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1. PoZadavky na mikropocitacové fidici systémy mechatronickych systéma. Blokové schéma
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jednoprocesorového a viceprocesorového systému, popis zdkladnich blokd. Hardwarové reseni
fidiciho mikropocitace.
Snimace veli¢in v mechatronickych systémech — snimace proudu, napéti, otaéek, polohy. Uprava

vstupniho analogového signalu pro Cislicové zpracovani — zesilovace, omezovace, analogové paméti
(S/H obvod), A/D, D/A prevodniky.

Vyvojové prostiedky pro tvorbu aplikacniho software. Sestaveni programovych modul(, vzajemné
vazby. Rozdéleni strojového ¢asu. Komunikace s nadfazenym systémem a klavesnici. Sériové
rozhrani.

Popiste zakladni principy a funkce ovladani primyslovych robott, sourfadné systémy, rezimy rucniho
ovladani, reZzimy provozu, také vysvétlete pojem TCP a postup pfi ru¢ni definici nastroje.

Jaky je ucel tvorby simulace pohybu primyslového robotu, co vse Ize ze simulace ziskat, co je
digitalni dvojce a k ¢emu slouzi.

Popiste zakladni bezpecnostni principy a bezpecnostni prvky, pouZivané v priimyslové automatizaci a
robotice.

Soucasné trendy ve vyvoji robotl a mechatronickych systéma.

Pozadavky na polovodi¢ové ménice pro mechatronické systémy, pozadavky na vykon, zesileni a
dynamiku ménice, zakladni typy ménic¢l s ohledem na charakter vstupnich a vystupnich velicin.

Rizené usmériiovace, jejich schémata zapojeni a princip &innosti, vlastnosti p¥i napajeni
stejnosmérného motoru, statické a dynamické pfenosové vlastnosti fizeného usmérrfovace.

Napétové stfidace jednofazové a trojfazové, schémata zapojeni a princip ¢innosti, vlastnosti pfi
napajeni zatéze s charakterem R, R-L a obecny motor (R-L-Ui), vliv nulovych diod na chovani
napétovych stridac.

Zpusoby fizeni vystupniho napéti stfidacu, zdlvodnéni nutnosti fidit velikost vystupniho napéti,
komparacni a vektorova modulace vystupniho napéti stfidacli, dvouhodnotové fizeni vystupniho
proudu.

Nepfimé ménice kmitoctu, jejich struktury, zakladni bloky a vlastnosti ménicu, ¢tyfkvadrantovy chod
nepfimych ménicd kmitoc¢tu napétového typu.

Spinaci polovodicové soucastky pro vykonové polovodicové ménice, klasifikace, vlastnosti
jednotlivych struktur a vhodnost poutziti v jednotlivych typech ménica.

Zakladni struktury hydraulického obvodu, systémové parametry, fidici prvky, hydromotory, rozdéleni
vlastnosti, moznosti fizeni.

Rizeni hydraulickych pohoni, zakladni struktura regulovanych hydraulickych obvodd, fidici ventily —
regulacni ventily, servoventily, vlastnosti, charakteristiky, hydromotory — vlastnosti.

Polohové servomechanismy — prvky polohového servomechanismu, blokové schéma, zpUsoby fizeni.
Méreni polohy, fidici systémy.
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17. Tlakové a silové servomechanismy — struktura hydraulického obvodu, blokové schéma. Méreni
regulované veliCiny, fidici systémy.

18. Rychlostni servomechanismy — fizeni rychlosti pfimocarého hydromotoru, otaéek rotacniho
hydromotoru. Mérfeni regulované veliCiny, fidici systémy.

19. Stejnosmérné regulované pohony. Dynamické chovani stejnosmérného motoru pfi zméné napéti a
magnetického toku. Statické a dynamické vlastnosti akénich ¢lend. Regulace mechanické Uhlové
rychlosti bez podrazené smycky proudu a s podfazenou smyckou proudu. Regulace polohy — linedrni,
Casoveé optimalni.

20. Sttidavé regulované pohony. Zakladni typy stfidavych motord, jejich principy a vlastnosti. Zakladni
zpUsoby fizeni otacek a momentu stfidavych motord pomoci frekvence a velikosti napajeciho napéti,
odporové fizeni, princip vektorového fizeni a pfimého fizeni momentu.
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