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1. Chyby a nejistoty méreni, rusivé vlivy a jejich omezeni.

2. Méfici pristroje a osciloskopy.

3. Komunikace - principy, (komunikacni protokol), pfistupové metody, rychlost pfenosu. RS232, 422,
48, SPI, 12C, USB, CAN, LIN, Profibus, FireWire, Ethernet.

4. Styk mikropocitace s analogovym prostfedim. Analogovy vstup, analogovy vystup (moznosti),
Cislicové vstupy a vystupy, Citacovy vstup.

5. Struktura mikrokontroléru, jeho subsystémy, podpora pro ladéni.

6. Senzory pasivni, aktivni - odporové, kapacitni, ionizacni, magnetické, fotoelektrické, ultrazvukové,
termoelektrické, fotoelektrické, indukéni, piezoelektrické.

7. Akeéni Eleny - elektrické, hydraulické a pneumatické. Piezoaktuatory.

8. Typy A/D prevodnikli — komparacni (paralelni A/D pfevodnik), kompenzacni (A/D prevodnik
s postupnou aproximaci), integracni prevodnik, s dvojitou integraci.

9. Prevod spojitého signalu na diskrétni. Aliasing- vznik, prevence. Vybér vhodného typu A/D
prevodniku. Blokové schéma karty A/D prevodniku, popis jednotlivych ¢asti.

10. Tenzometrie- princip, zakladni vztahy. Dratové tenzometry. Druhy metalickych odporovych
tenzometrickych snimac, pouziti. Polovodicové tenzometry, vlastnosti, vyhody a nevyhody.

11. CtvrtmUstkové, plimistkové zapojeni, zakladni vztahy, kompenzace teplotnich chyb. PIny most,
zakladni vztahy, porovnani citlivosti s ¢tvrtmostem a poloviénim mostem. Rovnovaha mUstku,
kompenzace rozvdzeného mustku.

12. Tenzometrické méreni tahu, ohybu, krutu, vztahy. Vliv nesouosé instalace tenzometru na vysledné
méreni, zplsoby mozné kompenzace.

13. Primyslova PC - specifika, spolehlivost, monitorovani stavu, redundance, typy. Bezpecnost
a diagnostika Fidiciho systému (mistni, a dalkovd). Metody ovliviujici spolehlivost RS zaloZzeného
na IPC.

14. Binarni vstupy/vystupy (véetné optooddéleni) - typy primyslovych zapojeni.

15. Analogové vstupy/vystupy - typy pramyslovych zapojeni. Proudova smycka.

16. Zakladni typy krokovych motord, jejich vlastnosti, charakteristiky, vyhody a nevyhody. ZpUsob fizeni
krokovych motori v otevieném servosystému (bez zpétné vazby polohy). Blokové schéma.

17. ZpUsoby buzeni fazi krokového motoru. Princip mikrokrokovani, jeho vlastnosti. Charakteristiky,
dimenzovani pohonu s KM.

18. Stejnosmérny komutatorovy motor, nahradni zapojeni, zakladni vztahy a charakteristiky.

19. Senzory otacek, polohy (kontaktni/bezkontaktni), relativni/absolutni.

20. Méreni naklonu, zrychleni, mozné senzory (gyroskopy, akcelerometry, inklinometry), princip méreni,

pouziti.
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