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Prednasky (dle bloki vyuky)

1) Elektricky pohon - definice, zdkladni uspofaddni a rozdéleni, mechanika elektropohonu. Zatézovaci
charakteristiky pracovnich mechanismi, analyza pohybové rovnice, elektromechanicky pfechodovy déj,
pracovni diagramy kinematickych veli¢in.

2) Dimenzovani el. pohonu, druhy zatizeni, metody ekvivalentnich parametrti, vliv pracovniho prostfedi na
dimenzovani pohont.

3) Stejnosmérny motor, princip ¢innosti, konstrukce, komutace, reakce kotvy, motor s cizim, paralelnim a
sériovym buzenim. Zplsoby fizeni rychlosti, brzdéni, reverzace, matematicky model stejnosmérného cize
buzeného motoru.

4) Zpusoby fizeni polohy, oticek a momentu stejnosmérného motoru. Regula¢ni struktury polohovych,
rychlostnich a momentovych servomechanismi s timto motorem.

5) Asynchronni motor (ASM), princip ¢innosti, konstrukéni uspofadani, nap&tové rovnice a nadhradni schéma,
energetickd bilance a moment stroje. Provozni stavy, spousténi, fizeni rychlosti. Matematicky model ASM,
transformace soufadnic.

6) Zpusoby fizeni otacek, skaldrni fizeni, vektorové fizeni a pi¥imé fizeni momentu ASM. Regulaéni struktury
pouzivané pro fizeni servomechanismu s AM.

7) Ridici jednotky stiidavych pohonii - frekvenéni méniée. Rozdéleni, uspofadani vykonové &asti, typické
vlastnosti, princip ¢innosti, PWM modulace.

8) Synchronni motor, princip, konstrukce obecného synchronniho stroje, synchronni motor s permanentnimi
magnety v rotoru (PMSM), konstrukce, matematicky model stroje

9) Zpusoby fizeni polohy, otd¢ek a momentu servopohont s témito motory.

10) Elektronicky komutovany stejnosmérny motor (ECDC), konstrukce, princip, zpusoby fizeni. Krokové
motory (KM) konstrukce, zplisoby fizeni, pouziti. Reluktanéni motory (RM), spinané RM, princip, vznik
reluktanéniho momentu.

11) Technické prostiedky ur¢ené pro realizaci elektrickych servomechanismi (servomotory, ménice, snimace,
fidici systémy, primyslové komunikac¢ni sité.

12) Zptsoby ovladani elektrickych servopohonti (cyklické fizeni, PLCOpen), programovani fidicich systému
servopohont dle standardd PLCOpen.

13) Referencovani polohovych servopohonti, elektronickd vazba mezi servopohony (virtualxreal master, gear,
cam, ...)

14) Funkéni bezpe€nost strojnich a elektrickych zafizeni, analyza rizik, prostfedky pro feSeni funkéni
bezpecnosti z hlediska elektrickych pohond.

Cviceni (dle bloki vyuky)

1) Bezpecnostni piedpisy pfi praci na el. zafizenich. Spinaci, ochranné a ovladaci prvky napajecich obvoda
elektrickych pohond.

2) Bezpetnostni piedpisy - test. Rizeni pohond kontaktnimi a bezkontaktnimi logickymi prvky, navrhy
ovladacich obvodi.

3) Rizeni pohonti kontaktnimi a bezkontaktnimi logickymi prvky, navrhy ovladacich obvodii, programovani
PLC automatu "LOGO!".

4.-7.) Dimenzovani elektrickych motort a vykonovych ¢asti pfi rGzném zatizeni. Vypocty asynchronniho
elektromotoru pro pohon riznych typt strojl, dimenzovani frekven¢niho ménice, dimenzovani brzdnych odport
a brzdné jednotky. Zadéni 1. semestralni prace.

8.-10.) Model stejnosmérného motoru. Praktické zplsoby urCeni parametri motoru. Model otdCkového a
polohového servomechanismu se stejnosmérnym motorem.

10.-11.) Ovladani a regulace stejnosmérnych servomotorti pomoci motion controlleru.

11.-14.) Realizace tlohy jednoosého fizeni pomoci PLCOpen.




15.-20.) Rizeni pohybu polohového sermopohonu, konfigurace, referencovéni, basic motion, elektronicka vazba
mezi pohony.

21.-22.) Stridavy regula¢ni pohon s asynchronnim elektromotorem. Seznameni s frekvencnim ménicem
Sinamics G110, zakladni zapojeni jednoduchého FM, zpiisob programovani pomoci BOP a PC. Nastaveni
Sinamics G110 podle zadani.

23.-24.) Rizeni frekvenéniho méni¢e pomoci komunikaéni sbérnice.
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