D — Charakteristika studijniho predmétu

Nazev studijniho predmétu Automatické fizeni vyrobnich stroju

Typ predmétu povinné volitelny doporudeny roénik / semestr | 2/ZS
Rozsah studijniho pfedmétu 2p+2¢ | hod. za tyden | 4 krediti | 5

Jiny zpiisob vyjadieni rozsahu

Zpiisob zakondeni zapocet + zkouska | Forma vyuky | piedndsky + cviceni
DalSi poZadavky na studenta

Zapocet — ucast na cvicenich, uspé$né napsani testu a vypracovani zadané tlohy.

Vyuéujici |

Ing. Radomir Mendficky, Ph.D.

Struéna anotace predmétu |

1. Uvod do automatizace vyrobnich strojii. Divody pro zavadéni pruzné automatizace, jeji piinosy a sméry vyvoje.
Ekonomicka optimalizace vyroby, energetické efektivnost.

2. Tvrda a pruZna automatizace, déleni stroju dle stupné pruznosti, vztah k sériovosti vyroby. PVS.

3. Ridici systémy. Vyvoj a historie, struktura a déleni RS, zpiisoby fizeni pohonu — interpolace, kanalova struktura.
Strojni konstanty. Ptiklad prvniho uvedeni RS do chodu. Nejpouzivangjsi RS (napf. Sinumerik, Heidenhain).

4. CNC systémy. Principy stavby HW a SW. Zakladni soufadnicovy systém stroje, definice vztaznych bodt, pfehled
nejpouzivanéj$ich funkcei, korekce nastroji, zadklady programovani.

5.  Odmérovaci systémy. Odméfovani pfimé a nepfimé, pfirtstkové a absolutni. Zpracovani signalu, referenc¢ni body.

6. Zpétnovazebni prvky a ¢idla odmétovacich systému. Princip a funkce fotoelektrickych a induktivnich snimac.

7. Regulacni pohony elektrické a hydraulické. Pouzivané typy, porovnani, vyhody a nevyhody. Principy, funkce,
provedeni. Pohony posuvt a vieten obrabécich stroji, jejich regulaéni vlastnosti.

8. Dynamicky model polohového servopohonu s rotaénim a linearnim motorem, provedeni regulace. Polohova
odchylka, odezva na skok rychlosti, odezva na skok zatézujici sily. Modelovani v prostfedi Matlab / Simulink.

9. Hlavni parametry majici zdsadni vliv na pfesnost fizeni a kvalitu pohonu. Dynamicka tuhost.

10. Dynamické chyby interpolace. Zakladni principy jejich kompenzace. Dopfedné signaly rychlosti a proudu.

11. Konstrukéni zasady navrhu polohovych servopohonti. Optimalni pfevod. Ztrata pohybu vlivem kone¢né tuhosti a
pasivnich odport.

12. Mechanické usporadani jednotlivych Casti stroje, tuhost mechanickych ¢asti, predepnuté a nepiedepnuté spojen.

13. Navrh a dimenzovani pohonu. Parametry a vztahy pouzivané pii navrhu, pfepocty zatizeni a setrvacnych hmot.
Volba posuvového Sroubu, volba pfevodu a motoru.

14. Rezerva, zapocet.

Informace ke kombinované nebo distanéni formé

Rozsah konzultaci (soustfedéni) | | hodin za tyden

Rozsah a obsahové zaméreni individualnich praci studentii a zpisob kontroly

Studijni literatura a studijni pomiicky |
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