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Technické prostredky automatického rizeni

Vestavéné systémy, mikroradic, procesor, paméti, sbérnice (UART, USART, SPI, 12C).

V/V subsystém, Cislicové a analogové vstupy/vystupy, pfizplisobeni Urovni, galvanické oddéleni,
¢itace, ¢asovace.

Obsluha asynchronnich udalosti, ‘polling’, pferuseni, ‘watchdog ‘.

Metody programovani vestavénych systému (textové a grafické programovaci jazyky, ‘rapid
prototyping’).

Nastroje analyzy a popisu Ulohy fizeni pomoci programovatelného automatu, krokovy diagram,
stavovy diagram, sekvenéni funkéni diagram. Stavy primyslovych Fidicich systému a jejich specifika.
Programovatelné automaty. Princip fungovani, cyklus PLC, hardware, typy PLC, mezindrodni
standard CSN EN 61131, zakladni pojmy a struktury. Oteviené PLC platformy.

Jazyky pro programovani PLC dle CSN EN 61131-3, spoleéné zaklady a pojmy - datové typy,
proménné, POU, zaklady jazykd ‘Instruction List’, ‘Structured Text’, ‘Ladder Diagram‘a ‘Function
Block Diagram’. Algoritmy pro systematické programovani sekvencnich a ¢asovych uloh.

Algoritmy a architektury pro fidici systémy. Distribuované fidici systémy. Digitalni dvojce. Principy
Pramysl 4.0. Systémova integrace, hierarchické usporadani ridicich systém.

Zdroje zareni, rozdéleni a prehled typd, spektralni a smérové charakteristiky, obecné a specialni
vlastnosti jednotlivych typQ.

Zareni dokonale ¢erného télesa. Zareni necerného télesa. Fotometrické a radiometrické vypocty.
Optickd vldkna, typy, materidly. Vedeni signdlu vlaknem, mddy. Jevy ovliviujici vedeni svétla
vlaknem. Aplikace (osvétlovaci, komunikacni, méfici).

Detektory zareni, rozdéleni a prehled typld. Obecné a specidlni vlastnosti jednotlivych typua.
Aplikace (zobrazovaci, méfici).

Snimace neelektrickych veli¢in —teplota, sila, poloha, tlak, vihkost, pritok, vyska hladiny.

P&ID diagramy — principy, pfiklady a jejich pouZiti.

Algoritmy fuze signal(i ze senzorl - potlaceni Sumu pouZitim vice senzorl, ‘hlasovani‘ z vice
senzor(l, odstranéni nahlého vypadku nebo zmény signdlu, komplementarni filtr.

Algoritmy validace signdlu ze senzord, samo-validujici se senzory — detekéni a korekéni metody,
casové frekvenéni analyza, analyza hlavnich komponent.

Mechanické vlastnosti elektrického pohonu - pohybova rovnice, mechanické charakteristiky zatéze
a motoru.

Pohony se stejnosmérnymi motory - matematicky model stejnosmérného motoru, zplsoby fizeni,
zpétnovazebni regulace.

Pohony s asynchronnimi motory - matematicky model asynchronniho motoru, fizeni bez zpétné
vazby a se zpétnou vazbou.

Pohony se synchronnimi motory s permanentnimi magnety - matematicky model synchronniho
motoru, zpétnovazebni regulace.

Pneumatické obvody, pneumatické motory, ventily, snimace koncové polohy, zdroje stlaceného
vzduchu (tfida kvality, jednotky pro upravu). Dimenzovani, spotfeba vzduchu a jeho Uspora.
Dynamika pneumatického systému, dosazitelné rychlosti a zrychleni. Synchronizace vice pohon.
Hydrostatické mechanismy. Charakteristiky hydraulickych pohonl. Konstrukce pFimocarych
pohon( a schématickd znazornéni.

Struktura hydraulického obvodu pro dvoj¢inny pohon, systém pro uUsporu energie pomoci dvou
Cerpadel.
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Aplikacni aspekty modelovani, fizeni a umeélé inteligence

Statické a dynamické vlastnosti systému (linearizace, pfechodové charakteristiky, prenos systému,
vyznam pold a nul systému).

Frekvencni charakteristiky linedrnich systéma (fyzikaIni vyznam, syntéza, asymptotické vlastnosti)

Stabilita linedrnich systém( a regulacnich obvod( (definice a vyznam, kritéria stability podle kofen(
charakteristické rovnice, Hurwitzovo a Nyquistovo kritérium).

Laplaceova a Z transformace v analyze a feSeni linearnich diferencidlnich a diferenénich rovnic
systém (definice, vlastnosti, zpétné transformace).

Vlastnosti linedrnich systémi ve stavové formulaci (dekompozice na homogenni a relaxované
feSeni, vyznam matice prechodu, konvolué¢ni integral, médy systému).

Analyza dynamickych vlastnosti nelinedrnich systému (body rovnovahy, mezni cyklus, lokdlni a
globalni stabilita).

Numerické metody pro simulaci dynamickych systému (explicitni a implicitni metody, adaptace
délky kroku, parametrizace ‘solver(‘ v programu Matlab-Simulink)

PID reguldtor, implementace v uzavieném regulacnim obvodé omezeni integrace, anti wind-up,
oSetfeni derivacni slozky, reguldtor se dvéma stupni volnosti

Frekvencni a spektralni ndvrh reguldtor( - bezpecnosti v zesileni a ve fazi, metoda root-locus

Vyuziti metod stavového popisu pfi ndvrhu pokrocilych zplsobl fizeni - Fiditelnost,
pozorovatelnost, stavovy regulator, pozorovatel stavu

Genetické algoritmy v optimalizaci funkci. Fitness funkce, ukonéovaci podminka. GA pro
optimalizaci nastaveni vah neuronovych siti typa MLP.

Fuzzy reguldtory v fizeni dynamickych systému. Postup ndvrhu. Kritéria Uspésnosti fizeni — stabilita
a presnost procesu fizeni.

Pravidlové systémy v inteligentnim fizeni. Pravidlova sit v fizeni sloZitého systému na rozhrani:
automaticky systém / lidsky operator.

Aplikace neuronovych siti v technické diagnostice. Formulace problému. Aplikace konvoluénich
neuronovych siti.

Prostor fuzzy hodnot, pocitani s fuzzy Cisly a lingvistickd aproximace.

Analyza obrazu. Nutnost interpretace. Objekt(y) a jejich detekce/segmentace z obrazu. Pofizeni
obrazu. Pfedzpracovani obrazu bez interpretace.

Obrazy a statistické rozpoznavani. Popis objektd, ziskani priznak( pro statistickou klasifikaci.
Experimentalni hodnoceni klasifikatoru. Matice chyb. ROC kfivka.

3D pocitacové vidéni. Geometrie jedné kamery a jeji kalibrace. Dvé kamery, epipolarni omezeni
neformdlné a algebraicky. Uloha korespondence.

Hloubkové mapy a jejich pofizeni. Stereo, strukturované svétlo, tvar z pohybu. Lidar, radar.
Algoritmus lterative Closest Points. Pfevod hloubkovych map na povrch.

Strojové vnimani jako zpétna vazba. Vizudlni servo (z kamery), zdroje hloubkovych map. Silové
poddajné roboty, fizend mechanicka impedance. Roboty s taktilni zpétnou vazbou
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Konstrukce pristrojové techniky
Metody vypoctli zobrazeni v paraxidlnim prostoru: kulova plocha, tenka a tlustéa ¢ocka, hlavni
roviny, zvétSeni, kombinace tenkych cocek.

Vady zobrazeni (monochromatické, barevné), jejich korekce. Clony a pupily — funkce, jejich vliv na
rozliseni, hloubku ostrosti, aberac¢ni stav.

Zakladni optické pfristroje a jejich charakteristiky: mikroskop, dalekohled (¢ockovy i zrcadlovy),
kamera. Metody zvySovani kontrastu v mikroskopii.

Ohyb svétla na kruhovém a obdélnikovém otvoru. Ohyb svétla v pfistrojich, jeho vliv na rozliseni.
Ohyb na mfizce, spektrometry.

Interference — podminky, za kterych vznikd, aplikace: interferometry (typy a poutZiti), tenké vrstvy
(antireflexni, dichroicka zrcatka, filtry).

Polarizace svétla: druhy, BrewsterQv Uhel. Dvojlomné materidly a jejich aplikace: A/2 a A/4 desticky,
polarizacni filtry, polarizacni hranoly. PouZiti v pfistrojich (v mikroskopii, displeje,...).

Laser — generace zareni, vlastnosti svazku, médy. Pevnoldtkové, kapalinové, plynové lasery a
zpUsoby jejich ¢erpdni. Polovodicové lasery, vldknové lasery. Pulzni rezim.

VIS-NIR zobrazovaci techniky: opticka koherencéni tomografie. RTG zobrazovaci techniky: zdroje pro
zobrazovaci a diagnostické techniky, detektory; interakce RTG zareni s tkani (i rozptyl), davka,
ucinky, Hounsfieldovy jednotky; CT — princip, konstrukce.

Zdroje zareni — spektralni a smérové charakteristiky. Zafeni dokonale ¢erného télesa. Fotometrické
a radiometrické vypocty.

Opticka vldkna — typy, materidly. Vedeni signalu vlaknem, médy. Aplikace: osvétlovaci, komunikacni,
senzory.

Metoda konecnych prvkl. Vyjadieni posuvu v elementu (matice tvarovych funkci). Kinematické
okrajové podminky a modifikace matice tuhosti.

Konstrukéni principy presné mechaniky (Pfesnost a spravnost pfistroji, Abbellv princip, Saint-
Venant princip).

MozZnosti zvySovani presnosti polohovani pristroji a mechanické limity dosahované presnosti.
Vyuziti piezoelektrického efektu v konstrukci pfistrojovych pohon.

Pruziny a pruzné prvky v pfistrojové technice, jejich vyroba a vyuziti.

Ptiprava tenkych vrstev (vakuové naparovani, katodické naprasovani, CVD, litografické techniky).
Technologie vyroby mikromechanickych struktur a jejich praktické vyuziti.

Vakuum, metody jeho dosazeni, prehled zakladnich vakuovych prvka.

Elektronové mikroskopy — principy jednotlivych typ( elektronovych mikroskopt a jejich omezeni.

Mikroskopy s rastrovaci sondou — princip funkce a moznosti jejich pouziti.



