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Nazev

Predmeét

Kombinacni logické obvody — Princip ¢innosti kombinaénich logickych obvodi.
Kodéry, dekodéry, multiplexery, demultiplexery. Popis funkce, zakladni aplikace.

Mikroprocesory a mikropocitace — Rozd¢€leni procesord, zakladni architektury.
Zakladni charakteristika jednoCipovych mikropocitact. Architektura, pamétovy
prostor, ALU, systém pieruseni, sbérnice, periferie.

430-
2203/06

Vykonové polovodicové systémy pro napajeni elektrickych pohonii — Pulzni ménice.
Pfimé a nepfimé ménice kmitoctu. Zakladni principy, zakladni aplikace a zplsoby
fizeni.

Stejnosmérné motory — Provedeni, princip ptsobeni, konstrukéni uspotradani,
zékladni vlastnosti. Mechanické charakteristiky stejnosmérnych motort.

Stridavé motory — Asynchronni a synchronni stroje. Princip ptsobeni, konstrukéni
usporadani, zadkladni vlastnosti. Mechanické charakteristiky.

430-
2309/03

Pasivni elektronické prvky — Rezistory, kondenzatory, civky. Zakladni vlastnosti,
charakteristiky, pouziti.

Aktivni elektronické prvky — Polovodi¢ové diody, tyristory, triaky, bipolarni
tranzistory, unipolarni tranzistory. Zakladni vlastnosti, charakteristiky, pouziti.

Sitové napdjeci zdroje — Pozadavky na jednotlivé ¢asti zdroji. Usmériiovace, filtrace
usmernéného napéti, parametrické stabilizatory napéti, zpétnovazebni regulatory
napéti spojité a impulsni.

430-
2201/05

Ak¢ni subsystém mobilniho robotu — nosny mechanicky subsystém — klasifikace,
vlastnosti, principy. Zpasoby zata¢eni kolovych systémi (Ackermann, smykové),
diferencial, vSesmérova kola

Ridici systémy robotii. Dostupné platformy, pozadavky na vykon, /0 a komunikace,
vybér.

354-
0334/04
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11. Pohonny subsystém. motory v robotice — typy, vlastnosti, charakteristiky, zptisoby
fizeni, drivery, vyber.
12. i . o “ . _
Senzoricky subsystém, déleni. senzory (rotacni), polohy absolutni a relativni,
kvadraturni signal
13. ot Lo Sew oy <
Digitalni vstupy, optooddéleni, priklady zapojeni, parametry, Citace a casovace,
popis, pouziti, parametry.
14. e, o ., S o y y .
Digitalni vystupy, typy, pifiklady zapojeni, parametry, Citae a casovale, popis,| 354-
pouziti, parametry 0507/04
15. o , . T : : .
Shanon-kotélnikav teorém, Chyba aliasingu — vysvétlit, jak vznikne a jak se ji
vyvarovat.
16 Zakladni pojmy z oblasti méficich a fidicich systémi (regula¢ni obvod, prvek,
subsystém, vazby, rovnice fizeni, hierarchickd struktura systému fizeni). Statické a
dynamické vlastnosti ¢lenti méficich a regulacnich obvodu (staticka charakteristika,
prechodova charakteristika, citlivost, TP).
17.
Snimace a prevodniky neelektrickych veli€in, blokova struktura a zakladni rozdé¢leni,
jejich fyzikalni principy (odporové, kapacitni, indukeni, ... , ptiklady realizace).
18 352-
' Zpusoby vyhodnoceni snimact v zavislosti na principu snimace (vyhodnoceni 0330/01
kapacitnich, odporovych, indukénich, ... snimaci).
19. . , o . P PRV
Inteligentni senzory (vnitini struktura, popis jednotlivych ¢asti vnitini struktury,
komunikaéni rozhrani,...).
20. PR Lo o . , . ST
/O rozhrani fidicich systéma v pramyslu (typy vstupnich/vystupnich signali,
struktura a vlastnosti I/O rozhrani, analogové a diskrétni vstupni/vystupni kanaly,
priklad pouziti).




