flow chart for program

351-16

08

! ks
UuUCUITIcritaturt.

Tabnuua peweHumn

Tabnvua BO3MOXHbBIX Cry4Yaes, KOTOpble cregyeT y
3agauv 1 LeicTBUi, KOTopble HEOOXOAUMO NPesNPUHSATS

MPUMEYAHUE — Tabnuua pelleHuin wnHorga
NporpaMMHoON JOKyMeHTaLmu.

NCNONb3YEeTE

ar e BELEN
de Entscheidungstabelle

es tabla de decision

ja RER; F¥Varv.-7—TN
pl tablica decyzyjna
pt tabela de decisédo
sv  beslutstabell

opération bdvléenne

MPUMEYAHWE — OcHoBHbIMK onepaumamu asnstoTtca U, U n gpononHeHue.

ENeHnn

EMbl B

ée sur

hlgebra

BaHHadA

ar s dslee

de Boolesche Verkniupfung; Verknipfungsfunktion
es operacion booleana

ja T VREEE ,

pl  funkcja boole owska; operacja boole owska
pt operacado booleana

sv  booleoperator
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opérateur logique binaire élémentaire
Elément combinatoire qui effectue une opération Booléenne en une ou deux étapes.

NOTE - Exemples d'opérateurs logiques binaires élémentaires :
Opérateur NON : complémentation
Opérateur ET : produit logique
Opérateur OU : somme logique
Opérateur ET-NON : produit logique complémenté
Opérateur NI : somme logique complémentée
Opérateur XOR : somme logique exclusive

bimary-fogic efement
Combinatorial element which performs a Boolean operation a0 o-stages.

NOTE — Examples of binary-logic elements are:
NOT element: complementation
AND element: logical product
OR element: logical sum
NAND element: complemented logical pro
NOR element: complemented logical
XOR element: exclusive OR

OBOWYHbIN NNOTNYECKKN

KomBuHaumnoHHbIA ane
ABa aTana.

OyneByto onepauuio B OOUH Unun

CCKUX OJNEMEHTOB ABNAKTCA cCcnejgyooune

alemeénto légico binario
binart logiskt element
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351-16-10

élément de mémoire

Unité fonctionnelle de base qui recoit, mémorise et restitue des variables de

commutation.

storage element

A basic functional unit that receives, stores and delivers switching variables.

HaKOMNUTEeNbHbIA 3NeMeHT

OcHoBHas q)yHKLI,I/IOHaJ'IbHaﬂ eanHnua, KoTopaa nonyyaeT, XpPpaHUT U BO3BpaLlaeT

nepexnoyaroLme nepemMeHHbIe.

351-16

11

ar ()3 paic

de Speicherglied

es elemento de memoria
ja HERF

pl element pamigciowy; jednostka pamieciowa
pt elemento de memoria
sV minneselement

élément bistable

Elément de mémoire présentant deux Qui passer de I'un dsg

: e—par le passage a la valeur
variable d'entrée S pour paSitionner a kJa\ariable de sortie Q et par le passage a la

de la variable d'entrée R pqur rn &r & te variable de sortie.

s états

bascules RS et les bascliles JK.

1 de la
valeur 1

ther by

-flipflop

le S for

MOXET
yioLlen

MPUMEYAHUE 1 — Hanbonee 4acto mcnonb3yembiMu Tunamu OucTtabunbHbIX angMeHToB

ABNAIOTCH Tak HasdbiBaemble RS-tpurrep n JK-tpurrep.

MPUMEYAHUE 2 — AktuBaumsa RS-Tpurrepa 3agaetcsi 3Ha4yeHneMm 1 BXogHOW nepemMeHHon S
ansa crabunusaumm (8o 3HaveHus 1) u R ans BosBpaTta B UCXOAHOE COCTosiHME ( B 3HA4YeHue

0) BbIXOAHOW nepemeHHon Q.

ar SAY S
de bhistabiles Kippglied
es elemento biestable
ja 2HREER

pl  element bistabilny
pt elemento bistavel
sv  bistabilt element
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351-16-12 entrée dynamique (dans les systémes de commutation)

Entrée qui n'a d'effet que si sa variable d'entrée passede0Oaloude 1a0.

NOTE - Les entrées dynamiques peuvent étre combinées avec des entrées statiques.
dynamic input (in switching systems)
An input which is only effective if its input variable changes from 0 to 1 or from 1 to 0.

NOTE — Dynamic inputs can be combined with static inputs.

OUHaAMUYeCKui Bxopa (B cCUCTEMAX KOMMYyTauuM)

Bxaon . lm-rnlnhu)’g SBOGeTCH qrhrfmwmnuhmn” TOOLKO ecn_ero_BxoaHadq nepemeHHas

351-14

nameHsietca,ot,0 ao 1 unm ot 1 go 0.

MPUMEYAHUE — OdnHamunyeckue BXxoAbl MOryT KOMOUHUPOBATLCS) Y A BXYogamm.

ar (Seelid) Jao
de dynamischer Eingang (in Schaltsystemen)

es entrada dinamica (en los sistemas de conmutacion
ja REVRFAITEITB) BHAD
pl  wejscie dynamiczne

pt entrada dindmica (nos sistemas de cory
sv  dynamisk ingang

13 bistable déclenché

pnnelle

trigger

[TONbKO

aktabhéangiges bistabiles Kippglied
es elemento biestable disparado

ja_ MY H—- AN E 2RERR

pl  przekaznik dwustabilny; multiwibrator bistabilny
pt elemento bistavel disparado
sv triggat bistabilt element
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351-16-14

monostable

Elément de commutation dont la variable de sortie prend la valeur 1 pendant une
période de temps spécifiée, aprés que la variable d'entrée soit passée de 0 a 1.
monostable multivibrator

one shot

Switching element whose output variable takes the value 1 for a specified time after
the input variable has changed from 0 to 1.

MOHOCTaGUIbHbIN MyNbTUBUGpaTOpP

351-16

!'L,p\,:cnw'ﬂ'a;cw,:,‘.:?‘. SReMeHT B OAHaARCPEMEeHHaAKOTOPOFeHRPHHacT-3Ha4YeHne
1 B TEYEHME KaKoro-to onpepnesieHHoro uHtepeana BpeM cne. - rgro Kak
BXOoAHaa nepemMmeHHaa naMmeHnnacb ot0 o 1.

ar (3ay5,a ) e ealf saw ign
de monostabiles Kippglied

es monoestable; multivibrador monoestable
ja BBREINFNLTU—%

pl  multiwibrator monostabilny
pt monostavel

sv  monostabil multivibrator

élément binaire de retard

réproduit avec un retard t; une
n retard t, une variationde 1 a 0

ation différente que pour les éléments de

soit le retard & I'établissement 1;, soit le retard a la

h the output variable reproduces a change in the input pariable

gpending on the application, either the switch-on delay time 1; or the syitch-off

OBOWYHbIA 3J1eMeHT 3a4EePXKKH

[MepeknYaLUNA 3NEMEHT, B KOTOPOM BbIXOAHAsS NEpPEMEHHas BOCMNPOU3HOAUT C

3anasgbiBaHmem fy Bapuvaumio oT 0 4O 1 BXOOAHOMW MNEPEMEHHONW, 3aTeM C
3anasgbliBaHmem t; Bapnauntio ot 1 4o 0 aTol xKe camoil nepemMeHHON.

MPUMEYAHUE 1 — TepMuH 3anas3gbiBaHne uMeeT 34ecb ApYyroe 3HayeHne 4Yem Ansi
3N1EMEHTOB HEMPEpPLIBHOIO NepeHoca.

MPUMEYAHUE 2 — B 3aBMCMMOCTM OT MPUMEHEHUA MOXET UCMOonb3oBaTbCA nMBO Bpems
3anasgbiBaHns BKNoYeHus t; nmbo Bpems 3anasabiBaHuA BKIIOYEHUS f, nnbo u TO n gpyroe.

ar (o )alis paic

de binares Verzdgerungsglied

es elemento binario de retardo

ja 2HEBEER

pl  binarny element op6zniajacy
pt elemento binario de atraso

sv  hinart fordrojningselement
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351-16-16 registre

Opérateur logique composé de n cellules identiques présentant chacune une sortie
logique, et un ensemble de commandes communes telles que commandes
d'inhibition, de remise a zéro, etc., et destiné a garder en mémoire un nombre binaire
de n chiffres.

register

Logic system composed of n identical cells each having a logic output and a set of
common control inputs such as inhibition input, clear input, etc., and which is
intended to store a n-digit binary number.

perucTp
Jlornyeckaa cructema, COCTaBMNEHHasA U3 N UAEHTUYHBIX KNeTo 3 DTOPbIX

MMEET JIOTNYECKMIA BbIXOA N HEKOTOPOE MHOMXECTBO CUH Y NpagneHns,
TakUX Kak 3anpellaloLlnii  BXOA4, BXOAHOW CcUrHa q oTOpas
npegHasHaveHa sl XpaHeHUst N-paspsgHoro YncH

ar  Jawa

de Register

es registro

a vYzxy-—

pl rejestr

pt registo

sv  register
351-1§-17 compteur

Sé et auquel est ajouté algébrigiement
ne variable de commutation a I'enfrée du

number is stored and to which a constant |integer
ly depending on a switching variable at the countef input.

A CXeMa, B KOTOPOM XPaHUTCS YUCTO U B KOTOpPYIO anrebpauuecku
OCTOSIHHOE LEefioe YMCMo, 3aBUCSLLEee OT  nepexmiodatoLelt
Ha BXOAe CYeT4UKa.

es contador

ja  Awry— ;B
pl  licznik

pt  contador

sv raknare
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351-16-18

table des transitions d'états

Table de tous les états consécutifs d'un circuit séquentiel, énumérant pour tout état
et toute valeur de la variable d'entrée, I'état suivant en résultant et la valeur de la

variable de sortie. (voir figure 13)

state transition table

A table of all consecutive states of a sequential circuit, listing for any state and any

value of the input variable the resulting next state and the value of the
variable. (see figure 13)

Tabnuua nepexoaHbiX COCTOSAHUN

output

Tabnuuya Bcex mnocnefoBaTefibHbIX COCTOSIHUA nocneno
KOTOPON NEepeynucnsiloTcs BCE COCTOSIHUA U 3HAYEHUS
nonyyalwmecs B pesynbTate cnegylowee COCTOsH
nepemMeHHon (cM. puc. 13).

ar  Ala Jum) Jeaa

de Schaltfolgetabelle; Automatentafel
es tabla de transicién de estado

ja  RBBBE

pl tablica przejs¢

pt tabela de transi¢cdes de estado

sv tabell for 6vergangstillstdnd

¥

BATEE

O _Ex8mbl, B

MEHHON
XOOHOMN
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fonction de transition

Ensemble de relations qui détermine I'état suivant d'un systéme a partir d'un état
donné et de la (des) valeur(s) simultanée(s) de la (des) variable(s) d'entrée.

NOTE 1 - La fonction de transition peut étre décrite complétement par une table des
transitions, réalisée avec les trois premiéres colonnes de la table des transitions d'état.
(voir figure 13)

NOTE 2 — La méme relation est décrite mathématiquement par la fonction de transition:
U xX 0 X,

dans laquelle le produit cartésien U n X )(n est I'ensemble de tous les couples ordonnés

d'éléments U et X. (voir figure 14)

transition function

NOTE 1 — The transition function can be described
the first three columns of the state transition table.

CTEMDbI,
AYeHUn

Onnuen
i (cm.

HbIX nap

de Uberfihrungsfunktion
es funcion de transicion

ja  RBRBHE

pl  funkcja przejs¢

pt funcéo de transi¢éo
sv  6vergangsfunktion
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351-16-20

fonction de sortie

Ensemble de relations qui détermine la valeur d'une variable de sortie a partir de
I'état d'un systéme et de la (des) valeur(s) simultanée(s) de la (des) variable(s)
d'entrée.

NOTE 1 - La fonction de sortie peut étre décrite complétement par une table de sortie formée
par les colonnes 1, 2 et 4 de la table des transitions d'état. (voir figure 13)

NOTE 2 — La méme relation est décrite mathématiquement par la fonction de sortie:
U xx, 0,

dans laquelle le produit cartésien U n X Xn est I'ensemble de tous les couples ordonnés

d'éléments U et X. (voir figure 14)

output function
n state

in which the Cartesian prod [ ents U
and X. (see figure 14)

BbIXoaHas (pyHKLI,VIH

€HHOWn,
OAHBIX

CTOSAHUIA

XOOHOWN

HbIX nap

de Ausgabefunktion

ac. fonoidn da calida

\>1= oo ot-santet

ja  HBe%K

pl  funkcja wyjscia
pt funcéo de saida
sv  utgangsfunktion
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automate fini

Circuit séquentiel décrit par une variable d'entrée, une variable de sortie et des
variables d'état, ainsi que par une fonction de transfert et une fonction de sortie qui
peut prendre un nombre fini d'états.

NOTE 1 - La commande séquentielle est décrite comme un automate de Mealy dont la
fonction de transition et la fonction de sortie dépendent de la variable d'entrée et de la
variable d'état. (voir figure 14)

NOTE 2 — Les compteurs sont décrits comme des automates de Moore dont la fonction de
transition dépend de la variable d'entrée et de la variable d'état, alors que la fonction de sortie
dépend seulement de la variable d'état.

Tinite automaton

NOTE 1 - Sequential control is described as a Mealy-automato
output function depending on the input variable and the state vafiableN(se

NOTE 2 — Counters are described as Moore-autom it i iti function
depending on the input variable and the state varigble; 3 Y ction depends
only on the state variable.

KOHe4YHbIX aBTOMAT

nepemMeHHoOl, BbIKOLHON
ake C  NOMOLLbIO  dIyHKLMK
MOXET MPUHUMATb KOHEYHOEe

npaBneHne onucbiBaeTcs kak Mwunu-aBTpmaTt c
IMen /Bbixoga, 3aBUCALLEN OT BXOAHOW MepeMeHHON
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351-16-22

diagramme fonctionnel (pour systéme de commande)

Outil graphique de description et de représentation symbolique des systémes de
commande séquentiels.

NOTE 1 — La représentation symbolique des étapes, commandes, transitions et liaisons
orientées est basée sur des variables booléennes d'entrée et de sortie ainsi que sur des
variables internes d'état et sur des éléments binaires de retard.

NOTE 2 — Les éléments, régles et structures de base des diagrammes fonctionnels sont
données dans la norme CEI 60848. Les termes 351-16-23 a 35 ci-dessous sont a utiliser
dans ce contexte.

function chart (for control systems)

351-16

Graphic description tool with symbolic representation of seque 1|ems.

NOTE 1 — The symbolic representation of steps, commands, trapsitions-and diected| links is
based on input and output Boolean variables as also on inte N l binary
delay elements.

NOTE 2 — The elements, rules and basic structure diven in

UHCTpYMEHT rpachn4eckoro onucaHus BeAcCTaBEHNEM [CUCTEM
nocneaoBaTeNnbHOro ynpaBneHus.

NMPUMEYAHUE 1 — CumBaor { CTane KOMaHg, nepexomos U
HanpaBneHHbIX CBS3e 0CHOBbLIB XOLHKIX N BBIXOOABLIX OyNneBbiX NepeMeHHbIX, a Tak
K€ Ha BHYTPEHHMX NepemMeH BMAARHLIX PNemMeHTax 3anasablBaHus.

OGHOBHbIE CTPYKTYypbl AN YHKUMOHarbHbIX
c 351-16-23 no 351-16-35 JjomkHbI

€ diagrama fuy a S
2 & REEEET ¥ — b
pl™ s M2 » aywania rozkazéw; schemat blokowy

ent d'un diagramme fonctionnel qui participe a la définition de I'état du slysteme
tant donné, cet élément pouvant alors étre soit actif ou inactif.

NOTE 1 - Les étapes sont séparées par des transitions.

NOTE 2 =L ensembie Ues etapes actives defimit ta Situation du SySteTe ConSiueTs.
NOTE 3 — Des ordres ou des actions peuvent étre associés a chaque étape. Une étape ne
peut activer un ordre que si elle est active.

step

Element of a function chart participating in the definition of the state of the system at
a given time where this element may be either active or inactive.

NOTE 1 — Steps are separated by transitions.
NOTE 2 — The set of active steps defines the situation of the system considered.

NOTE 3 — Commands or actions may be associated to each step. A step can only activate a
command if it is active.
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351-16-23 war
OnemeHT YHKLMOHANBHOMO rpadunka, y4acTBYOWMA B ONpeaeneHmn COCTOSHWSA
CUCTEMbI B 3aJj@aHHOE BPEMS, KOrAa 3TOT aNeMeHT MOXeT ObITb NMOO akTUBHLIM NMBOo
HEaKTUBHbIM.
MPUMEYAHUE 1 — Waru otaensitoTca nepexogamu.
MPUMEYAHUE 2 — Habop akTuBHbIX LUAroB Onpegenser CuTyauuio B paccmatpusaemon
cuUcTeMe.
MPUMEYAHWE 3 — KomaHabl nnu AeicTBMSA MOryT acCoLMMPOBaTLCS C KaxabIM warom. LLar
MOXET TONbKO aKTUBMPOBAaTb KOMaHAy, €CINi TOMbKO OH aKTUBEH.
ar 5 ehad
de Schritt; Ablaufschritt
es etapa
ja A7y 7 (BRD
pl  krok (operacji)
pt etapa
sv steg

351-16-24 transition
Elément d'un diagramme fonctionnel pg ' 2 mont a

¢ i nsition.

Une transition est vallde 5 2 i | qui lui

ranchie
jie ; ce
dtion de

sont connectées par d
si elle est validée et

dtapes en

llowing
abled if
3ding steps, connected to this transition by directed links, are
gared if it is enabled, and if its associated transition condition
etearing then activates the following step, and deactivzj:es the
ee figure 15)

—O e single transition can link one or several preceding steps to one or|several

AnemMeHT hyHKUMOHANbHOW CXeMbl, NO3BONSKOLNA AOCTaBKy C nNpeabliaylierp wara
Ha nocnegyrwuid Wwar. Ycrnosue nepexoga accouumpyetcs ¢ nepexogom. lepexon

OCYLLECTBMM, €CMN BCE HENOCPeACTBEHHO MNPEeALUECcTBYIOWME Liark, CBA3aHHbIE C
3TUM NEpPexogoM HanpaBSieHHbIMU CBA3AMK, SABMSATCA akTuBHbIMW. [lepexon
OYMLLEETCA €CNK OH paspeLLeH 1 ecn accouMnMpoBaHHoOe ¢ HUM ycrnoBre nepexoga
CTAHOBWTCA WCTUHHBIM, 3Ta OYMUCTKA 3aTeM aKTUBUPYeT Cheaylwnid war u
AeaKkTuBuUpyeT npeasiaywuii war (cM. puc. 15).

MPUMEYAHUE — OanH eAMHCTBEHHbIM Mepexod MOXEeT CBf3blBaTb OAWH JIM HECKOJbKO
npeabIayLLyUX LWaroB ¢ O4HUM UM HECKOSbKMMM NOCNEAYIOWMMM Laramu.

ar J

de Ubergang

es transicion

ja B®

pl  przejscie (z jednego stanu w inny)
pt transicdo

sv  Overgang
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351-16-25

condition de transition
réceptivité

Ensemble des conditions qui doivent étre remplies afin d'autoriser le franchissement

d'une transition entre deux étapes.

transition condition
The set of conditions which shall be met to enable a transition between step
cleared.

ycnoBuAa nepexoga

MAFHORLAA

s to be

351-16

26

[ W FEP=CY TR KAOTA = PN LAPIR TN Bl YTV N TRP-NRTIN N R V-V ¢ Baa
WITOZRCCT DU yOITOUDVIvE NOUTUPDIC QUTT/RTOT YDTrTD - DO TOIT T D T T OOUDT MESH

OYUCTTb Nepexon Mexay waramm.

ar  Jug) Al
de Ubergangsbedingung

es condicion de transicion

ja BBERE

pl  warunek przejscia

pt condicdo de transicdo; receptividade
sv  Overgangsvillkor

séquence

Suite alternée d'étapes

sequence chain

Sequence of alternating

cji; ciag sekwencji

PELLINTD
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351-16-27 sélection de séquences
divergence de sélection de séquences

Ensemble de liaisons et de transitions permettant de choisir une séquence parmi
plusieurs séquences subséquentes.

beginning of sequence selection

sequence selection divergence

Set of links and transitions allowing to select one of several subsequent sequence
chains.

Hayano oTbopa NocrieaoBaTeNIbHOCTEN
pacxoauMMmocTb OTOOpa nocreaoBaTelbHOCTEN

MHOXeCTBO CBA3El U NepexodoB, No3sonawLmx otobpa SOHECHOMBKMX
nocrneaylLWwmx NocneaoBaTeNbHbIX Lenei.

ar Bl L] aels — Gl jle] Bl
de Ablaufverzweigung

es comienzo de seleccion de secuencias; divergenet
ja V=4 v RBHOSEER

pl poczatek wyboru operacji

pt inicio de selec¢do de sequéncias; div
sv  bdrjan av sekvensval

351-16-28

dans‘shaque séquence avant la réunion.

VIE — [ins o6beanHeHns HeoBXoaAUM OAMH Nepexoa B Kaaow Lenu.

A} . iles s Al
de Ablaufzusammenfu’hrung

es fin de seleccion de secuencias; convergencia de secuencias
A T T EOEIE

pl  koniec sekwencji wyboru

pt fim de seleccdo de sequéncias; convergéncia de sequéncias
sv  avslutning av sekvensval



https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

60050-351 O IEC:1998 —-117 -

351-16-29

début de séquences simultanées
divergence de séquences simultanées

Transition unique permettant ['activation simultanée de plusieurs séquences

subséquentes.

beginning of simultaneous sequences
simultaneous sequences divergence

Single transition allowing the simultaneous activation of several subsequent

sequence chains.

Ha4yano ogHOBpPEeMEHHbIX nocrnenoBaTtern bHOCTEN

351-14

pacxoaAMMOCTb OAHOBPEeMEeHHbIX nocnenoBaTern bHOCTEN

EAVHCTBEHHBIN Nepexod, NO3BONALWMUA OOHOBPEMEHHYH)
nocrneayoLWwmx NocneaoBaTenbHbIX Lenei.

ar Al 3ie clilad acly; A e liilas Aol
de Ablaufaufspaltung

es comienzo de secuencias simultaneas; divergenci
ja [ARETY —4 v XEHOHK

pl poczatek sekwencji rownoczesnych
pt inicio de sequéncias simultaneas; div
sv  bdrjan av samtidiga sekvenser

Réunion de plusieurs
transition.

es simultanées, synchronisée p

pl  koniec sekwencji rownoczesnych

ONbKNX

ar une

on.

HbIX C

nt fim de sequéncias simultaneas: canvergéncia de sequéncias simultaneas
T y =) 1

sv  avslutning av samtidiga sekvenser
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ordre

Variable de sortie booléenne fournie par le systeme de commande décrit dans le
diagramme fonctionnel. (voir figure 15)

NOTE - La CEI 60848 définit divers types d'ordres (ordre non mémorisé, ordre mémorisé,
ordre retardé, ordre limité dans le temps, ordre conditionnel et leurs combinaisons) ; ces
ordres sont identifiés par une lettre conventionnelle.

command (in a function chart)

Output Boolean variable issued by the controlling system described by the function
chart. (see figure 15)

351-16-32

—Xpatitvad-B-iamaTirKkomataa

AN \ Lo " £ ! L " " ol ol " <l d
NUTL = vdiiuus 1ypTo Ul LUINMITTAIrdo,  Sutllh ados TIUL Sturcu LulTimialiv,  otuircu LU man y

on, are

defined in IEC 60848, and identified by a conventional letter.

KoMaHAaa (B OyHKLUNOHaNbHOM rpaduke)

BeixogHaa ©OyneBas nepemeHHas, TEMOW,

MaHzbl,
loTCs C

orsqu'il

« S ».

and is

KomaHaa,, koTopasi, BblgaeTcsl, Kak, TONbKO, akTUBMPYETCS COOTBETCTBYIOLUUIA Lar u
3aKaH4MBaeTCcsa, Korga HeABYCMbICNIEHHO BO3BPaLLaeTcA B UCXOAHOE MONOXeHUe
MOCMEeAYOLWMM LUArom.

NMPUMEYAHUE — XpaHumaa B namatm komaHaa uwaeHtuduumpyetcs B UCO 60848 ¢
NOMOLLbIO yCNOBHOM BykBbl “S”.

ar ujiu )4\

de gespeicherter Befehl
es orden almacenada

ja  GE¥OD) @4

pl rozkaz zapamigtany
pt comando memorizado
sv lagrad order
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351-16-33

ordre conditionnel

Ordre qui est émis lorsque I'étape correspondante est activée et que la condition
nécessaire est remplie.

NOTE - L'ordre  conditionnel est identifié dans la CEI 60848 par la lettre
conventionnelle « C ».
conditional command

Command which is issued when the associated step is activated and the necessary
condition is fulfilled.

NOTE — The conditional command is identified in IEC 60848 by the conventional letter “ C” .

351-16-34

OGYCHOBHGHHaﬂ KOMaHAa

KomaHaa,, koTopas, BblOaeTcs, Korga, akTuBMpyeTcs,
BbIMOJTHSIETCA, HEOBXOAUMOe, yCIIoBME.

lar, u

NMPUMEYAHUE — YcnoBHas koMaHaa MAEHTUULMPYETCANS
“or

n| Gykson

ar  ghyd

de bedingter Befehl

es orden condicional

ja  EEFEES

pl  rozkaz warunkowy
pt comando condiciona
sv  villkorlig order

ordre retardé
I'étape
L'ordre
fervalle

D ».

td. The
hin the

~

3aMerieHHass KOMaHOa

KomeHAa—KoTopas—BbiAeeTeA T 3akaHMBacTesFOchReOfRPeASHEHHOR—S8S PXKN
BPEMEHHN,, KOrga, COOTBETCTBYIOLWNA, Lar, akTUBU3NPYETCH, UK, AE3aKTUBUPYETCS.
KomaHaa He BbligaeTca B npeaenax onpefeneHHOW 3aepXKu BpeMeHM, ecnu
COOTBETCTBYIOLWIA LUAr aKTUBU3VPOBAH WITN 4E3aKTUBN3MPOBaH.

NMPUMEYAHUE — 3amegnenHas komaHga ugeHTudpuumpyetca B NCO 60848 ycnosHom
Oykson “D”.

ar _).;\:u )A\

de verzogerter Befehl
es orden retardada

ja  EEmE

pl rozkaz opdzniony
pt comando retardado
sv  fordrojd order
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351-16-35 ordre limité dans le temps

Ordre qui est émis dés que I'étape correspondante est activée et qui cesse lorsqu'un
temps spécifié s'est écoulé ou lorsque I'étape correspondante est désactivée avant
gue le temps spécifié ne se soit écoulé.

NOTE — L'ordre limité dans le temps est identifié dans la CEl 60848 par la lettre
conventionnelle « L ».
time limited command

Command which is issued as soon as the associated step is activated and which
ends as soon as a specified time has elapsed or when the associated step is
deactivated before the specified time has elapsed

351-14

NOTE — The time limited command is identified in IEC 60848 by the ionaldetigr “L” .

orpaHnyeHHasi BO BpeMeHU KOMaHAaa

KomaHaa,, koTopas, BblAaeTcs, Kak, TONbKO, aKTUBUPYETCH war, u
KOTOpasi, 3aKaH4YMBaETCA KaK TONbKO MPOLUSIO Of z 1 Ny Koraa
COOTBETCTBYIOLUMIA Luar [Je3aKkTeBUPOBaH [0 ~I0 \ leHHoe
BpeEMS.

MPUMEYAHUE — OrpaHnyeHHas BO BpeMeh
ycnosHom Bykson “L”.

syetca B MICO 60848

ar
de

ANCOWEVS )J

graniczenia czasu

36

Bpewa,, koTopoe, A0MKHO, NPOoTH, NpeXxae, Yem, Oy AeT, BblAaHa, komaHaa.

MPUMEYAHWE — Bpems oxuaaHua peannsyeTcs C NOMOLLbIO OTIIOXEHHON KOMaHAbI.

ar UL Oa)

de Wartezeit

es tiempo de espera
ja  FHBEMN

pl czas oczekiwania
pt tempo de espera
sv  vantetid
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351-16-37 temps limite

Temps aprées lequel un ordre doit cesser son effet.

check time

Time after which a command has to become ineffective.

KOHTpONbHOE BpeMsi

Bpewms,,nocne,koToporo,komaHnaa,ornxHa, NpekpaTuTs, CBoe, e NCTBUE,

ar (:‘JA‘)‘) b OeJ

351-17

te—tberwachunyszeit
es tiempo limite

ja  WERERFR

pl czas graniczny

pt tempo limite

sv  kontrolltid

01 régulation
commande &

lesystéme de commande pour agir sur la
de réaction a la variable de référence.

YnpaBneHue npu KOTPOM TNepemMeHHas oOpaTHOW CpaBHUBAETCS C  Chbl

b, et ol
ariable

le, and
able in

NOYHOM
yTOObI

nepemeHHoM, N UX pPasHOCTb WUCNONb3yeTCAd ynpaBnmoLueVl CUCTEMON,

BO3LE/CTBOBaTb Ha  MaHMWMYNSAUMOHHYID  NEpPeMeHHyto, 4ToDbl  NoAorHaThb

nepemMeHHy oBpaTHOR CBA3M K CChINOYHON NEPEMEHHON.

ar  (qils 333) padye 53 pSad; dilie 358l (S

de Regeln; Regelung

es control de bucle cerrado; control por realimentacion

ja BNM—TH@A; 74— Fy 8@

pl  regulacja automatyczna

pt  controlo em anel fechado; controlo retroactivo; controlo com retroacgéo
sv  sluten styrning; reglering
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351-17-02 commande en boucle ouverte
commande en chaine directe

Commande ou une ou plusieurs variables d'entrée influencent la (les) variable (s) de
sortie selon les lois et caractéristiques du systeme, et par laquelle les variables de
sortie n'influencent les variables réglantes correspondantes que sous certaines
conditions non permanentes.

open loop control

Control in which one or more input variables influence the output variable(s) in
accordance with the laws and characteristics of the system, whereby the output
variables only influence the corresponding manipulated variables under certain non
permanent conditions.

ynpaBneHue 6e3 oOpaTHOMN CBA3M

YnpaBneHue, npu KOTOpOM ofHa unu Gonee BXoAH KMAOT Ha
BbIXOAHbIE NEPEMEHHbIE B COOTBETCTBUM C 3aKOHa CTEMbL
B COOTBETCTBUM C YEM BbIXOAHbIE MNEPEMEHHBIE . : yroLme
MaHUNynsUMOHHbIE MEepeMeHHble  TOMbKO SeHb DSHHBIX
YCMOBUSAX.

ar A e 555 (S

de Steuern; Steuerung
es control de bucle abiertg
ja  BNV—THIEA
pl sterowanie w ukladzie
pt  controlo em anel aberto
sv  &ppen styrning

351-17-03

ddena de accién cerrada
D7 4 — K3y 788K

pl  tor oddziatywania w ukltadzie zamknigetym
ot percursq de ar‘r;fm fechado

sv  sluten aktivitetsvag
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351-17-04 flux d'action fermé

Flux de l'action dans une chaine d'action fermée d'un systéme, ou la variable de
sortie influence de maniere continue la variable réglante et de ce fait s'influence elle-
méme de maniére continue.

closed action flow

Action flow in a closed action path of a system in which the output variable is
continuously influencing the manipulated variable and thus continuously influencing
itself.

3aMKHyTas nocnegoBaTenbHOCTb OENCTBUMA

KOTOpOI7I BbIXOOHaA MNepemMeHHada nOCTOAHHO BO30ENCTRYS v ANbHYHO

ar  (lee Jad (343

de geschlossener Wirkungsablauf

es flujo de accion cerrado

ja fEHOT74—Frws

pl oddzialywanie w uktadzie zamknietym
pt fluxo de acc¢ado fechado

sv  slutet aktivitetsflode

351-17-05

'une des

Action
variabl

e input

uenm oBpaTHON CBA3W, CBA3bIBAIOLEN BbIXO4HYO
BXOAHbIX NEPEMEHHbIX.

pércurso de accao aberto

sv  &ppen aktivitetsvag
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flux d'action ouvert

Flux de l'action dans une chaine d'action ouverte dans un systéeme ou dans une
chaine d'action fermée, ou la variable de sortie n'influence la variable réglante que

dans certaines conditions non permanentes. (voir figure 16)

NOTE — Un circuit de réarmement a un flux d'action ouvert bien que la structure
chaine d'action fermée.

open action flow

ait une

Action flow in an open action path of a system or in a closed action path, if the output
variable is only influencing the corresponding manipulated variable under certain non

permanent conditions. (see figure 16)

351-17

NOTE — A reset circuit has an open action flow in spite of the fact
closed action path.

pPa3oOMKHyTas NocreaoBaTeNIbHOCTbL AEUCTBUN

[MocnegoBartenbHOCTL OEWCTBUA B Pa3OMKHYTO
BbIXOAHasg nNepeMeHHas BRMAET Ha

MPUMEYAHUE — Cxema BoO3BpaTa uMeeT
HECMOTPS Ha TOT haKT, YTO CTPYKTypa umee

ar Cf‘i‘ Jad B8
de offener Wirkungsabl
es flujo de accion abierto

—HRANER oK

uf

e has a

pTOpON
IOHHYIO
6).

BACTBUN

ystéme

ntrolled

19EeMONn

-
o ‘A.“:;A J\LLAIA

de Vorwartszweig

es cadena de accion

ja  HiF SRR

pl  tor oddziatywania gtéwny
pt percurso de acgdo

sv  styrvag
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351-17-08

chaine de réaction

Chaine fonctionnelle reliant une sortie du systéme commandé a l'une des entrées du
comparateur correspondant.

feedback path

Path connecting an output of the controlled system to one of the inputs of the
relevant comparing element.

uenbL obpaTtHOM CBA3MN

Llenb, cBssbiBalowas BbIXO4 YNpansiemMoi CucTembl C OOHMUM U3  BbIXOAOB

351-17

09

COOTR Ao ro- b aRFARAUIOHHAEO- S AAMALT.
oo O T T Oy 1o T O o PO T oo T oo oo

ar 3 e FEREY] JLHI.A

de Rickfihrzweig

es cadena de realimentacion
ja 74— Fy 2R

pl  tor sprzezenia zwrotnego
pt  percurso de retroacgéo

sv  aterkopplingsvag

régulation avec action anticipatrice

ble de
ou de

on the
one or

POM MaHUNyNAUMOHHAA NepeMeHHas, XoTa 1 3aBycsLLlas
Ol KOHTpOMnepa, TaKke JdenaeTca 3aBucAllein oT
OLHOM UNU HECKOMbKUX BXOAHBIX NEPEMEHHbIX

regulacja z oddzialywaniem w przéd
gntrolo pré-activo; controlo com pré-acgao
sv  framkoppling
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boucle de régulation
boucle d'asservissement

Ensemble d'éléments incorporés dans le flux d'action fermé d'une régulation.

control loop

60050-351 0 CEI:1998

Assembly of elements incorporated in the closed action flow of a closed loop control.

KOHTYpP ynpaBnieHus

MHOXECTBO 3NIEMEHTOB, BKITHOYEHHbIX B 3aMKHYTYIO nocneaoBaTenbHOCTb OeNCTBuiA

ynpasneHus ¢ obpaTHoOW CBA3bIO.

351-17

11

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

(,S;S [N
Regelkreis
bucle de control
wEr—-7
petla regulacji
anel de controlo
reglerkrets

régulateur

tinée a

form a

Apyrux
YHKLNU
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351-17-12

chaine de commande

Ensemble d'éléments ou de systémes reliés entre eux qui agissent les uns sur les
autres dans une structure en série.

control chain

Set of interrelated elements or systems which act upon one another in a series
structure.

uenb ynpasneHus

MHOXeCTBO B3aMMOCBSA3aHHbLIX 3f1IEMEHTOB WNM CUCTEM, KOTOpble BO3,D,€I7ICTByIOT

I N alt l ONDViEa & LA 142 O N 1T\ [N Sy
LAy

351-17

13

e o A4 1414
APy ARy o D OO OV Vo O TR Y I Y PO TPV

de Steuerkette

es cadena de control

ja GReEEsRahl) HaRER
pl  tancuch sterowania

pt cadeia de controlo

sv  styrkedja

commande continue
régulation continue

ses de

taken

oOpaTHOW CBA3bIO)

OTOPOM  CChINIOYHAsA nepeMeHHas U ynpaefisemas
EKOTOPbIM HEMPEPLIBHLIM BO BpeMeHn 06pasom, Tay YTobbl
MaHUDYMALVOHHYIO MEPEMEHHYID C  MOMOLLbH  HenpeppiBHOMO

continuo

Bl (74— F 1y 2) #i
gulacja ciggta

pt  controlo continuo
sv__kontinuerlig reglering
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régulation multiposition

Type de régulation ou la variable réglante ne peut prendre qu'un nombre fini de
valeurs.

multi-position control

Type of control in which the manipulated variable is capable only to take a finite
number of values.

MHOTOMO3MLIMOHHOE ynpaBrieHne

[MocnegoBartenbHOCTbL OENCTBUA B 3aMKHYTON UEnu BO3AEWCTBUS CUCTEMb, B

oTFabol AMMALLLAC N R RO AAACTRAT S A A AR LECH-L
A=

351-17

15

R oA 0-Aan. L1 Han Fat AOHHVIO
RO P Oy Do O T e P e T o T O P T P oo D oOTaCMoT Oy ey -yl

NEepeMEHHYI0 1 Takum 0Opasom, HENPEPLIBHO BO3LENCTBYET Ha hcebds,

ar t\..z.;)(\ Qdaie aSal

de Mehrpunktregelung

es control de mdltiples posiciones
ja  BERRICLHE

pl sterowanie wielostawne; regulacja wielost
pt  controlo multiposi¢édo
sv flerlagesreglering

régulation par échantillonpage

gquipement de commande sont
igendrer de nouvelles valg¢urs de
de facon discontinue dans le temps et
‘éléments de maintien.

prises de fagon discontin
la variable réglante, qui

ariables of the controlling system are| taken
te new values of the manipulated variable, which are
in\time and maintained by holding elements bptween

., TPU KOTOPOM BXOAHble MEPEMEHHbIE YNpaBnsioweid clicTembl

YFCHNC NepepbiBaMii BO BPEMEHM, Tak YTOObI reHepupoBaTh HOBbIE 3HRYEHMS

MOHHOW NepPeMEHHOM, KOTOpble OBHOBNAKTCSH C NepepbiBamMy BO BPEMEHU
QHAKTCS NOAAEPKNBAIOLWMMU 3MEMEHTaAMI B NEPUO Mexay OGHOBNEHMsIM

de “Abtastregelung
es control por muestreo

AL

pl regulacja z probkowaniem
pt controlo por amostragem
sv  samplad styrning
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351-17-16 période d'échantillonnage
Intervalle de temps entre deux observations consécutives dans un systeme de
commande par échantillonnage périodique.
sampling period
Time interval between two consecutive observations in a periodic sampling control
system.
nepuopn BblOOPKN

MHTepBaJ'I BpemMeHn mexay ABymMA nocnenoBatesibHbIMU Habno4EHNSIMN B CUCTEME

AAaBAOFHALA KA nLuRnnnunL:u KaHTEBORAM
S POV e CIr B oroOp O oM KO T PO e

ar  Clie § i

de Abtastperiode

es periodo de muestreo

ja ¥V r7BRE

pl  okres préobkowania

pt periodo de amostragem
sv  samplingsperiod

351-17

17 régulation de maintien

la plus

proche possible de la v ignal de

consigne).

fixed set-point control

ose as

13810, C MOMOLLbIO KOTOPOTO YNpaBnsiemyto neperr_leHHyro
ak Onu3ko K (UKCMPOBAHHOMY 3HAYEHWK CCbIMOYHOM

ntrolo de referéncia fixa
dnstantreglering
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régulation de correspondance

Commande en boucle fermée pour laquelle la variable commandée doit varier en
fonction des variations de la variable de référence.

follow-up control

Closed loop control by which the controlled variable is made to vary according to the
changes of the reference variable.

cnepgswee ynpasneHue

YnpasneHue ¢ oGpaTHOil CBA3b, C MOMOLLbIO KOTOPOro YNpaBrsieMyto NepeMEHHYH0

351-17

19

ANOTANOCUNT IAARMALICTL ACL O AT A3 HSHASHHA ook LAOLLLOLA nnnnnnnHHOM
JacraBAHoOTFH3MeHATbEA-B-cooTBeFcTBiA VIONMICTTOTY TV SO DO T ovr ric T

ar  dmln (SS

de Folgeregelung

es control de seguimiento
ja B

pl  regulacja nadazna

pt controlo de seguimento
sv foljereglering

régulation en cascade

Type de régulation ou igk i & igble de
référence d'une (oul de ‘ 5 i aire(s).
(voir figure 17)

cascade control

ariable

brinepa
HTYpOB

Uldcja kaskadowa

controlo em cascata
askadstyrning
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351-17-20

régulation secondaire

Partie d'une régulation en cascade, fonctionnant avec une variable de référence
fournie par le régulateur principal et uniguement avec la (ou les) mesure(s) et avec la

réaction des variables commandées secondaires. (voir figure 17)

secondary control
subsidiary control

Part of a cascade control, operating with a reference variable, provided by the main
controller and with measurement and feedback of subsidiary controlled variables

only. (see figure 17)

351-17

21

BCNoMoraTtesibHOe ynpaBreHue

YacTb KackagHoro ynpaeneHus, paboTtawlas ¢
NOCTaBMIAAEMON [MaBHLIM KOHTPOINEPOM, U TOMbKO C
CBA3bI0 BCNOMOraTenbHbIX KOHTPOMMPYEMbIX NEepeMeHHE

ar e S o s

de unterlagerte Regelung

es control secundario

ja (IR —FHfO) 2®RHE
pl regulacja podrzedna; regulacja podporzadkowana
pt  controlo secundario
sv  sekundéarstyrning

régulation de rapport

Type de régulation ou
étre maintepu constant.

gulacja ilorazowa
pt controlo de relagédo
sv  kvotstyrning

€HHOW,
paTHOW

s, doit

has to

ABYMS
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régulation a rétroaction d'état

Type de régulation avec une réaction proportionnelle d'un ensemble complet de
variables d'état mesurées ou estimées. (voir figure 18)

state feedback control

Type of control with proportional feedback of a complete set of measured or
estimated state variables. (see figure 18)

ynpasrieHne ¢ NOMOLbI0 O6paTHON CBA3U COCTOAHMA

Tun ynpaBneHnss C NPOMOPUMOHANbHON OOpaTHON CBA3bID BCEro0 MHOXECTBa

351-17

AABAMARH-H-PWAE S R-AARHATG—A2 MDA HHe AP A-OH A AR DL e M—Biae—1.8)
e P e oy P VoM P oty O ermbrX oV pne—1o-

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

23 régulation a rétroaction de sortie

Type de régulation comporta
variables de sortie mes{|ré

output feedback control

Akl 335 ya 2.34,3 (.SAS

Regelung mit Zustandsruckfiihrung
control por realimentacion de estado
RE7 14— Fy 288

regulacja wedtug zmiennych stanu
controlo de retroacgdo de estado
reglering med tillstdndsaterkoppling

e des

Y.

DEHHbIX
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351-17-24

351-17

régulation a réaction distribuée

Type de régulation ou une ou plusieurs variables du systéme réglé sont utilisées
comme variables de réaction du régulateur en plus de la variable commandée.

distributed feedback control

Type of control in which one or more variables of the controlled system are used as

feedback variables to the controller in addition to the controlled variable.

ynpasrieHne ¢ NOMOLI0 pacnpeaereHHOW 06paTHOM CBA3M

Tun ynpaeneHusi, nNpu KOTOPOM OfHA wnn Gonee MnepeMeHHbIX KOHTPOMu

CUACTAR 14 OFAATOO 1D AaBaMALH-e—aBB3THOM—CR LOMTO
1= 1 oopa =

pyemoi

25

on 16
CYIICTONDT LAMARASCRI= =0 AR A=7a] T TCPTITTITIONT TTTOVE

JOMOMHEHME K KOHTPONMPYEMOA NepemMeHHO.

ar e B pe 4000 aSal
de Regelung mit verteilten Ruckfiihrungen

es control por realimentacion multiple

ja BE74-Fy 8@

pl  regulacja ze sprzezeniem od wielu zmiennych)
pt controlo de retroaccao distribuida
sv  reglering med fordelad aterforing

214 on
7oV RO T PorTT

observateur

systéeme commandé.

observer

obserwator
pt observador
sv  observator

Aepa B

mandé,
fele du

sed on
ntrolled

BaHHasA
noaenn
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351-17-26 régulation basée sur I'observation

Type de régulation ou une estimation compléte de I'état du systéme utilisée pour la
réaction est basée sur un observateur.

observer based control

Type of control in which a complete estimation of the system state used for feedback
is based on an observer.

OCHOBaHHOE€ Ha HabnwaeHUn ynpaBneHue

Tun ynpasneHud, npu KOTOPOM NOJiHasd OueHKa COCTOAHUA CUCTEMBb, I/ICI'IOJ'I3yeMOI7I

aARg-abbaTFHO-cCRAMM-OAHARMRAATAA-HI-HABAASTARA
At O PT T OV G oY oo DT CT O e e O oS e

de Regelung mit Beobachter

es control basado en observador

ja  RmEaicEs < wE

pl  regulacja z obserwatorem

pt controlo baseado em observadores
sV observattrbaserad styrning

351-17%-27

régulation a modele interne

réel du
ariable

rocess
le) and

ecca B
MEHM, BbIPaXaIoLLy0 OWHAMUYECKOE OTHOLLEHUE |Mexay
(KOHTponVpyeMasi nepemMeHHas) U  MaHUMynsauPoHHON

pl \régulacja z modelem
pt controlo com modelo interno
sv__styrning med intern processmodell
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351-17-28

estimation d'état

—-135-

Détermination de I'état du systéme complet au moyen d'un observateur ou d'un filtre
de Kalman.

state estimation

Determination of the complete system state by means of an observer or a Kalman

filter.

OLIeHKa COCTOAHUA

OnpegfeneHne COCTOSIHNA BCEN cMcTeMbl NOCPELCTBOM Habnogartens wnu dunbtpa

VN TV YR
TeHvreT e

351-17

29

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

e b
Zustandsschatzung
estimacion de estado
REHE

estymacja stanu
estimacgédo de estados
tillstAndsuppskattning

régulation modale

Type of control in which {the

the system gigenvectars.

espace

ned by

TCA B
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régulation multivariable

Type de régulation comportant plusieurs variables d'entrée et une ou plusieurs
variables de sortie dépendant de plusieurs variables d'entrée.

multivariable control

Type of control with more than one input variable and one or more output variables
depending on more than one input variable.

MHOTOMEepHOe ynpaBneHue

Tun ynpaenexnns ¢ Gonee yem OAHON BXOZHON MEPEMEHHON U ogHON wunn Bonee

351-17

BbI¢EAHBHIHA—REpeMeHHEHHA—3aBHCHHHMA—OF—BoRee—4emM—oAHO—B
nepemMeHHoOMN.

ar Cﬂ)élaJxﬁaeﬁﬂ

de MehrgréRenregelung

es control multivariable

ja SEHFHA

pl sterowanie wielowymiarowe; regulacja wielgwy

pt  controlo multivariavel

sv  multivariabel styrning

31 découplage

oaHoNn

tre les

uitable

HHbIMW
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351-17-32

351-17

régulation décentralisée
commande décentralisée

Régulation d'un systéeme multivariable réalisée dans un ensemble de sous-systémes
dans chacun desquels la régulation locale est basée sur des mesures et des
réactions de variables d'état ou de sortie locales.

decentralized control

Control of a multivariable system performed in subsystems in each of which the local
control is based on measurement and feedback of local state or output variables.

AdeueHTpannu3oBaHHOE ynpaBleHue

33

YnpaBneHue CUCTEMON CO MHOTMMM  MNEPEMEHHbIMK, (Ocy CTBnﬂel\lloe B
noAcUCTEMAaxX B KaXOoW M3 KOTOPbIX JloKanbHoe ynpaBnet TCa Ha
U3MEPEHUN U OBPATHOI CBSI3N JTOKAJIbHbIX NEPEMEHHbI KOAHbIX
nepemMeHHbIX.

ar S e e aSad
de dezentrale Regelung
es control distribuido

ja  SEHE

pl sterowanie zdecentralizowane; reg
pt  controlo descentralizado
sv  decentraliserad styrning

régulation hiérarchique

Régulation d'un systeme
général dédj

sont en

lly are

CO MHOTMMM MNEPEMEHHbIMK,  OCYLIecTBNseNoe B
KQTOPEIE OBLIYHO MPUNCLIBAIOTCSA PA3NMYHBIM YPOBHBIM YNPaBNeHMs.

verarchische Regelung
3 jerarquico

B 10
sterowanie hierarchiczne; regulacja hierarchiczna
pt  controlo hierarquico

sv___hierarkisk styrning
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régulation optimale

Régulation pour laquelle lindice de performance atteint un maximum ou un
minimum, sous certaines conditions spécifiées.

optimal control

Control for which the performance index reaches a maximum or a minimum under
specified conditions.

onTumManbHoO€ ynpaBrneHue

YnpasneHue, ONS KOTOPOro nokasaTenb KadecTBa AOCTUraeT Makcumyma npwu

[TREAVARV7.Y - TaY

351-17

35

ofnbaacnakl RIACIHE
P T AT OOy CroDvTXT

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

régulation adaptative

sl pSa3

optimale Regelung

control éptimo

okl

sterowanie optymalne; regulacja optymalna
controlo éptimo

optimal styrning

gntrolo adaptativo
adaptiv styrning

me de
état de

of the

MeTPOB

OBUA U
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351-17-36

identification des paramétres

Détermination des parameétres du systéme a partir de la mesure des variables du
systeme qui varient dans le temps.

parameter identification

Determination of system parameters from measurement of time varying variables of
the system.

napameTpuyeckas naeHTudukaums

OnpegeneHne napaMmeTpoB CUCTEMbI UCXOOS U3 M3MEPEHNS NEPEMEHHbLIX CUCTEMDI,

KOTODMAOMALCIOTAO- RO-ROAMALHA

351-17

37

ROTOPDIC VT O T O/ DO D pPpTvcTIv:

ar  aale iy yal

de Parameteridentifizierung; Parameterschatzung
es identificacién de parametros

ja NG R — FREE

pl identyfikacja parametrow

pt identificacdo de pardmetros

sv  parameteridentifiering

sensibilité des paramétres

sentielles du systéme (par
atio’s de parametres du slystéeme

pfoperties, e.g. eigenvalues, in relgtion to
ffoller gains.

BEHHBLIX CBOWCTB CUCTEMbI, Hanpumep, COOCTBEHHbIE
Bapvauuy nNapamMeTpPOB CUCTEMbI, HANPUMeEp, YCUIMHUS

< 0$¢ na zmiane parametréw
ensibilidade de parametros
parameterkanslighet
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régulation robuste

Régulation qui fonctionne d'une maniére satisfaisante bien que les parametres du
processus présentent des variations importantes.

robust control

Control in which satisfactory operation is performed in spite of large variations in
process parameters.

XKUBYyYee ynpaBneHue

YnpaBneHue,, KOTOPOe, OCYLLECTBISETCS, Y40BNETBOPUTENBHbLIM, 0OPasoM,, HECMOTPS

1 1 1= )

de robuste Regelung

es control robusto

ja sz MEE

pl sterowanie odporne; regulacja odporna
pt  controlo robusto

sv  robust styrning

estimation des perturbations

apt un modele d'observation

ng a modified observer model extended

OMEX, ncnonb3yroLlasn MO,D,I/ICbVILl,I/IpOBaHHyIO noaenb

estimagdo de perturbagées
tOringsuppskattning
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351-17-40 prédiction (en commande automatique)

Estimation des valeurs des variables du systeme a un certain moment du futur,
déduite des valeurs actuelles et passées de certaines des variables d'état du
systeme.

prediction (in automatic control)

Estimation of the values of the system variables at some future time based on
current and past values of some of the system state variables.

nporHosmpoBsaHue (B ABTOMaTU4E€CKOM yI'IpaBJ'IeHI/II/I)

OHeHka SHAA-RepeMeHHBEI—CHETEMEB—HKaKOW-TFO—MOME BpeMeHH FRYLLEM,
OCHOBaHHaA Ha TeKylnx W npownbliX 3Ha4YeHUAX HEKOTOP
COCTOAHNA CUCTEMBI.

ar M Sl (55 W)
de Vorhersage (in der Automatisierungstechnik)
es prediccidon (en control automatico)

ja  (BB¥EIcEI3) TA

pl  predykcja (w sterowaniu automatycznym)

pt predicdo (em controlo automatico)
sv  prediktering

351-17

41 régulation de limitation

Régulation additionnelle gt ariable donnée atteint ses| limites

prédéterminées.
limiting contrel

Additional y takes effect if a given variable reaghes its

[TONbKO
pB

guldcja w ograniczaniu
trolo de limitagéo
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351-17-42 régulation en mode alternatif

Type de régulation comportant plusieurs régulateurs qui agissent sur un seul élément
de réglage final de telle fagon que la sortie du régulateur présentant la valeur absolue
maximale ou minimale, détermine la variable réglante.

alternative control

Type of control with two or more controllers acting on one final controlling element
such that the controller output with either the maximum or the minimum absolute
value determines the manipulated variable.

anbTepHaTUBHOE ynpaBJieHUue

Tun ynpaeneHus ¢ AByMsl Ui Gonee KOHTposnepamy, BO3AeACTBYIQLUMMNA OAVH
KOHEYHbI yNpaBnsAlLWWA aneMeHT Takum obpasomM, YTZ\BbIXo4 XOHTpdnnepa,
NpeacTaBnAlWUA  MakCUMarnbHOe WM MUHUManbHOS\ \abCoROTHOe \ 3HAYEHNE,
onpeaenaeT MaHUNynALUMOHHYIO NePEMEHHYIO.

ar el aSa3

de Abldseregelung
es control alternativo
ja BRI

pl  regulacja alternatywna

pt  controlo em modo alternado
sv  alternativreglering

351-17

43 régulation par domaine pa

Lsieurs

Type de régulation o
i mpléete

actionneurs 4'étendues

trolling
ulating

eJIbHbIM AMana3oHamM

C OAHUM WNNN HECKONMBKMMW KOHTpONNnepamMy, OKasbiBaloWMMK
BA3AENCTB HECKOJIbKO  KOHEYHbIX ynpaBlAlOWNX 3NEeMeHTOB [pa3HOro
] I/I OHa VNN BO3AENCTBMS C TEM, YTODbI NOKPbITb BECb ANana3oH ynpaBnexna.

Regelung mit Bereichsaufspaltung
es control por margen compartido
s SRS
pl  regulacja z podziatem zakreséw
pt controlo com gama partilhada
sv  uppdelad styrning
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351-17-44

commutation de régulation

Type de régulation ou plusieurs régulateurs agissent sur un méme actionneur, dans
lequel la commutation d'une boucle de régulation a une autre est déterminée par des
conditions extérieures, et est réalisée sans discontinuité.

switching control

Type of control with several controllers acting on one final controlling element, in
which the switching from one control loop to another is determined by external
conditions and secured to be performed bumpless.

nepekniovarouee ynpasneHme

351-17

45

Tun ynpasBneHnss C HECKONbKUMW KOHTPOMNNepamu, OencTs MK Hay| ogHOM
KOHEYHOM YNpaBnsaioLLeM 3NeMeHTe, B KOTOPOM NEpPeKio Ore HOHTYpa
ynpaBneHns Ha Opyroi onpeaensieTcsl BHELUHUMMW YCIOBKS bHa ero
paboTa 6e3 BO3MYLLEHWA.

ar gl aSas

de Umschaltregelung
es control por conmutacion

ja G

pl  regulacja z przetaczeniem
pt  controlo com comutag&o
sv  regulatoromkoppling

commande numeérique

mériques généralement introdyites en

nakes, use of numeric data usually introduced while the

KOOprI7I cnonb3yer Lll/lq)pOBble OaHHbIE, KOTOpPbIE ¢6bl4HO

pt  controlo numérico
SV___numerisk styrning
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commande par calculateur

Type de régulation ou un calculateur est utilisé dans I'équipement de commande.

computer control

Type of control in which a computer is used in the controlling system.

ynpasneHue ot 3BM

Tun ynpasnexus, npyn kotopom 3BM ncnonb3yeTcs B KOHTPONMPYIOLWEM PEXUME.

ar  calally oSa3

351-17

47

te—reehnergestiizte-Regettne
es control por computador

ja  BHEEWIE ; EHIEESEIE

pl sterowanie komputerowe
pt  controlo por computador
sv  datorstyrning

régulation numérique directe

Régulation dans laquelle les fonction L par un
calculateur de processus, qui influence¢ dire & nts) de

direct digital control
DDC (abbreviation)

i kOHTponnepa ocywectenstiorcs IBM ans
npouecca, KOTOpbI NPsSMO BO3AESWCTBYET Ha
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351-17-48

régulation a temps partagé

Régulation par échantillonnage de plusieurs boucles de régulation traitées
séquentiellement par un seul régulateur.

time shared control

Sampling control of more than one control loop served sequentially by one controller.

ynpasneHue ¢ pasaefnieéHnemM BpeMeHu

Bbl60p0‘-IHbII7I KOHTPOINb Gonee 4Yem OAHOro KOHTYpa ynpaBneHunsd, nocneaoBatenbHO
OGCJ’Iy)KVIBaeMbIX €ONHbIM KOHTPOJIIIEPOM.

351-17

49

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

algorithme a mode de position

o jide (e 3y pSas
Zeitmultiplex-Abtastregelung
control en tiempo compartido
B4y SHIa
sterowanie z podziatem czasu; regulacja z podzia
controlo em tempo partilhado
tidsmultiplexerad styrning

KOFGPLIN BbIMMCTIAET Tpebyemoe 3HayYeHne B
JIOLLIEro aMeMeHTa AN Kaaoro neproaa Bbld

‘échantil-
inal.

b input

XOQHOW
opKn
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351-17-50 algorithme a mode différentiel

Algorithme de régulation par ordinateur calculant, pour chaque période d'é

chantil-

lonnage, la variation requise de la valeur de la variable d'entrée de I'élément de

commande final.

velocity algorithm

A computer control algorithm, which calculates the required change in the value of

the input variable of the final controlling element for each sampling period.

CKOPOCTHOM anropuTm

351-17

Anroniaraa vananmoiuac o DM AT Ane 1 s s monT A arana HamMeHeHne B
OO PV Y T oD T O O DT ROTOP DV DOV roTrroT Ty CivioT— ooy n
3Ha4YeHMN BXOOHOW nepemMeHHOW KOHEYHOro YNnpasrislowWwero 3 MTa OO KaxKkgoro
nepuoaa BuIOOpPKU.
de Geschwindigkeitsalgorithmus
es algoritmo de modo diferencial
ja HETNIYXL
pl algorytm przyrostowy
pt algoritmo de velocidade
sv  hastighetsalgoritm
-51 commande avec logiqug
Type de commande dans\eq 8 thmed ymande s'appuie sur une Jogique

non classique utilisant
I'expérience et l'intuition.

erence et des quantificateurs bas

npasuna BblB(

sterowanie rozmyte
pt  controlo difuso

és sur

Al logic

nKe, He
baa U

SV intuitiv styrning
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351-17-52

fonction d'appartenance

Fonction qui exprime le degré d'appartenance d'un élément d'un ensemble a un
sous-ensemble flou.

membership function

A function which expresses in which degree an element of a set belongs to a given
fuzzy subset.

(PpyHKUMNA yneHCTBa

DyHKUMS,

KOTOpaA BblpaXaeT CTeneHb npuHagneXxXHoCTn O[AHOro JarieMeHTa

351-17

ALK ALTR 32 A O M ALAT A -—AO-AMHOMA TR L
MO/ o T oT oo T T T Oy O T T ROy OO VT TO7RC OOy

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

53 commande a base de régles

Type de commande ou I'al
ensemble(s) de régles.

rule-based control

4 puiac alla
Zugehorigkeitsfunktion
funcion de pertenencia
A= o TR
funkcja przynaleznosci
fungdo de pertenca
tillhdrighetsfunktion

bu des)

les.

[1lo4aeT
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programme heuristique

Programme d'un ordinateur essayant plusieurs méthodes pour résoudre un pro-
bléeme, et qui aprés chaque essai vérifie si le résultat est plus apte a satisfaire aux
criteres de solution qu'auparavant.

heuristic program

A program by which a computer tries each of several methods of solving a problem
and judges after each trial whether the result is closer to fulfilling the solution criteria
than before.

3BpUCTUYECKaA nporpamma

351-17

55

lMporpamma, ¢ noMoLblo koTopo IBM npobyeT Heckonbko MeTonqss A4 pJeLueva
npobnemsl U Nocne KaXaoh NOnbITKM MPOBEPSAET SBNSETCS M sTaT Qnmke K

ar ¥ G—‘t‘)%
de heuristisches Programm
es programa heuristico

ja RRNTorS5A

pl  program heurystyczny
pt programa heuristico
sv  heuristiskt program

filtre de Kalman

e et la
trée et

\ind the
output

yeckas
Ay TpeOyeMbiM 3HAYeHWeM W [OeiCTBUTENbHbIM 3Ha{eHUEM
NepemMeHHONn MWHUMWU3NPYETCS, KOrda Kak BXOAHOW cwrHan, |Tak u
MepeHUe NoABEPXKeHbl BNUAHWIO GENOoro rayccoea Lyma

es filtro de Kalman
ia. A2 e T2 N —

pl filtr Kalmana
pt filtro de Kalman
sv  Kalman-filter
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351-17-56 commande séquentielle

Type de commande en boucle ouverte a actions de commande étape par étape,
dans lequel la transition d'une étape a la suivante est déterminée par un programme
en accord avec des conditions de transition spécifiées.

NOTE - Les étapes d'une commande séquentielle correspondent habituellement aux états
successifs du systétme commandé, qui sont déterminés par le processus technique
concerné.

sequential control

Type of open loop control with control actions step by step in which the transition
from one step to the following is determined by a program in_accordance with
specified transition conditions.

NOTE — The steps of the sequential control usually correspond cutive steps of

nocrnieaoBaTesibHoOe ynpaBreHue

Tun ynpasneHns 6e3 obpaTHOW CBA3M
OCYLeCTBNAEMbIM LUar 3a LwWaroM, npu KQ
nocneaywwemy onpegensieTcs nporpammoi
yCroBusMW nepexoaa.

ar C’Lﬂﬁc—(‘

de Ablaufsteuerung
es control secuencial
ja Y=, RE8

pl sterowanie sekwency
controlo sequencial

N¢TBUEM,
OJ OAHOro luara K
onpeaengHHbIMU

351-17 A-du processus

conditions de transition dépendent essentiellement

ol of which the transition conditions depend primarily of the $tate of

BCEeLO/ 0T COCTOAHNA KOHTpOJ'II/IpyGMOI?I CUCTEMBL

ar_ 4e> 9o ilaie oSa5 Al

de prozeRabhangige Ablaufsteuerung

es control secuencial dependiente del proceso
ja BEEEBR -4 2HH

pl sterowanie procesowo-sekwencyjne

pt  controlo sequencial orientado por processo
sV processorienterad sekvensstyrning
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commande séquentielle en fonction du temps

Commande séquentielle dont les conditions de transition ne dépendent que du

temps.

time-oriented sequential control

Sequential control whose transition conditions depend only on time.

OPUeHTUpPOBaHHOE Ha BpeMsA nocriegoBatesibHOe yrnpaBrieHue

MocnepoBartensHoe ynpaeBneHne, B KOTOPOM YyCIoBUA nepexoga 3aBUCAT TONMBbKO OT

BPEMEHM.

351-17

59

ar  bie) 43 g0 ilatie oSa3

de zeitabh&ngige Ablaufsteuerung

es control secuencial dependiente del tiempo
ja FHEEHR -7 o B

pl sterowanie czasowo-sekwencyjne

pt  controlo sequencial orientado por tempo
sv tidsorienterad sekvensstyrning

circuit de réarmement

Systéeme de commutation comporta
moins un élément de memoire Ajnaixe” dont

MPUMEYAHUE — Cxema BoO3Bpata MMEET pa3OMKHYTYIO MOCefoBaTeNlbHOCTb A4

ant au
ce sur
de ce

ait une

storage
e reset

e has a

as, no
AHOBKa
ex nop
camomn

BACTBUN

L -
ACUNUTYA Ad TUT WART, HTU UTVYRTYyPA VINITT T SANIRAY TyrU HTITD BUSHATVILVTDVIA.

ar ):.‘6-33 '5.)‘.;:“ > )3\&

de Rucksetzkreis

es circuito de reposicion
ja Yty bk

pl kiad resetu

pt circuito de rearme
sv  aterforingskrets
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351-18-01

SECTION 351-18 : TECHNIQUES DE COMMANDE
SECTION 351-18: CONTROL TECHNIQUES

PA3OEN 351-18 - METOAbI YNMPABJIEHUA

commande de processus

Manipulation de variables influencant le fonctionnement d'un processus en vue

d'atteindre des objectifs spécifiés.

351-18

02

+ |
PTULTOS CUTTLUL

Manipulation of variables influencing the behaviour of a prQ ordert
specified objectives.

ynpaBneHue nNpoLeccom

MaHunynsauus nepemMeHHbIMKY,  BAUSIOWUMA  HE peq gbleccy

JOCTUXEHUNS onpeaeneHHblX Lenei.

de Leiten eines Prozesses
es control de procesos
ja  TaeXH#E
pl sterowanie proces
pt  controlo de processo
SV processtyrning

ar «lmrSm

o'
de Betriebsart

D meet

, Ans

end en

prtakes

HAMAET

es modo de funcionamiento

ja DRPEE—F

pl rodzaj pracy; tryb pracy
pt modo de operagéo

sv arbetssatt
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351-18-03 fonctionnement manuel

Mode de fonctionnement dans lequel toutes les fonctions de I'équipement de
commande sont remplies par un opérateur humain.

manual operation

Operating mode in which all functions of the controlling system are performed by a
human operator.

PYYHOW pexum

Pabounii pexum, npun KOTOPOM BCe DYHKUUW YyNPaBAsIoWEN CUCTEMBI BbIMOMHAOTCSA

LaaoRakaM—oaRanaTon

351-18

A Fay OhA
TCTOD T RO OTMTC PO TOP O

ar Sy s

de Betriebsart Hand

es funcionamiento manual
ja FEERE

pl pracareczna

pt operacdo manual

sv  manuellt arbetssatt

04 fonctionnement automatique

mande

formed

LIECCOM

Qperacio automatica
autowdtiskt arbetssatt
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351-18-05

fonctionnement semi-automatique

Mode de fonctionnement dans lequel une partie seulement des fonctions du systéeme
de commande de processus est remplie sans intervention d'un opérateur humain.
semi-automatic operation

Operating mode in which only a part of the functions of the process control system is
performed without action of a human operator.

NoJslyaBTOMaTU4YE€CKUIA PEXUM

Pabounii pexvm, MNpu KOTOPOM TOMbKO YacTb (YHKUUA CUCTEMbI yNpaBreHns

AnoHeccaM-Bi-RoRHaaTea-6a3-RMAHISTFAR TR A-UHARORAKS-ORAB3ITOB S

351-18-06

351-18

D
PO C oo O DT T O T T T o O T o OIS OO T OO U T ot OO D TR oo paTopPar

ar ol Aand el

de Betriebsart Teilautomatik

es funcionamiento semiautomatico
ja  FEERE

pl  praca poétautomatyczna

pt operagdo semi-automatica

sv  halvautomatiskt arbetssatt

commande libre

mande

can be

uenu

Etablissement des relations entre les éléments d'un systéme selon des criteres donngs.

structuring

Establishing the relations among the elements of a system in accordance with given criteria.

CTPYKTYypUpOBaHue

YCTaHOBNEHUE OTHOLLEHWIA Mexay anemMmeHtTamnm CUCteMbl B COOTBETCTBUM C
3a4aHHbIMW KPpUTEPUAMW.

ar  ( pUaill) Ay

de Strukturieren

es estructuracion (de un sistema)
ja (YRFLD) W&

pl tworzenie struktury (systemu)
pt estruturacdo (de um sistema)
sv  strukturering
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351-18-08 configuration
Composition d'un équipement de commande par le choix d'unités fonctionnelles ou
modulaires prises dans un ensemble donné et par la définition de leurs
interconnexions.
configuring
Composition of a controlling system by selecting functional or modular units out of a
given set and defining their interconnections.
BbIGOp KOHdUrypauus
Heostpoerne—yRpaBhstotHe—eneTemot—RyFeM—BHIOopa—HKHHOHSRbHBIX  UNK
MOZY/IbHbIX €4MHUL N3 334aHHOTO MHOXECTBA U OnpegeneHune auMOCBABEN.
ar S B
de Konfigurieren
es configuracion
ja KE
pl tworzenie konfiguraciji
pt configuracédo
sv  konfigurering

351-18-09 parameétrage

de ces

Hesired

ynpaensiowein  cuctembl  nytem  TO0pa
MOAYMbHBIX  e4MHUL W3  33aHHOrO  MHOXedrBa W

parameterinstallning
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351-18-10 programme temporel
Plan fixant a priori et en fonction du temps seulement, les actions a exercer dans un
systeme.
time program

A plan which prescribes the actions in a system as a function of time only.

BpeMeHHas nporpamma

MnaH, KOTOprI7I 3apaHee npegnncbiBaeT CUCTEME OEVCTBMS, TOMbKO Kak beHKLl,I/II'O oT

BPEMEHMN.
ar P3) G—‘U)é

de Zeitprogramm

es programa temporal

ja BHENTOYF L

pl program zalezny od czasu
pt  programa temporal

sv tidsprogram

351-18

11 programmation

e fiporpamm.

351-18

gsentation structurée des relations entre des niveaux différents de commande.

control hierarchy

A structured representation of the relationships between different control levels.

MepapxusA ynpaerneHus

CTpyKTypupoBaHHOE NPeLCTaBlEHNE OTHOLLEHUI MeXAy PasfvyHbIMK YPOBHAMM
ynpaBneHus.

ar  ¢Sal Gl giae

de Leithierarchie

es jerarquia de control

ja WHEORE (EE

pl  hierarchia sterowania
pt  hierarquia de controlo
sv  styrhierarki
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351-18-13 niveau de commande

Ensemble de toutes les unités de commande de méme rang a lintérieur d'une
hiérarchie de commande.

control level

The entirety of all control units of the same rank within a control hierarchy.

YPOBEHb ynpaBrieHusl

MHOXeCTBO BCEX eAWHWL YMNpaBneHWs OAHOro M TOro e paHra B npeaenax
nepapxum yrpaeneHus.

ar  pSal (5 giue

de Leitebene

es nivel de control

ja  GHEORBIHY3) HEO LN
pl  poziom sterowania

pt  nivel de controlo

sv  styrniva

351-18-14 niveau de commande individuel

Niveau de commande de toutes les
les éléments de commande finau

gissant directement sur

individual control level

Control level of all contrg on the final controlling elements.

ania indywidualnego
glo individual
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351-18-15 niveau de commande de groupe

Niveau de commande de toutes les unités de commande agissant respectivement
sur une section spécifiqgue du niveau de commande individuel.

NOTE - Le niveau de commande de groupe peut étre divisé en plus d'un niveau de
commande.
group control level

Control level of all control units acting respectively on a specific section of the
individual control level.

NOTE — The group control level can be subdivided in more than one control level.

YPOBEeHb rpynnoBoOro ynpasneHus

yroLnia

ypOBeHb ynpaeneHna BCEMU eanHnuamn ynpga
F neHna

COOTBETCTBEHHO Ha onpenenieHHOM y4YacTke nHaOnBuaya

ar  tlen aSa3 (5 e

de Gruppenleitebene

es nivel de control de grupo

ja  #murnoso%h) Mo vRvo N
pl poziom sterowania grupowego

pt  nivel de controlo de grupo

SV gruppstyrniva

351-18-16 niveau de commande de p

Niveau de commande d de commande agissant sur le niveau de

commande

gUs est le niveau le plus élevé dans la higrarchie

YpoB&HBE \YNpasreHna BCEMU eauHULamMKn ynpasneHus, AeiCTBYOLWMIA Ha ypOBHE

npoueccomMm sABNAeTCA HaMBbICWLMM  YPOBHEM

de ProzeRleitebene.

es nivel de control de procesos

ja  ToeXE@ELL

pl poziom sterowania procesem
pt  nivel de controlo de processo
sV processtyrniva
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commande programmée

Commande dans laquelle le fonctionnement est déterminé par un programme
d'entrée prédéterminé.

programmed control

Control in which the operations are determined by a given input program.

nporpaMMHoe perynupoBaHue

PerynuposaHue,, Npu, KOTOPOM, onepauny, onpeaensoTcs, 3a4aHHOR, NporpamMmmo
BBOAA.

351-18

351-18

18

19

ar T (533

de programmierte Steuerung

es control programado

ja Forsusyg

pl sterowanie programowane

pt  controlo programado

sv  programmerad styrning; programstyrning

commande a programme cablé

unités

Al units

nporpamMma  KOTOPOro  3a4aeTcs | TMMoM

ast inkgpplad programstyrning

comprande a programme fixe

Commande programmée qui ne permet pas de changements du programme.

fixed programmed control

Programmed control, which is not allowing changes in the program.

dmkcupoBaHHOe NporpamMmMHoe perynmpoBaHue

MporpamMmmHoe perynupoBaHue, KOTOpPoe He A0MYCKaeT U3MEHEHUI B MPOrpamme.

ar <l ge e aSal

de festprogrammierte Steuerung

es control de programa fijo

ja BEETo735LHA

pl sterowanie z programem stalym
pt  controlo com programa fixo

sv  fast programstyrning
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351-18-20

commande a programme mémorisé

Commande programmée dont le programme est mémorisé dans une mémoire du
régulateur.

stored-program control

Programmed control the program of which is stored in a controller memory.

perynupoBaHue ¢ XpaHMMOW B NaMATU NPOrpaMmMoi

MporpaMMHOEe perynupoBaHue, nporpaMma KOTOPOrO XPaHWTca B MamaTtu
KOHTpOnnepa.

351-18

21

ar O3 galiyy aSal

de speicherprogrammierbare Steuerung

es control de programa almacenado

ja AF7FForssapm

pl sterowanie z programem zapamietanym
pt  controlo com programa memorizado

sv  minneslagrad programstyrning

priorité

sur un
de ces

Etiquette affectée a chacune des
objet, et permettant de détermi

us sont

Priorité
1
2
3
4
5
fonction de commande affectée du nombre le plus bas a la gremiére

él allocated to each of several parallel actions on an object, determining ft each
decision instant the action to be performed when requested simultaneously.

NOTE — The most important control functions acting on a process usually get the following
sequence of priorities:

Required control function Priority

safeguarding
intervening
open loop control

closed loop control

a A W N B

optimizing

In this table, the control function with the lower number has the higher priority.


https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

- 160 -

351-18-21 npuopurter

60050-351 0 CEI:1998

MeTka, npunucbiBaeMasa Kaxkgon U3 HECKOMbKUX OYHKUMK, OT KaXZOWA U3 KOTOPbIX
MOXET NOTPyboBaThCs OAHOBPEMEHHO BO3AENCTBORATL Ha MPOLIECC, YTO NO3BOMAET

B

KaXObll MOMEHT BpEeMeHM,

korga TpebyeTcs OOHOBpPEMeHHoe [AeicTBue

HECKONbKNX N3 3TUX q)yHKLl,MVI, onpenennTb NnopanokK, B COOTBETCTBUKU C KOTOPbIM 3TU
(*)yHKLl,VIVI BbINOJTHAIOTCA.

MPUMEYAHWME — Hanbonee BaxHble OyHKLUUN ynpaBrneHus, BO3AENCTBYIOLWME Ha MpOoLeCC,
00bIYHO NMOoNyyYalT CNeayLLy NoCnes0BaTENbHOCTL NPUOPUTETOB:

Tpebyemas dyHKLUS ynpaBreHus Mpuopuret
3awumTta 1
BMeLlaTenbCTBO 2
ynpaeneHue 6e3 obpaTHOl CBA3N 3
ynpasrnieHne c o6paTHON CBA3bIO
onTummsaums
B aTton Ttabnuue dyHKUMs ynpaBneHnss ¢ HanMe Ncm €T cambll H
npvopuTeT.
ar Ayl
de Prioritat
es prioridad
ja BEE
pl  priorytet
pt prioridade
sV priorite
351-14-22 )
(OIML 3.1 MOD)

bICOKMIA

omme

tiple of

HOM Kak

ar  uld

de Messen

es medida

ja B0 ; BIE
pl  pomiar

pt medi¢éo

sv  (upp)maétning
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351-18-23

comptage

Détermination du nombre d'éléments ou d'événements qui se produisent pendant un
fonctionnement déterminé.

counting

Determination of the number of elements or events occurring during a given

ope

ration.

nogcyert

OnpepeneHne Ynicna aNemMeHToB U CoBbITUiA, BO3HMKAIOLWKNX B TEYEHME 3a4aHHOM0

AOAS

351-18

aan.
T

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

24 surveillance
supervision

YroOTE

e
Zahlen
cuenta
B
zliczanie
contagem
rakning

ith specified values.

paboTON CUCTEMBI WAU YacTU CUCTEMbI
KLMOHNPOBaHWMS unu oBHapyKeHus!

onctioning by measuring system variablg

Ana npose
Henpasy

NQHNPQBaHMA nyTeM WU3MepeHUda nepemMeHHbIX CUCTEeMbl W Cpa

vue de

a des

correct
ps and

DKN €€
JIbHOIo
BHEHNA

pervisién
ja EBR
pl monitorowanie; nadzorowanie
pt  supervisdo
sv  Overvakning
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indication

Présentation visuelle des variables ou des conditions de commutation.
indicating

Perceptible presentation of variables or switching conditions.

WHAOUKauuA

Bm3yaanoe npeacraeneHne nepemMmeHHbIX nnm yCJ'IOBI/II?I KOMMyTaLUnn.

ar (s

de Anzeigen

351-18

351-18

26

es indicacién

ja  Fw

pl wskazywanie
pt indicacdo

sv indikering

signalisation

Présentation visuelle d'un signal binaire.

signalizing

Perceptible presentatio

CUrHanunsauuvsa

des valeurs des variables pour des besoins de traitement de dpnnées
de documentation.

Storing the values of variables for later data processing or documentation.

perucTtpauus

XpaHeHue B NamMATU 3HAYEHWU NepeMeHHbIX Ana nocnegytollein o6paboTku gaHHbIX
U LOKYMEHTaLNN.

ar  Japd

de Aufzeichnen
es registro

ja &&

pl rejestracja
pt gravacdo
sv inspelning
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351-18-28

évaluation

Détermination des valeurs caractéristiques ou des relations d'un processus a partir
des valeurs mesurées des variables du processus.

evaluating

Determination of characteristic values or relationships of a process from measured
values of process variables.

OLIeHKa

OnpegeneHne XapakTepUCTUYECKMX 3HAYEHMA WNKU  OTHOLUEHWUI NEepPEMEHHbIX

[T aVat B Fa¥a¥al

351-18

29

o
TPEoRToToar

ar e

de Auswerten
es evaluacion
ja  F¥H

pl  ocenianie
pt avaliacdo
sv  utvardering

optimisation

eme de
nimum

P index

nnn perynmpoBaHnn CUCTeMbl ynpaBlieHUA| Takas,
CTBa [AOCTUraeT MakCUmManbHOro UM MUHUMJNbHOIO
bIX yCNnoBUAX

oRptimizacéo
gptimering
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intervention humaine
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Action d'un opérateur humain sur I'équipement de commande ou sur les éléments de
commande finaux.

human intervention

Action of a human operator upon the controlling system or the final controlling
elements.

BMeLWaTeNIbCTBO YeloBeKa

BosgelicTBne 4enoseka-oneparopa Ha ynpaenAwowyo CucTeMmy Win Ha KOHEYHble

MADA.

CHOH-HAC- A RAMAM T

351-18

31

Y=l
Y PO DT OO TOMIC T DT

ar
de
es
ja
pl
pt
sv

manipulation

S JA
menschliches Eingreifen
intervencién humana
AFOHA

interwencja operatora
interven¢@o humana
manskligt ingripande

masse,

energy

NoTOKa
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351-18-32

sauvegarde

Procédure concernant les actions de I'équipement de commande, basée sur la
surveillance du processus technique et destinée a éviter des états du processus qui
seraient dangereux pour le personnel, l'installation, le produit ou I'environnement.

safeguarding

Procedure for actions of the controlling system based on monitoring of the technical
process in order to avoid process conditions which would be hazardous to personnel,
plant, product or environment.

3awmuTta

351-18

33

Mpoueaypa, kacawwaaca OeWCTBMA YrNpaBnslowWend CUCTeMbl, SCHOBaHHbIX Ha
OTCNEeXMBaAHUN TEXHUYECKOro npouecca W npefHasHadeHpaq Ana widexaHua Tex
COCTOSIHWIA Npouecca, kKoTopble 6binn Obl onacHbl 4ns n a, npoenns
UNu oKpyxatLLen cpeasbl.

ar Aglea

de Schitzen

es salvaguarda

ja REEE

pl  zabezpieczanie

pt salvaguarda

sv  sékerhetsbevakning

conditions de fonctionne

Conditions auxquelles
manipule.

positif, & I'exclusion des variablgs qu'il

by the

pt condi¢des de operagao
sv  driftforhallande
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351-18-34 panne active (dans un systéme de commande)

Panne provoquant des actions de commande bien que les conditions prévues dans
le programme ne soit pas remplies.

active fault (in a control system)

Fault which causes control actions although the conditions specified in the program
are not fulfilled.

AKTUBHbIN OTKa3 (B CUCTEME ynpaBneHns)

OTKas, KOTOpbIA BbI3bIBAET AENCTBUS NO YNPABIEHUIO, HECMOTPSA Ha TOT haKT, YTo

||||||

ar (pSa ol ) Jlad ) gaai

de aktiver Fehler (in der Leittechnik)

es fallo acti vo (en un sistema de cont rol)

ja  (MERICET3) BEE)

pl uszkodzenie aktywne (w ukfadzie sterowania)
pt falha activa (num sistema de controlo)

sv  aktivt fel

351-18

35 panne passive (dans un systeme de comnjarnde)

5 conditions prévues flans le
passive fault (in a controksyste

ct 0

OTOpr OQOKURYER AENCTBUA NO ynpaBleHWUto, HECMOTPA Ha TOT (bEKT, 4YTO

Fault which is blocking\ co ough the conditions specified|in the

inder Leittechnik)
en un sistema de control)

e pasywne (w uktadzie sterowania)
\ssiva (num sistema de controlo)
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351-18-36 systeme de commande de processus

Systeme complet permettant la commande d'un processus, comprenant les
matériels, les programmes et les prescriptions techniques. (voir figure 19)

NOTE - La console opérateur fait partie de I'équipement, et les manuels d'utilisation sont
inclus dans les prescriptions techniques.
process control system

The complete system to control a process including all equipment, programs and
technical regulations. (see figure 19)

NOTE — The process control console is included in the equipment, and the instruction

1 H Laaloal ia il & losar 1 Lok
rmalriudals darciieiuucu i e icurnnear rcyuiativrio.

CuUcTemMa ynpaBrieHuda npoueccom

3aKoHYEHHasi CUCTeMa, MNO3BOMALAA OCYLLECTBMATS €eccom,

c. 19).

MPUMEYAHWME — MNynbT ynpaBneHns, UCMOMb3yeMbli A XOOUT B
obopyaoBaHue, a TexHn4Yeckue TpeboBaHNs BKITIOYZIOTCA B PYK A cnnyatauun.

ar  Agles aSad HUas
de Leiteinrichtung

es sistema de control de procesos
ja 7ot xHE%R

ste ow@ progesem

351-18-37

&chnique par lintermédiaire d'interfages de

0 a technical process through process interface for data

OCPELCTBEHHO, CBA3aHHas, C, TEXHOMOTVYECKUM, MPOLIECCoM, | yepes
poLiecca,fns, nepefayun, AaHHbIX, B, peanbHOM, MacluTabe, BpeMeH).

e sula

Prozelirechner

es calculador de procesos

ja Fa—% Yo ZHEAHTER: Yo X . o
pl  komputer procesu

pt computador de processo

sv  processdator
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351-18-38 interface de processus

Interface entre un calculateur de processus et un processus technique afin d'assurer
la transmission des données entre ces derniers.

process interface

Interface between a process computer and a technical process to perform the data
communication between them.

MHTepcenc npouecca

nHTepceinc mexagy OBM TexHONorm4yeckoro mpouecca U TEXHUYECKMM NPOLIECCOM

ALV A CTRACIIAC - FABAAAHA - S e DR AOME AL AR A LA
AT Oy U T T O T T IV T T O P T OTT T QT T oA VIS 7y TV

ar Aglee 4nl e

de ProzeRschnittstelle

es interfaz de procesos

a TobBRX-L0¥8T7x2—2X
pl interfejs procesu

pt interface de processo

sV granssnitt till process

351-18

39 systeme de commande décentralisé

Réseau de stations info
industriel ou une usine.

Cessus

NOTE - La commande logly
distribués au travers du rése

Us sont

dustrial

BlieHne

DCTYN K

gﬂqﬁjjéé&ﬂeuﬁ

entrales ProzeRRrechensystem
gistema de control distribuido
ja S GHEE) WER
[~  pl system sterowania rozproszony
pt sistema de controlo distribuido
sv distribuerat datorstyrsystem
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351-18-40

régulateur programmable

Régulateur a base de microprocesseurs comportant une mémoire programmable

pour la mémorisation interne d'instructions définies par |'utilisateur.

programmable controller (for closed loop control)

A microprocessor based controller with a programmable memory for internal storage

of user defined instructions.

nporpaMmmmpyeMbiii KOHTponnep (ans ynpasBreHUsa ¢ 06paTHOM CBA3bIO)

KoHTponnep,, Ha, 6ase, mukponpoueccopa C MpOrpamMMUpPyeMONn NamATbiO 4ns

BHAAFBeHHEeFe P aHEeHHSH-O PR RAeHHBPE JALLOT N JLe LAl
T v

351-18

41

1l AV LACT
L=AR D AN SASIRLEAA I~ arAY SA- LRA~d nL VA RASAR) SA~T =1~ R AR LR i={raun AL A=A —4 AAr=14040

ar (&Aﬁj\a‘ﬁéﬂﬂ)@ﬂeﬂﬂa
de programmierbarer Regler

es controlador programable

ja Wearvio—-35 EAN-THECETE) TusS5x
pl  regulator programowalny

pt controlador programéavel (para controlo em
sv  programmerbar regulator

automate programmable

ymande séquentielle, ¢gont on
programmation (par ekemple

terminal portable) relié a l'aytomate

equential control, the control logic o

€CKUM KOHTponnep

6aze MUKpORpoLieccopa, npeaHasHavYeHHbIN

which

ing device connected to the controller, e.g.

motely

ansa

ebHoro ynpasneHus, B KOTOPOM MOXHO MeHATb JNOrmkKy C NMOMOLLbHO

nogcoeguHeHHoOro K KOHTpOnnepy HenocpeaCTBEHHO

programmierbare Verkniipfungssteuerung
es automata programable controlador por légica programable

ja > u//(//v u./// e o -

pl sterownik programowalny

pt autémato programavel; controlador légico programével
sv  programmerbart styrsystem

3BM,
nnéo
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capteur

Dispositif sensible a un phénoméne physique et qui produit un signal représentant ce

phénomene.

sensor
detecting device

A device which, when excited by a physical phenomenon, produces a
representing the physical phenomenon.

CEHCOpPHOE YCTPOWUCTBO

B B LADLAL

signal

351-18
(301-02

143
16 MOD)

N oTnaalioTn AT QREC PRTY IPE N TEERTIRT ¥ I PR N PN~
JOTPUTICTDU NOTOPUY ADTTACTOA yDUTDVITCITOITDNE N TTCROTUY

ABMNEHUIO U NPOU3BOAUT CUTHAr, NPEeACTaBNSIOWMNA 3TO ABNEH

ar (@i jlea) palaa
de (MeRgrélRen-)Aufnehmer (in der AutomatisierungstechR
es captador; detector; sensor

ja  erYy—; witE

pl  czujnik

pt sensor; detector; captor (desaconselhado)

sv  (méat)avkannare

transducteur (de mesure)

Dispositif qui fournit uné gelon une loi déterminég

la variable d'entrée.

NOTE — Exemples :
a) thermocouple ;

eCKoMy

avec

3aBNCHUMOCTBIO, KOTOPaA UMEETCA MeXy Hel 1 BXOOHOM nepemeHHon.

MPUMEYAHWUE — Mpumepbl:
a) Tepmonapa;
0) TpaHchopmaTop TOKa;
B) Aatymk gedopmauuu;
r) anekTpoa mamepeHus pH.

ar (U"L..‘s) d:’JAS JLG—.‘

de MeRumformer

es transductor (de medida)

ja a-=¥ GHlicE3) ERB; PS5 URXTF
pl  przetwornik (pomiarowy)

pt transdutor (de medig&o)

sv  (mét)givare
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351-18-44 transmetteur

Transducteur de mesure dont la variable de sortie est un signal normalisé.

(measuring) transmitter

A measuring transducer of which the output variable is a standardized signal.

yCTPOMCTBO nepepayum (M3amepurTenbHoe)

V|3MepVITeJ'IbeII7I 0aT4yuK, BblXOAHaA nepemMeHHasa KOTOPOro ABMAETCA CTaH4aPTHbIM

curHanom.
aL ;mm tL.nJ\A
de Einheits-MeRumformer
es transmisor (de medida)
ja  @EHllick3) RES
pl  przetwornik (pomiarowy) standaryzujacy
pt transmissor (de medicao)
sv  (méat)transmitter
351-18-45 transformateur (en commande de processus
nature
same
AKOBYHO
351-18-46 ctiongeur (en commande de processus)
Mécdnisme qui transforme un signal en un mouvement correspondant.

actuator Un process Coritrol)

A device that converts a signal into a corresponding movement.

npuBoA (B npouecce ynpaBreHus)

YCTpPOIACTBO, KOTOPOE NpeoBpasyeT CUMrHasn B COOTBETCTBYIOLLEE ABUKEHNE.

ar (:\-}L“’ # uﬁ) Jadia

de Steller

es accionador (en control de procesos)

ja Far—sCorHicHir3) B 72
pl  sitownik

pt actuador (em controlo de processo)

sv stalldon
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351-18-47 actionneur a solénoide

Actionneur dans lequel le déplacement de la piece commandée est obtenu par
I'attraction exercée par un solénoide sur son armature.

solenoid actuator

Actuator in which the displacement of the controlled part is obtained by the attraction
of the armature of a solenoid.

COJIEHOUAHbIA NPUBOL,

MpvBod, B KOTOPOM MNEPEMELLEHUE YMNPaBrseMOW 4acTh MOoSy4YaeTcs 3a CuyeT

AT ALHAG- OB OB AMHOM-AOM
L SR AT RLATARFALA— ~EaBASA=C R RA~d 4P =1~ a1 D

ar s il Jada

de induktiver Steller

es accionador por solenoide

ja YUJAF  TIFax—%

pl  sitownik elektromagnetyczny
pt actuador de solenéide

sv  solenoidstalldon

351-18-48 actionneur a servomoteur

Actionneur dans lequel
mouvement d'un organ

nu par

control-motor actuator
servomotor actuator

by the

e(lieHMe ynpaenseMol 4acTu rMosiyyaeTcs 3| cyeT
moTopa.

R THFax—3 HlHAE~Y T2 Fax—-%;%—K
3 ik z silnikiem

actuaddr de servomotor

otorstalldon
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351-18-49 variateur de vitesse
variateur de couple

Organe d'accouplement sur lequel on peut agir en vue de modifier le rapport des
vitesses angulaires d'un arbre menant et d'un arbre mené (ou le rapport des couples
disponibles sur ces arbres).

speed variator
torque variator

A coupling device which can be acted on in order to vary the ratio of the angular
velocities of a driving shaft and of a driven shaft (or the ratio of the torques available
on these shafts).

BapuaTop Bpallalowero MoOMeHTa

MexaHnsm CcuenneHns, Ha KOTOPbIA MOXHO BO3LENCIR MEHUTb
COOTHOLLEHWE MeXay YrnoBbIMUA CKOPOCTSMU BeayLLerd q 3na (Mnu
COOTHOLLEHWE MEXAY BpaLLatoWMMM MOMEHTaMM, UME X).

ar Ot ple e A pm pie

de Drehzahlwandler; Drehmomentwandler
es variador de velocidad; variador de par
ja  EREERMESE ; NIV BN

pl  przekladnia

pt variador de velocidade; variador @
sV momentvariator

351-18

50 amplificateur

source

jy from

yyeHus

pl  wzmacniacz
pt amplificador
sv forstarkare
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351-18-51 amplificateur opérationnel

Amplificateur de gain élevé, d'impédance d'entrée élevée et d'impédance de sortie
faible.

NOTE - En ajoutant a un amplificateur opérationnel des éléments extérieurs appropriés, on
peut réaliser des sommateurs, des intégrateurs et d'une maniere plus générale toute fonction
de transfert linéaire ou toute loi de transformation non linéaire.

operational amplifier

Amplifier with high gain, high input impedance and low output impedance.

NOTE - By adding external elements to an operational amplifier, one can realize summing

eHelite—ntaaratinag oirorite and mara aonaralhy ooy Binaoy trancfar fiinotion oy anyy o v-]_linear
oot rtegrot g o ottoario T Horc—gereTraty oty oo torrorer—rorrca ooy 19|

transformation law.

OﬂepaLWIOHHbIﬁ ycunutenb

Yeunutene ¢ OomblUMM - KOSMPULMEHTOM  ycune , OAHbIM

MPUMEYAHWE — Nytem gobaBneHns BHELUHMX 9ng y yCUIIUTEnNIO,
MOXHO peanun3oBaTb CyMMUPYIOLUME CXEMbI, , B Bbonee |obwem
cmbicrie, Mobylo NMUHENHY yHKUMIO npeoH 108QW,/HENUHENHbIY 3aKOH
npeobpasoBaHus.

ar b pSa

de Operationsverstarker

es amplificador operacior

ja  HECHES

pl wzmachiacz operacyj

pt amplificador operacio
operatigrsforstarkare

351-18-52

bn d'un

HbIW yCUNUTENDb

Yewnutens,, OYHKLUNOHNPOBaHUE, KOTOPOro, OCHOBaHO, Ha, CBOWUCTBAaX, Hacb|LeHUsI
MarHUTHOro CepAeyHuKa.

MPUMEYAHWME — MarHUTHbIn ~ ycunuTenb  MOXET  UCMONb30oBaTbCA  Kak  YCTPOWCTBO,
perynupytoliee TOK.

ar  ewhblize S

de Magnetverstarker

es amplificador magnético

ja BXHES

pl wzmacniacz magnetyczny
pt amplificador magnético

sv  magnetisk forstarkare
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351-18-53 dispositif a semiconducteur

(151-01-74) Dispositif dont les caractéristiques essentielles sont dues au déplacement de

porteurs de charge dans un milieu semiconducteur.

semiconductor device

A device whose essential characteristics are due to the flow of charge carriers within
a semiconductor material.

nonynpoBOAHUKOBLIA NpuGop

oA cTRAL - FABACTLACA KOTOBOFS obVAeRORFAR A
SYHHecT PTOKOM

Ooubtob. a Xana
TRMOOP;; BT e P T e pPriC Ty O O pPOTro— 0oy GO O

HOCUTereit,3aps4a, B, NonynpoOBOLHMKOBOM, MaTepuare.

ar  drage 4nd e

de Halbleiterbauelement

es dispositivo de semiconductor

ja  EMEEE

pl urzadzenie pétprzewodnikowe
pt dispositivo semicondutor

sv  halvledare

351-18-54 convertisseur

seur de

nverter,

oM npeobpasoBaTenel ABMATCS:

oro-umdpoBoi npeobpasoBarersb,
uncpo-aHanoroBbl NnpeobpasoBaTenb,
npeobpasoBarernb Koaa,
napannenbHo-nocregoBaTenbHbIi Npeobpa3oBaTernb,

nocrnegoBaTenbHO-NapannenbHbli NpeobpasoBaTernb.

ar e

de Umsetzer
es convertidor
ja ZE#PF

pl  konwerter
pt conversor
sv  omvandlare
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convertisseur analogique-numérique

Convertisseur qui transforme un signal analogique d'entrée en un signal numérique
de sortie.

analog-digital converter

A converter which changes an analog input signal into a digital output signal.

aHanoro-uugppoBol npeobpa3oBaTenb

Mpeobpasoeatens,, NpeobpasyloLnid, aHanoroBbLIA, BXOAHOW, CUrHan, B, UugpoBson
BbIXOAHOW curHan.

351-18

351-18

56

ar ey — GBS jae

de Analog-digital-Umsetzer

es convertidor analégico-digital

ja B7FruZ -F1IVINERE ADER
pl  przetwornik analogowo-cyfrowy

pt conversor analdgico-digital; conversor analégico-n
sv analog-digitalomvandlare

convertisseur numeérique-analogique

Convertisseur qui transforme des_dgnne i signal

digital-analog converter

A converter which cha nto an

analog output signal.

7 OaHHble, npeacTtaBnAaAlWmMe  LUPPOBOWA
BbIXOAQHOW curHan.

Elément de la chaine d'action qui agit directement sur la variable réglante.

final controlling element

Element of the forward path which directly changes the manipulated variable.

KOHeUYHbIN-YNpaBnAKWUA-3NIEMEHT

OneMeHT uenu npsMon nepedaydy, KOTOpbI HEMOCPEACTBEHHO BO3AENCTBYeT Ha
BO3EWNCTBYIOLLYIO NEPEMEHHYIO.

ar S pSai juaic

de Stellglied

es elemento final de control
ja e

pl element wykonawczy
pt elemento de controlo final
sv  slutstyrdon
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351-18-58 vanne de régulation

vanne de commande

Dispositif mécanique qui modifie le débit d'un fluide dans une conduite fermée.

NOTE - La commande de la partie mobile de la vanne peut étre manuelle ou étre assurée
par un moteur électrique, hydrauligue ou pneumatique, d'une maniére continue ou par
échelons.

control valve

Mechanical device which modifies the rate of flow of a fluid in a closed conduit.

NOTE - The control of the moving part of the valve can be manual or carried out by an

351-18

1 C ksl oaaLuoa ot tor atbhaor o OO Pt iy oo BRI
CrecteTrytraoC O PO ot C T TOtOT Tt e o COTItT oOTS O 1 o StC P WiISTar i icT

KrnanaH-ynpasrneHus
MexaHn4yeckoe yCTPONCTBO, U3MEHSIOLLEE pacXod Xuna

MPUMEYAHUE — PerynupoBaHne [OBWXYLLENCA 4YacTn A& 3 oCyNeCTBNATLCA
BPYYHYIO MU C MOMOLLbIO 3MEKTPUYECKOrO, rmapaBnnye p MoTopa
HenpepbiBHbIM 06pa3oM WK B MOLLAroBOM pexumve,

ar eSA:' el.A.aA
de Stellventil
es valvula de control

ja @

pl  zawor regulujacy
pt valvula de controlo
sv  reglerventil

59 positionne
sse de

of the

cucTemMa  ynpaBneHus,, NpegHasHaveHHas, ans, ychneHus
KOPOCTW, NO3ULIMOHMPOBAHMS, ABIDKYLLENCS, YacTu, KnanaHa.

dentilsteller
es posicionador de valvula
o NNTRI Y 5F—

pl  ustawnik pozycyjny zaworu
pt posicionador de valvula
sv  ventilpositionerare
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(@]

B:

+

systeme commandé /
controlled system

s

"<

. équipement de
commande /
controlling system

ystéme de commande / control system

11120/98

vaxjable de réaction

fable d'erreur
variable réglante
variable commandée

variable perturbatrice

Mtrd system
controlled system
controlling system
comparing element
controller

measuring transducer

command variable
reference variable
feedback variable
error variable
manipulated variable
controlled variable
disturbance variable
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\'
D
c w e m + y
> E > =
+ _ +
f
B : systéeme commandé /
controlled system
C| équipement de
commande /
controlling system
F A (-\\\>
A pystéme de commande / control system (\@\
\/ IE

\ 11120/98

PVICYIIOK 1- QYHKLWIOHaHbHaSI cXeMa, yKka3blBatoLwas YHbIE KOMMIONEHTLINSNIeMEeHTapHOW CUCGTEMBI
aBTOMaTHU4eCKor e oBa

pemeRHas obpalleHns

f epemMeHHas 06paTHOI CBA3N
chAyvaiiHas owmnbka

m BO3ENCTBYIOLAA NepeMeHHas

ynpaesndaemMasa nepemMmeHHasn

Vv nepemMmeHHas BO3MyLLUEHUA
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Figure 2 — Variables d'ét
State variables

PucyHok 2 — lMepeMeHHble ¢ AH

QAL D

< sys em Mathi

matrice du syste
matrice d'entrée MRput matrix
matrice de sorti utput matrix

>direct input-output matrix
input vector

state vector

initial state vector

output vector

é'&@lc O 10 Iwm 1>

‘étay/State eguation : X(t) = A x(t) +B u(t)
uatior de'sortie/Output equation :  y(t) =C x(t) +D u(t)

MaTpuua CUCTEMbI

BXOo4HaA MmaTtpuua

BbIXO4Has maTpuLa
MaTpuLia BXOJ0B - BbIXOAOB
BEKTOp BXxoAa

BEKTOP COCTOSAHNSA

BEKTOP Ha4anbHOIo COCTOAHNA

< X < I IUIOIw?/

BEKTOp BbIxOAa

YpaBHeHWe COCTOSHUS: X(t) = A x(t) +B u(t)
YpaBHeHue BbIxoaa: y(t) =C x(t) +D u(t)
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yd 2 AP

Aym ax. ; N\

Yoo

-\

Sr

Poot O\

Sr

IEC 1122/98

Figure 3 — Réponse temporelle typiqué &'

Typical timeXxgsporseof a system

steady-state values of the output vafiable
before and after application of the sjep

Yor Yeo

maximum transient deviation from
the steady-state value (overshoot)

AYmax

Y
)
-

small and large specified percentag
of steady-state value for rise time

(£

Ps, specified percentage of steady-state value
for step response time
2AP; | Jtelérances spécifiées + APy de la valeur specified tolerances + APy from
en régime établi pour I'évaluation de la durée steady-state value for settling time
d'établissement
T, temps de montée rise time
Tsr temps de réponse a un échelon step reponse time

Ts durée d’'établissement settling time
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yh 2 AP
DY max. VRN !
y ——
I:)r,l Psr
Pl &
Yo Tr /\ \> t
Tsr
TS
IEC 1122/98
PMcyHOK3 TunuyHasa BpeMeHHadA Xap ePUCTUKa VIC THOLWEeHNUUN CKaYvKa
Yor Yoo
AYmax
I:)r,s, P | 4
Psr
2APs eHus
T
Ter BPEMS peaKkLn Ha CKauok

Ts BPEMS! YCTaHOBIEHUS!
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Sr(t)
Figure 4a
PucyHok 4a
0 T 2T 3T 4T 5T 6T t
IEC 1123/98
ETLAN
Y
Figure 4b
PucyHok 4b {\
0 >N\
IEC 1124/98
£
Figure 4c
PucyHok 4c
6T

t

IEC 1 125/98

Figure 4 — Séquence de fonctions impulsion (4a) et fonction en échelons (4d)

—\—,_7t

IEC 1126/98

Pulse function sequence (4a) and step-wise function (4d)

PucyHok 4 — NocnegoBaTtenbHOCTE MMNYIBCHBIX hyHKUMIA (4a) n cTyneH4YaTon cbyHkumm (4d)

(4a) Or(t)
(4b) f(t)
(4c) (1)

(4d) f(t)

porteuse constituée d'une série
de fonctions de Dirac

fonction temporelle continue
al'entrée

séquence de fonctions
mpulsion

fonction en échelons a la sortie
d'un élément de maintien

series of Dirac functions
as carrier

continuous time function as input

pulse function sequence

step-wise function as output
of a holding element

pag yHKuuin Jupaka kak
HeCyLWiA aneMeHT

HenpepbIBHas BPEMEHHas
doyHKUMA Ha BBOJ,

nocrnegoBaTenbHOCTb
UMMYNbCHBIX (OYHKLMIA

CTyneH4yartas d)yHKLl,I/IFI Ha BbIXo4e
nogaepXXmeBarLlero anemMeHTa
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Yor Yoo

valeurs en r

temps mort

€gime établi avant

apres application de I'éch

équivalent
constante ge texpg équival n&

point d'inflexio

S adleues before and after
appticationof the step

equivalent dead time

equivalent time constant; balancing time

nflection point

<

&
-

Q\
N

AL

Touyka uarmnbdba

16:74

JKBBaneHTHoe Hepaboyee Bpemst

S
%Hme YZTOWYMBOro COCTOSHUSA

SKBMBaJiEHTHAA NOCTOAHHAA BpeEMEHU
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ds A Ao
20

o Gyl
_5"8 [CRR]
ED g
2E 0 ; - 0o 8%
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SE oL wcT\l C"nA L— 10 52
:I m muloatiormr 7 /AT lyulal IICunII\.,y D &
-
ES
B

e ; diagramme de Bode

IEC 1128/9

Figure 6

frequency response
gain response ; amplitude response

phase response

gain crossover frequency

phase margin

[r fréquence critigue ; fréguence a -7T phase crossover frequency

Gm marge de gain gain margin
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Gm

3a (perynupoBsku) no ase
gasosaﬂ YyacToTa nepexoga

3anac no yCuneHuw

ds A Ao
20

o Gyl
_5"8 o
ED g
2E 0 ; 0o 8%
k= i S o
SE 0L wJ\l C"nA 0 10 S8
:} m muloatiormr 7 /AT |uu|ﬂ| ||c\.1uc||\.ly i D &
- g’ |
ES |
b

|

|

|

|

|

|

IEC 1128/9
4
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Gg éponse en fréquenc

W fréquence de con

Om marge de

Wr fréquence crit

e,

(O
reMy response

gain over frequency

e margin
>phase crossover frequency

gain margin

YacTOTHas XxapakTe
YyacToTa nepexoaa
3anac (perynMpoBky
¢asoBas YacToTa n

3anac no yCuneHny

DUCTHKA
cuneHuns
) No hase

epexoga

Gm marge de g%\



https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

—188 - 60050-351 0 CEI:1998

y(t) A
Kl
P ~ - - KPUO
T 0 T, g
u(t) A
u AN
| A,
(\

U t
IEC 1130/98

Figure 8 — Détermination du temps de dosage, dintegratign par une réponse a un échelon
iffati settime by a Step response

XoA4HQe COCTOosAAHMEe C MOMOLWbIO peakKunn Ha CKa4oK
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Figure 9 — Détermination du temps de“dosage de e réponse de rampe
Determination
PucyHok 9 — Onpepe ne BPEMEHMN HOP 0 MTMHEMHO U3MEHSAAeMON peaKkuumn
i(t) fo respondan time function with ramp-wise variati
au ' depente c de of the input variable with a slope ¢
la varjable
Ty te tion rate time
Kp /céﬂm& i oportionnelle proportional action coefficient
N
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Kp Ko3thdULUMEHT NponopLUNOHaNnbHOro BO3AENCTBUA
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Figure 12a — Pour un élément a 3 positions
sans recouvrement

three position element without differential gap
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variable d'entrée état état suivant variable de sortie
k articles k-1 articles article
k-1 articles k-2 articles article
piéce valide
1 article vide article
vide vide piéce
k articles k articles piece
k-1 articles k-1 articles piece
piéce fausse
1 article 1 article
vide vide

ariable d'état :

ariable d'entrée :

ariable de sortie :

Figure 13 — Table des transjtjons d'ét

et de la variable d'état

input variable Wﬂ%tate output variable
\) k-3, pieces ware
pieces ware
genuine coin
empty ware
A empty coin
k pieces coin
k-1 pieces coin
bad cqin
1 piece 1 piece coin
empty empty coin

inputvariable:

attribute “ genuine” or “ bad” of the coin

State variapte:
output variable:

INVernory or K pieces or ware

piece of ware or the coin depending on the input variable

and the state variable

Figure 13 — State transition table of a vending machine
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BXoOHas COCTOSIHNE nocnepyouiee BblXxoAgHas

nepemeHHas cocTosiHMe nepemMmeHHas
k n3aenun k-1 wspgenun ToBap
k-1 wnspenuin k-2 wunspgenun TOBap

noannMHHaA MOHeTa

1 nsagenue nycTto ToBap

nycTo nycro MOHeTa
R M3AESTIAN K 3OS
k-1 wnspenuin k-1 wunspgenun
nnoxasi MoHeTa
1 nsaenuve 1 n3penunp
nycro nycra_

X0AHaA NepemMeHHana:
epeMeHHaaA COCTOAHNA!
bIXO4QHAA NepemMeHHada:

[a
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Fonction de transition
Transition function

0:Up X Xy ==> X411

xn+1

Etats
States

X

n

Fonction de sortie
Output function

AU, x X, ==>Y,

Xn,

variable(s) d'entrée a l'instant

i3

variable(s) de sortie a l'inst

variable(s) d'état a l'instant

fonction detransition

fo de(sortie

Qutput variable(s) at the instant n

t ariable(s) at the instant nor n+1
}pectively

transition function

output function

N\
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Transition function
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Output function

AUy x X, ==>Y,

PucyHok 14 — ®yHKUMOHaNbHas cxema asTomar
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ordre
command
étape a b c
step
transition ——

IEC 1137/98

Figure 15 — Symboles d'étapes, de transitions et d'ordres en commande séquentielle

Svumbale of ctan _trancition and caommand in caaquantial cantral
DAL=~ —Step—teRSHHeR-ahe FHRaRe-H gHeRtar O+

Conteru des champs a, b, c d'un symbole d'ordre :
Conterts of fields a, b, ¢c of a command symbol:

a symbole littéral ou combinaison de symboles
ittéraux décrivant comment le signal binaire
en provenance de |'étape sera traité

b déclaration symbolique ou littérale
décrivant l'ordre

c Etiquette de référence du signal de .
d'exécution correspondant \&he back signal

%\/

ordre
command

Q étap< a b .
N \>

IEC 1137/98

bl Wara, nepexona U KOMaHAbl B nocriegoBaTtesibHOM ynpaBrieHUU

CopnepikaHiie,noneit ayb, ¢ cumBona KomaHabl:

a OyKBEHHbIA CUMBON U KOMBUHaLUMSA BYKBEHHBIX CUMBOIIOB, ONUCEIBAKOLMNX Kak ByaeT
oTpabaTbiBaTbCS ABOUYHbIVA CUrHan oT wara

b CMMBOJTbHOE UM TEKCTOBOE YTBEPXKAEHNE, OMNVCHIBAIOLLES KOMaHIY

c METKa CCbINKN COOTBETCTBYHOLLEro cCUrdana KBUtTnposaHunaA
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Figure 16 — Circuit de réarmement avec flux d'action ouvert
Reset circuit with open action flow

PucyHok 16 — Cxema BO3BpaTa pa3OMKHYTOM C NOCreaoBaTenbROC eusTB

A comparateur t\

B élément d'action a deux échelons

C bascule binaire

D élément de commande final

E systéme commandé

w variable de référence ference variable

m variable réglante % pulated variable

y variable commgndée controlled variable

sc set condition

rc reset condition
S analogue variables
...... binary variables

A CpaBHMBAIOLWNIA 3NIEMEHT

ﬂ,ByXLIJaFOBbII7I ANEMEHT

KOHEYHbIV ynpaBnsoLwuii

Tpurrep Co CHeTHbIM 3anyCKom

ANEMEHT

ynpasnidemMmasa cucrema

D
E
w nepemeHHas obpalleHus
m
y

rc rc - yCrioB/E YCTAHOBKU B

e aHanoroeble NEepeMeHHbIE

...... OBOWNYHbIE NepeMeHHble

BO3JENCTBYIOLAA NepeMeHHas

yrnpaernsiemasi nepeMeHHas
sc YCINOBWE YCTAHOBKN B COCTOSIHME «1»

cocTosiHme «O»
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Figure 17 — Représentation d'une régulation en cascade
Representation of cascade control
PucyHok 17— lNpepcTtaBneHme KackagHoro ynpasneHust
A (@A
C1 régulateur secondaire ler
Cy régulateur principal
51, S» parties du systéme commandé

SC régulation secondaire
W1 variable de référence du régulateur

secondaire
Wo variable de référence dué ler

principal
e variable d'erreur du régul or variable of the subsidiary contrdller

secondaire
(5] variable d' yrror variable of the main controller

manipulated variable

controlled variable of the controlled
system Sq

controlled variable of the controlled

system S,

SC BCnomorarternbHoe ynpasneHve

W1 TTEepEMEHHa% OOPaEHS BCITOMOT a1l 16R0TO ROHTPOITTEpa
Wo nepemMmeHHas obpalLeHMArnaBHOro KoOHTponnepa

er cnyyaiHas owmnbka BCNOMOraTenbHOro KOHTponnepa

(5] cnyyanHas owmbka rmaBHOro KOHTponnepa

m perynupyroLas nepemeHHas

Y1 ynpasnsieMas nepemMeHHas ynpaenseMon cnctembl Sq

Y2

ynpaensemMasi nepemMeHHasi ynpaensiemMoi cuctembl Sy



https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

13

— 200 -

1<

60050-351 O CE

>

IEZ" 555/99

Y2l
:

1:1998

< X ix 2 < 3 o IO

matrice du systéeme
matrice de régulation
matrice réglante

matrice d'entré

de perturpatio
matrice i

vecteur d'état initial

manipulated vector

disturbance vector
reference vector
state vector

initial state vector

‘dCTeMHaH mMaTpuua
MaTtpuua ynpasneHus

MaHUNynALMOHHaA MaTpulg

BXOZ4Hasi MaTpuLa BO3MyLLE

BbIXOAHas matpuua
BEKTOP OLNBOK
perynupyoLwuin BekTop
BEKTOP BO3MYLLEHNS
CCbINTOMHbIN BEKTOP
BEKTOP COCTOSIHUS

HaJanbHbIA BEKTOP COCTOSH

HWA

vecteur de sortie

output vector

BbIXO4HOW BEKTOP



https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f

60050-351 [0 IEC:1998 - 201 -

-

m

_>

s du systeme de commande de processus et de l'opérateur humain

Functions of process control system and human operator

IEC 1141/98

I O T moOUOw >

A

opératedihumal
systéme de comimande de processus

[PrOocessus

human operator
process control system
process

perturbation en provenance de I'environnement
surveillance, évaluation, optimisation
intervention de I'opérateur humain

mesure, comptage,

évaluation, surveillance, commande en chaine
ouverte, régulation, optimisation, sauvegarde

indication, signalisation, enregistrement
réglage, commutation
instructions

disturbance from the environment
monitoring, evaluating, optimizing
human intervention

measuring, counting

evaluating, monitoring, open loop control,
closed loop control, optimizing, safeguarding

indicating, signalizing, recording
manipulating, switching
Instructions
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PuiicyHo =\ QyHKNUM cUCTEMBI yNpaBrieHMs MPOLIECCOM M YerloBeka-oneparopa
AN
ye.
CUCTEM HM1A npoueccom
npoyecc

BOSMYLLEHME, UCXOASLLEEe N3 OKpYXatoLLlen cpeabl

MOHWUTOPWHT, OLIEHNBaHWE, ONTUMU3aLINS
BMELLATENbCTBO YenoBeKa
usmepeHue, noacyeT

oLleHKa, TEKYLLUIA KOHTPOIb, ynpaBneHue 6e3 obpaTHoW CBA3W, ynpaBrieHne ¢ 06paTHoii

CBSA3bt0, ONTMMMU3ALWS, 3aLmUTa
VHAWKaUUA, CUrHanu3auus, peructpaums

perynupoBaHue, KoMmmytauuna
MHCTPYKLNA
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BIEMENE Do 351-15-15 divergence de sélection de séquences 351-16-27
début divergence de séquences simultanées 351-16-29
début de séquences simultanées ........ 351-16-29 domaine
décalage régulation par domaine partagé........... 351-17-43
principe de décalage..............c.eeuvvnen.. 351-14-02 dosage
temps de dosage de dérivation............ 351-15-19

temps de dosage d'intégration............. 351-15-14
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durée elément de transfert invariant
durée d'établissement .........ococveveenenn.. 351-14-43 dans le temps.........ooinns 351-15-04
. élément de transfert linéaire ................ 351-15-03
dynamique
paramétre (d'un systéme dynamique).. 351-11-03 élémentaire
opérateur logique binaire élémentaire . 351-16-09
E encadrement
EBSB encadrement..........cccvevevevennennnnnnninnnnnn. 351-15-28
stabilité EBSB .........cccoevvveeeereireeian 351-14-12 enregistrement
écart enregistrement .........occecvevvveeeeniiineenes 351-18-27
BCAM ..vviviiieicie et 351-12-15 entrée-sortie
écart de régulation ...............cccccoun...... 351-14-13 matrice d'entrée-sortie ......................... 351-12-34
écart fle statisme.......cccccoevcvvviieeeeeniins 351-14-14 entrée
échantiflonnage entrée dynamique ... s .veeeeen e Nl 3p1-16-12
période d'échantillonnage..................... 351-17-16 matrice d'entrée ... .o CONG NS . 3p1-12-30
réguldtion par échantillonnage 351-17-15 variable d'entrée..¢...\. N NN 51-12-03
échantiflonné équation(s)
signal échantillonné ...............ccco........ 351-12-25 équation cargcteristiqie. \y... N ... b1-14-64
échantiflonneur p1-12-28
écharftillonneur.........cccccoeeviivieeeeeniins 351-15-31 3pl-12-29
échelor]
réponke & un €chelon ............coo.cooee.... 351-14-29 3pl-11-11
réponge unitaire a un échelon..............
stabilifé de la réponse a un échelon .... 3 3p1-14-39
tempq de réponse & un échelon........... 3p1-14-40
élémen 3p1-14-62
élémgnt a action par dérivation............
élémgnt & action par intégratiop.......... 3p1-12-22
élémdnt & action proportionn€ 3p1-12-08
élémgnt a action proportiganelle estimation
et par dérivation......... ...\ A estimation d'état...........ccoeerrrirerenennn. 351-17-28
élémegnt a action ti nelle estimation des perturbations................ 3p1-17-39
et par intégratiof..... 2. <o S e e
élémgnt a action propgrionpele eta'bh. ol L
intéfrale et derveeA ... .. X régime établi ..........cccovvveeeeeiiiiiiiienee 351-14-08
élémgnt d'avance ...\ N oeeDeer -15-06 etablissement
élémdnt binairede retard\.. S 351-16-15 durée d'établissement..............cc.......... 3b1-14-43
élémgnt bistable...... N ... 351-16-11 étape
édlémdntde cammande fitfal .\, 351-18-57 AP . 3p1-16-23
elémgnt descommgtations.....2............ 351-16-02 état(s)
élemgnt D..... 0" oo\ e 351-15-15 équations d'état........ccceevrvereercnreninennnn 3pb1-12-28
lémgnt | . .S 0N G  eeen 351-15-10 estimation d'état.........c...ccoeevicvrerinnnn. 3p1-17-28
élémgnt de-maintien.............ccccceeeeeen. 351-15-32 graphe d'état...........cccceveviiveeviiieeneen, 3p1-13-10
élémgnt'dé mémoire ........oooeeeeeeienene.. 351-16-10 régulation a rétroaction d'état .............. 3p1-17-22
ElEMeNnt P.....oovvviiiii 351-15-07 signal d'état.........ccccccveeeeriieeeiciree e 351-12-41
élément PD 351-15-18 table d'états.........cccvevvceieeviieeeeee e 351-16-06
élément Pl................. 351-15-13 table des transitions d'états ................. 351-16-18
élément PID 351-15-21 variable d'état..........cccocecveeviiieeiiiieees 351-12-27
élément & plusieurs positions 351-15-22 étendue
élément & deux positions ............c........ 351-15-23 étendue de MeSUre.......ovvveveve, 351-12-35
éléement a trois positions ...................... 351-15-25 étendue de régulation ............cceeveueeee. 351-12-37
élémentderetard.................... 351-15-05 étendue de la variable perturbatrice .... 351-12-40
élément de surveillance de limite.......... 351-15-29 étendue de la variable de référence ... 351-12-38
élement a temps Mort ... 351-15-33 étendue de la variable réglante............ 351-12-39
élément tout-ou-rieN..........ccecvvvvieenennn. 351-15-24 évaluation
élément de transfert..................co.o.... 351-15-02 EVAIUALION. ... 351-18-28
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exécution fréquence de convergence de gain...... 351-14-57
signal de fin d'exécution....................... 351-12-42 fréquence critique ..., 351-14-59
expert lieu de la réponse en fréquence........... 351-14-55
SYSIEME EXPEIt....cveererrrerereeceererereeees 351-11-28 réponse en fréquence ..................... 351-14-47
réponse en fréquence en
= boucle ouverte ..........cccoeeiiiiiiiiiinnn, 351-14-56
fermé(e) G
chaine d'action fermée...............cccoe... 351-17-03 )
commande en boucle fermée .............. 351-17-01 93”} .
flux d'action fermé 351-17-04 fréquence de convergence de gain...... 351-14-57
iwe o= 351-14-48
litre aaindiaction nar darivation 351-15-20
) gain-graction-pardervatior———— 3
filtre de Kalman .........cccocovveviecciinieene 351-17-55 gain 10garthmique........... LS £1-14-49
fin i 3
] ] marge de gain ..........., e\ aeee . X b1-14-60
fin de(sélection de séquences 351-16-28 rEpPONSE €N gain ..., AN e\ odn b 51-14-51
fin de|séquences simultanées ... 351-16-30 grandeur
signal de fin d'exécution....................... 351-12-42 (grandeur) vafiabie £1.12-01
final
élémgnt de commande final................. 351-18-57 £1.13-10
fini
autonmate fini ........cccoceeeeiiiii 351-16-21 361-18-15
fixe
commnjande & programme fixe ..............
floue
commlande avec logique floue ............. 351-17-54
flux
flux d act!on fermé 351-18-12
flux dfaction ouvert
fonctior|(s) 351-17-33
comnfande séquentielle € h .
dU [rocessuS .......oeve e NN umaine , |
comnjande séqu intervention humaine.............ccccccceeeee. 3b1-18-30
du temps .........N hystérése
fonctipn d'appartenancg NYStErese ......ccoovvviviiiie e, 3p1-14-22
fonctipn de comm hystérésis
fonctipn descriptive 351-14-62 NYSEreSIS...cccvviiiiiiie e 3p1-14-22
fonctipn de saftie 351-16-20
fonctipn de.transfert 351-14-07
fonctip ([0]12.N0 SRR 351-16-19 |
séqugnce de~foncions\mpudsion........ 351-14-36 T O 351-15-10
fonctiornel identification
b|0C'f )nctlonqel .................................... 351-13-02 identification (d'un systéme) ................ 351-14-03
L L 351-13-01 identification des parametres............... 351-17-36
fonctiop_nement _ impulsion
conditions de fonctionnement............... 351-18-33 séquence de fonctions impulsion......... 351-14-36
fonctionnement automatique 351-18-04 . .
) impulsionnelle
fonct?onnement man_uel """"" e 351-18-03 réponse impulsionnelle unité ............... 351-14-32
fonctionnement semi-automatique........ 351-18-05 indicati
mode de fonctionnement ..................... 351-18-02 mir:gizlaiir;n 351-18-25
point de fonctionnement....................... 351-14-10 dice
fourchette |n. IC?
fourchette 351-15-27 indice de performance ............cccccceee.... 351-14-15
e - dividuel
. . niveau de commande individuel........... 351-18-14
courbes de réponse en fréquence........ 351-14-53 ] 'IV . ndiviau
fréquence & =TT .....cooovvvrvirrrereieinnnnns 351-14-59 inférence o
fréquence de cassure .............cccco....... 351-14-54 MOLEUF AINTEIENCE wvorrovvvsssvvvssvves 351-11-30
informationnel

parameétre informationnel..................... 351-12-17
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insensibilité linéaire
zone d'insensibilité ............ccoociennneenn. 351-14-21 élément de transfert linéaire ................ 351-15-03
instantanée systéme linéaire ...........cccocceevencienn. 351-11-04
valeur instantanée...........cccccevvvvevvvennnns 351-12-13 linéarisation
instrumentation |inéarisati0n .......................................... 351-14-26
instrumentation ...............ccoeevieieiinnnn, 351-11-31 logarithmique
intégrale gain logarithmique...........cc..cceevviinnnens 351-14-49
élément a action proportionnelle, logique
Integrale et dérivée.......ccccceeeeviiinnnnnn. 351-15-21 commande avec logique floue.............. 351-17-51
saturation d'lntegrale ............................ 351-14-25 opérateur logique binaire élémentaire. 351-16-09
intégration
coeffigient d'action par intégration........ 351-15-11
constante de temps d'intégration.......... 351-15-12 magnétique
élémE nt é aCtiOn par intégration ........... 351-15-10 amplificateur magn i b1-18-52
élémgnt & action proportionnelle o
et par intégration ..........ccocceveevieeeenne 351-15-13 mz;gzqeennt de -1-15-32
tempgq d'action d'intégration.................. 351-15-14 régulation d E1-17-17
tempq de dosage d'intégration............. 351-15-14
intelligence L
3p1-18-31
intelligence artificielle.............c.ccoceee 351-11-26 i
interfacg 3p1-18-03
INErfYCE ..oovviiiiiiiiiieie e 351-11-23
interfgce de processus.............ocuvvveee.. 35
interne 351-14-60
régulgtion & modele interne ................. 351-14-58
intervalle
intervalle de mesure..........cccccooeeeninnns 351-12-34
interverjtion 351-12-30
intervention humaine....... AN matrice de SOrtie .........ccevveeveeeeniiniinins 3p1-12-31
invariart matrice du SySteme........cccceeevcvvveernnnnen. 3p1-12-32
elgme nlt dte transfar e matrice de transition..............cccccoveven.... 3p1-12-33
ang le temps..\\....2..... o
systéime invariant dan m?n,wowe o L
élément de mémoire .........ccccceeeeeeeninns 3p1-16-10
mémorisé
Kal commande a programme mémorisé.... 3p1-18-20
?il?r]:rc] e K 351-17-55 ordre MEmMONISE.......ccccvvvevivieeeeiiieeeeee 3p1-16-32
.............. mesurage
MESUIAGE ......ceevviiriiiiiiiiiiiiceeieeeeeeeieieaes 3p1-18-22
libre mesure
commandeibre 351-18-06 étendue de mesure..........ccccceeeeeeeeenne 3p1-12-35
) transducteur (de mesure) 3p1-18-43
Ilel:'leu dSSTaCTES TSTIES intervalle de mesiire 3b1-12-36
lieu de la réponse en fréquence.......... 351-14-55 minimal o
ligne systéme a déphasage minimal ............ 351-14-66
ligne d'action ............cccoeueevreerienersieenenns 351-13-03 modale
limitation régulation modale ............ccccceeiiininnenn. 351-17-29
imitati
régulation de limitation ......................... 351-17-41 mode . o
limite algorithme a mode différentiel.............. 351-17-50
14 . . algorithme & mode de position............. 351-17-49
élément de surveillance de limite......... 351-15-29 gor . posH
signal de limite 351-12-45 mode de fonctionnement ..................... 351-18-02
te?nps imite._________ 351-16-37 régulation en mode alternatif ............... 351-17-42
valeur IMIte ..........ccoouvvrvieieeieeieiienns 351-12-46 modéle
limité 0010 [=] [ 351-11-20
mite régulation a modele interne ................. 351-17-27

ordre limité dans le temps.................... 351-16-35
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ordre
modu'ation Ordre ..................................................... 351-16-31
action par modulation.............c..ceeevennes 351-14-35 ordre conditionnel ...............c.cooeiiennn 351-16-33
monostable ordre limité dans le temps.................... 351-16-35
MoNOStable ..o 351-16-14 ordre MEMONISE.......cceevviverieeiiieeieeeen 351-16-32
montée ordre retardé .........ccocoeevieeniieiiienee 351-16-34
temps de MONtée ...........c.cccvvevereeuenen. 351-14-41 oscillation
mort(e) amortissement (d'une oscillation) ........ 351-14-27
élément & temps MOrt ............c..cceven.e. 351-15-33 ouvert(e)
LOMPS MOM ..o ereeereeereseeeereeeeens 351-14-45 chaine d'action ouverte..............cccoceuee 351-17-05
temps mort équivalent......................... 351-14-40 commande en boucle ouverte.............. 351-17-02
ZONE MOME ..o, 351-14-21 flux d'action ouVert........... g e 3p1-17-06
moteur réponse en fréquence
en boucle ouverte.. b1-14-56
moteyr d'inférence ...........ccocceeeiiiinenns 351-11-30 >
multipogition
réguldtion multiposition .............c.......... 351-17-14 P
multivatiable élément P 51-15-07
réguldtion multivariable ........................ 351-17-30 )" 3E1-18-34
systéme multivariable...............cccoovveen. 351-11-06 351-18-35
N 351-13-08
£1-13-
naturelle
caracféristique naturelle d'un systéme. N
Nichol 3p1-18-09
ichols
diagragmme de Nichols ..........cccccceeeenn. |
) 351-17-36
niveau s
3p1-12-17
niveayl de commande............ZJ\....... 361-11-03
niveaE de commande de gro 361-17-37
niveay de commande indjvi 361-11-07
niveayl de commande de [p
L ) parcours
numerig l:g-analog| retard de parcours..........cccceevvveeeninnenn. 3p1-14-46
convgrtisseur numexique
. partagé
numerig ued 3 régulation par domaine partagé............ 351-17-43
Cf)mrlr?n € numgrl : ""t 361.17-47 régulation a temps partagé .................. 351-17-48
réguldtion numpériquendirecté -17- i
signal numeérique..... 23 - 0 351-12-19 passive . |
Nvauisi panne passiVe...........cccceeeeeeiiiieieeneennnn, 351-18-35
yquis
diagramme~de NYQUISK... > Avvveeeennn. 351-14-55 P[? B |
Element PD ......cceeeviiiiiii e, 351-15-18
performance
observabilfe indice de performance ............cccccee.n. 3b1-14-15
q
observabitité 3541114 période
observateur période d'échantillonnage..................... 351-17-16
obServateur ............ocoveveveveveeeeeeiea, 351-17-25 permanent
observation régime permanent..........c.cccoeecvvvveeeeenn. 351-14-08
régulation basée sur l'observation ....... 351-17-26 perturbations _
opérateur estimation des perturbations................ 351-17-39
opérateur logique binaire élémentaire . 351-16-09 perturbatrice . .
opération étendue de la variable perturbatrice .... 351-12-40
FZ)pération booléenne 351-16-08 variable perturbatrice ............ccocveeee. 351-12-10
opérationnel pr;s; se dans le plan de phase 351-14-06
amplificateur opérationnel.................... 351-18-51 Y P PRASE .coovvvese
il marge de phase...........c......... 351-14-58
optimale réponse en phase 351-14-52
régulation optimale...........ccccceeviiennenns 351-17-34 P P
optimisation
optimisation..........ccccveveeee e, 351-18-29
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phénomene programme
phénomene de saut ..........cccceeeviveeennnns 351-14-24 commande a programme cablé............ 351-18-18
PI commande a programme fixe .............. 351-18-19
ElEMENT Pl....ooiieiccecsces 351-15-13 commande a programme mémorisé..... 351-18-20
PID programme heuristique..............cc....... 351-17-54
IEMENt PID ..ooovvvoveeeeseeeone 351-15-21 Programme temporel........................... 351-18-10
placement programmée
placement des PolES ..........co.oevvevrvvne, 351-14-65 commande programmeée...................... 351-18-17
plan progressive
analyse dans le plan de phase ............ 351-14-06 action progressive............eevevvvveveeininnnns 351-14-34
plusieurs proportionnelle
élémgnt a plusieurs positions............... 351-15-22 bande proportionnelle d'u p1-15-09
. b1-15-08
point b1-15-07
point fle branchement .......................... 351-13-06 i
po?nt e fonctlonhement ....................... 351-14-10 -1-15-18
point fle sommation 351-13-05
polaire 51-15-13
diagrgmme polaire ............ccceeeviiieennnn 351-14-55
placement des poles.........ccccccvvevneennn. 351-14-65
pompage
pomphge (en commande
autgMmatique) .......eeeeeeeeeeeieiiiiieeeeenn 3p1-12-24
positior|(s)
algorithme a mode de position.............
élémgnt a plusieurs positions
élémgnt & deux positions .......A........ 3p1-14-63
élémgnt & trois positions ......0 . yrfipe
stabilité de la position de pepos.: réponse de rampe...........c.cococovrevrnnn. 3p1-14-33
positi(.)hneur rapport
positipnneur de v@ régulation de rapport..........cccoccvvveennnen. 3p1-17-21
prédictipn réaction
prédigtion (en commapd chaine de réaction .............c.cccovvven.. 3p1-17-08
aulgmatique) ....C....\-> régulation a réaction distribuée............ 3p1-17-24
prescrite signal de réaction............ccccvevevevennnen. 3p1-12-23
valeuf prescritg...... e by .. 351-12-14 variable de réaction................cc.c.......... 3p1-12-07
principe , réarmement
principe de A A 351-14-02 circuit de réarmement..............c........... 3p1-17-59
[.)I’IFI]CI he de SUPRIPOSItIoN ... ccevveeeennn. 351-14-01 réceptivité
priorite FECEPLIVILE .....ei e 3p1-16-25
PO o e 351-18-21 recouvrement
proces" ue IC\,UUVICIIICIIt ....................................... 3:}1'15'27
calculateur de processus .............ccueee 351-18-37 redondance
commande de procgssus ............ s 351-18-01 redondance (de moyens) ............... 351-11-22
commande séquentielle en fonction L
dU PrOCESSUS........eeveceereeiceeiceeneriaen, 351-17-57 référence _ o
interface de processus 351-18-38 étendue de la variable de référence .... 351-12-38
niveau de commande de processus ... 351-18-16 variable de reférence ........................... 351-12-06
PrOCESSUS.....vveeeeeirieeeeiiieeeeitieeeeeitieee e 351-11-18 reg,lrr}e o
systéme de commande de processus . 351-18-36 régime établi ..., 351-14-08
régime permanent.........cccceeeveveeeesneenennn 351-14-08
programmable h e 351-14-04
automate programmable.............. ... 351-18-41 (régime) tranSioire. ......ooovvvvvvvennnes Sl
régulateur programmable 351-18-40 registre
TEQISIIC .ottt 351-16-16

programmation
Programmation ..........ccceevveeveeeeeesennnn 351-18-11
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réponse en fréquence
en boucle ouverte..........ccocoeeeviieeens 351-14-56

réglante réponse en gain .........c.ocoeeeeeveeeiceiennns 351-14-51
étendue de la variable réglante............ 351-12-39 réponse impulsionnelle unité ............... 351-14-32
variable réglante..............coooevevevevennns 351-12-09 réponse en phase ...........c.coceennninnns 351-14-52

réglée réponse de rampe............... 351-14-33
variable réglée.........c.ccooveveveeerenenennn. 351-12-05 réponse temporelle 351-14-05

regles répo_n_sle unitairfe aun é‘chelo'n .............. 351-14-31
commande a base de regles................ 351-17-53 stabilité de la reponse a un échelon ... 351-14-30

temps de réponse a un échelon........... 351-14-42
régulateur
bande proportionnelle d'un régulateur . 351-15-09 repos N
FEQUIALEUT ... 351-17-11 stabilité de la position de repos .......... 351-14-11
régulateur programmabile..................... 351-18-40 retard

régulatipn (?I(,ament binaire deretard. ——........... 3p1-16-15
bouclg de régulation.............c.ccccueeneee. 351-17-10 element de retard........ oo N p1-15-05
caracjéristique de régulation retard de parcours.... p1-14-46

d'ur| systéme commandé .................. 351-14-17 retardé

comnjutation de régulation................... 351-17-44 ordre retardeé . ......\.....\...MQm et b1-16-34

écart fe régulation ............cceccvvvieeneenn. 351-14-13 rétroaction

etendpe de régulation ...............c...e.... 351-12-37 régulatigre b1-17-22

régulgtion avec action anticipatrice....... 351-17-09 351-17-23

régulgtion adaptative.............ccceeevveeene 351-17-35

régulgtion basée sur l'observation ....... 351-17-26 351-17-38

réguldtion en cascade..........c.ccceeeenneen 351-17-19

régulgtion continue............ccceeeevivneennns

régulgtion de correspondance .............

réguldtion décentralisée...............c..... 351-14-20

régulgtion par domaine partagé............ 351-14-25

réguldtion par échantillonnage.............

régula t?on hiér_arghique 361-14-24

régulgtion de I|m|.tat.|on ............ Muvegarde

r?gule t!on de maintien...., SAUVEQArde ...ccovvvvieeiieeeeieee e 3p1-18-32

réguldtion modale .........

régulgtion en mo schéma

réguldtion a modélnirfle schéma fonctionnel........................... 3p1-13-01

régulgtion multipositig secondaire

réguldtion multivari régulation secondaire............cccceevruneenn. 3p1-17-20

régulgtion numeér sélection

régulgtion optimale. SO M\ .. .. 351-17-34 divergence de sélection de séquences 3p1-16-27

régulation de raRPORte. -7 .. Neeervrrreennns 351-17-21 fin de sélection de séquences ............. 3p1-16-28

régulgtioma ré iStbUée............ 351-17-24 sélection de séquences...............cec..... 3p1-16-27

réguldtion a ré i otat........oee 351-17-22 semi-automatique

réguldtion a rétroaction de sortie ......... 351-17-23 fonctionnement semi-automatique....... 3p1-18-05

régulgtion ¥oBuUSte .......ccccevvvieeeiiiiieens 351-17-38 semiconducteur

régulgtion-Secondaire 351-17-20 dispositif & semiconducteur ................. 3p1-18-53

régulation a temps partagé .................. 351-17-48 sens

vanne de régulation.......................... 351-18-58 sens de I'action ...........coeevevrveernnenns 351-13-04
répartis _ sensibilité

systéme & parametres réparts............. 351-11-07 sensibilité des paramétres.................... 351-17-37
repliement séquence(s)

repliement spectral............cccceeeviiirenns 351-12-26 convergence de SEQUENCES................ 351-16-28
réponse convergence de séquences

courbes de réponse en fréquence ....... 351-14-53 simultanées.........ccccoveiviieee e 351-16-30

lieu de la réponse en fréquence........... 351-14-55 début de séquences simultanées ........ 351-16-29

réponse en amplitude ..........cccoccvvveennee 351-14-51 divergence de sélection de séquences 351-16-27

réponse a un échelon ...........ccccccceene 351-14-29 divergence de séquences simultanées 351-16-29

réponse en fréqUENCE ..........ccceecvveeeennes 351-14-47 fin de sélection de séquences ............. 351-16-28
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contrd 351-18-13 51-12-31
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NEULTAL ZONE oo 351-15-28 OULPUL MALFIX ..o 351-12-31
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fixed set-point control............ccccccoeuueee. 351-17-17 unit pulse response........ccccccceeeeeceeenns 351-14-32
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351-15-23 range
351-14-11 control range ..o N Ne e e N b1-12-37
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reset
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