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Abstract. The topic of this paper is the realisation of the mathematical model of the proportional pressure valve 
using the programme MATLAB – Simulink. The function of the valve is explained using the structure scheme. 
The basic mathematical equations that describe the static and dynamic properties of the valve are shown. The 
structure of the realised mathematical model is presented using the blocks of the Simulink programme. The 
realised  model is numerically stabile and allows the simulation and analysis of the dynamic behaviour of the 
valve, to analyse the influence of the different constructions parameters on the dynamic response of the valve. 
The results of the simulation are shown.  
 
 
Úvod 
V ���������	 
�	 ������	 ��������	 �����������	 ������	 ����������������	 ���������	 �������	
v ���������	 ��������	 ����� 	 –	 !�������"	 #�	 ��������	 ������	 $�����	 �������	 �	 �������	
���������	����%	
�	������	���������	�����������	������&	����'	()�	���������	� programi 
!�������"	 !�������	 �)*������	 ����)	 ������������	 �����	 �	 ��%(��)	 �%��+��'��	 ���������	
�������'��	������%	
���	�����)	� ���$����	����(�"	�����	���+,�
�	����'�	�)������'��	
vlastností ventilu. 
 
Popis funkce ventilu   
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����������������	�������&	 
���+	/�����	 
�	��	�)�������	��������	0	��������	��+��������	
hodnotu tlaku p v ���������	��	�������	������	iw"	#�%������	������	iw cívkou vznikne síla,  
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�����	 �����	 ��+����	 ��	 �����"	 #����	 �����������������	 ����	 �%��(�	 ��	 ��+����	 �'������	
�)���������	 ����	 5������	 �)�����������	 �	 �)����)�������	 ���+�)6&	 �����	 ��	 �����	 ��+����	
�������"	 4 ���������	 ��+���������	 �����	 p	 ��
��	 �����������	 *�������	 ��	 �����)&	 ��)	
velikost rozkrytí x1	(���	������&	+�	�����'	�)��������'	�����	(���	���������	��+���������	
�����"	#��)(	*�������	 
�	�����	�������	(������	 ���	�����'��	 ������	p a tlakem p1 v prostoru 
V �	 �����	 ��������	 ���+��)"	 7)���������	 �����)	 �������������	 �������	 	 .	 �	 8	 �����	
s �)��������'�	 �������	 ���������
�	 �������'	 �����&	 ������	 �������	 �%+���	 �����	
�)�����������	������	��%�������	��%���	��+���)	�����	����	p. Výsledné dynamické i statické 
����������	 �����	 �����	 ��	 ���������	 ����	 .	 �	 8&	 ���������	 ��+���)&	 �������	 ���+��)	 �	 ���*���	
�������������	��������	�������"	����'�	
�
���	�����	�������	���+���	�����������	������" 
 
 
Matematicko-fyzikální analýza ventilu 
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Elektromagnetická síla Fi	
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1(�"8	 ����,�
�	 ���������	 �����������	 ������&	 
���+	 ��(�����)	 odpovídají realizaci 
��$������������	 ������	 5.6&	 586&	 5=6&	 5>6	 �	 5?6"	����������	 ������������	 $��������	 ���������	
()��	 ����������	 ������	 ��(����"	 1(�"=	 ����
�	 ��(�����	 ���	 �'�����	 �������	 �����	 �	
v ��������	0"	1(��(��	��	�������	����)	p1 a p2 v prostorech V1 a V2. 
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Obr.4 Submodel šoupátka ventilu 
 
Na obr.4 je ukázána realizace pohybové rovnice šoupátka s ���+������	����%"	 
 
 
Výsledky simulace 
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1(�"@	#�%(��	�����	�	���	�������	����	��������	������	z hodnoty 0.3 A na 1.2A 
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šoupátka xs&	 ����)��	 <.	 �	 �����)	 ��+���)	 <8	 ���	 �������	 ����	 �����	 ��	 �����tu cca 3,7 
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�	 ����'�	 �)������'��	 ����������	 ��������,�����	
����������������	 ���������	 �������"	 D���	 ���������	 �)�+���
���	 ��+����	 ����()	 ��(�����%	
vychází z realizace uvedených základních diferenciálních rovnic. Model respektuje existující 
����������)	�������"	#�����+�	�)���������	�������)	������	������'��	�������)	0&	0.	�	08	
���	
velmi malé a model lze charakterizovat jako tuhý systém, získalo se numericky stabilní 
��*���"	 #��������	 �����	 �	 �����	 ��*���	 �'�������	 �����	 EFGHD.BI?>H8B8=JJJ.. 
K����������&	 ��������	 �	 �����	 ���+��'��	 �)������'��	 �)����%	 �'��(��-dopravních 
������<%K" 
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