Studijni obor N2301-2301T034 Pristrojova a ridici technika

Technické prostredky automatického rizeni

1. Méfici fetézec. Nejistoty méfeni. Diskretizace v Case, urovnich. Vzorkovaci teorém.
Unifikovany signal, rozsahy, zatéZzovaci impedance.

2. Vyhodnoceni signalu z ptevodniku, statické a dynamické charakteristiky snimact a
pfistroji. Dynamicka chyba, mezni frekvence.

3. Snimace mechanickych veli¢in, rozmeéry, poloha a jeji derivace. Matematicky popis,
funkce.

4. Méfenti sily, to¢ivého momentu a malych deformaci, druhy a vlastnosti snimaci.
Matematicky popis funkce. Dynamické vlastnosti snimaci.

5. Méfeni kapalin a plynd, hladina, tlak, pritok, druhy a vlastnosti snimact. Principy
méteni a konstrukce snimaci. Vhodnost pouziti jednotlivych konstrukei snimaci.
Matematicky popis.

6. M¢éfteni teploty a tepla, déleni teploméri a jejich vlastnosti (dilata¢ni, odporové,
polovodicové, termoelektrické, bezkontaktni, véetné fyzikalnich principit). Zapojeni
snimacu teploty.

7. Méfeni vlhkosti, metody méfeni, druhy a vlastnosti snimac¢t. Analyza kapalin — hustota,
viskozita, pH, elektricka vodivost. Vhodnost pouziti jednotlivych konstrukci snimaci.
Matematicky popis.

8. Elektromagneticka kompatibilita, $ifeni signalu po vedeni. Sitka pasma, pfenosova
rychlost, Shannon-Kotélnikoviv teorém, ISO normy aktivni a pasivni kompatibility,
mezni frekvenéni kiivky. Metodika pti potlacovani ruSeni.

9. Redlny OZ, zékladni zapojeni, pfevodnik U/I, ofsety, drifty, frekvenéni charakteristika
10. Spojeni pocitae s procesem, piiklady integrovanych periferii, A/D a D/A ptevodniky,
princip funkce prevodniki, metody pro zvyseni kvality prevodu. Cislicovy

vstup/vystup. Napét'ove, proudoveé a vykonové ptizpisobeni.

11. Filtrace signélu, analogové a €islicové filtry, jejich charakteristiky, pfenos v L a Z-
transformaci. HW a SW realizace.

12. Nespojité regulatory 2 a 3 polohové, vliv zavedeni analogové vnitini zpétné vazby na
chovani regulatoru.

13. PID regulator, problémy pii analogové a Cislicové realizaci, filtrace vstupniho signalu.
Experimentalni metody nastavovani parametrd PID regulatorq, (reléova zpétna vazba,
integralni kritéria)

14. Monolitické mikropocitace a vestavéné systémy, komunikace po sbérnici, funkce
jednotlivych komponent procesoru. Programovani mikropocitacovych systémi.
Asembler, jazyk ,,C*“. Metody obsluhy perifernich zatizeni

15. PLC a IEC 1131, SW podpora vyvoje aplikaci, charakteristiky typickych PLC systémi
(Siemens, Festo, Teco, Schneider Electric,...)

16. Navrh aplikace s PLC a vizualizace. Vizualizace a dispecerské fizeni. Zédkladni moduly
Reliance a jejich pouziti.

17. Komunikace v primyslovych systémech, sériovy pienos (synchronni, arytmicky a
asynchronni), kodovani, zabezpeceni dat, model ISO/OSI, pozadavky, ptiklady
(PROFIBUS, MODBUS, ASI, CAN, HART)

18. Stlaceny vzduch/vakuum v automatizaci. Vyroba, uprava, rozvod, kvalita. Zakladni
typy prvkl pro pneumatické aplikace v primyslové automatizaci.



19. Symbolika pneumatickych a hydraulickych schémat. FluidSim a jeho pouziti, tvorba
schématu pro fizeni pomoci virtudlniho PLC a navrh softwarové aplikace pomoci

jazyka GRAFCET.

20. Pneumatické motory a ak¢ni ¢leny. Pohony membranové a pistové . Pneumatické
rozvadécCe, symbolika, konstrukéni typy, aplikacni oblasti. konstrukéni provedenti,
parametry, aplikacni oblasti, zptisoby fizeni; manipula¢ni moduly, polohovaci jednotky

a systémy.

21. Pneumatické systémy. Cleny pro logické operace, &itade, ¢asovade, pamétové bloky,
Quickstepper a jejich uplatnéni pii fizeni, problematika prekryti signalti. Metodika
navrhu, operatorské rozhrani

22. Akéni organy pro procesni systémy, ventily, klapky, kohouty, Soupata - konstrukéni
provedeni, aplikacni oblasti, zptisoby fizeni, Kv soucinitel- definice a vypocet, navrh
regula¢niho ventilu

23. Stejnosmérny (DC) motor. Princip. Napajeni DC motoru, rovnice dynamiky, model,
fizeni otacek, momentu, fizeny usmériovac, stiida¢. H-miistek

24. Synchronni (SM) a krokovy (KM) motor. Princip. Nap4ajeni, charakteristiky, provozni
rezimy, obvody pro napdjeni a fizeni SM a KM, H-mistek

25. Asynchronni motor (AM). Princip. Napdjeni AM, charakteristiky AM, fizeni otacek,
momentu, frekvenéni ménic - skalarni a vektorové fizeni

26. Pohybovy elektromagnet (PE). Princip, funkce, odvozeni sily PE. ZjednoduSeny
vypocet magnetického obvodu pro navrh PE

27. Pohonné a ptevodové mechanizmy v ptistrojové technice. Pfesnost jednotlivych typt a
zpusoby vymezovani vili v pfistrojovych systémech

28. Zéakladni ¢asti spektrometru: funkce, vliv na rozliSovaci schopnost, podminky spravného
pouziti disperzniho ¢lenu; hlavni charakteristiky spektrometru; vznik spektra

29. Michelsontv interferometr: optické schéma, optické drahy v referen¢ni a predmétové
vétvi; aplikace

30. Laser — vznik zafeni, podminky pro laserovy méd vyzatovani; zékladni Casti laseru a
jejich funkce



