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Definice zakladnich elektrickych a magnetickych veli¢in a pojmua (naboj, potencial, napéti, proud,
vykon, magneticky tok, prace, ucinnost, ucinik, vyznam efektivni a stfedni hodnoty, impedance,
admitance, vzajemna induk&nost apod.).

Zakladni prvky elektrickych obvodl a jejich parametry, feSeni obvodovych rovnic, ustalené
a prechodové jevy, rezonance, ztratovy Cinitel a jakost obvod(, parazitni vlastnosti soucastek.
Pfenosové funkce elektrického obvody, komplexni pfenos obvodu, frekvenéni charakteristika
integracniho a derivaéniho ¢lanku, dvojbrany a jejich pouziti.

Programovaci jazyk, pfekladaC, elementarni datové typy, =zakladni aritmetické
a logické operace, datové typy pole, zaznam, kolekce, seznam, fronta, zasobnik, slovnik,
mnozina, soubor, termin ukazatel, interni reprezentace Cisel v pocitaci IEEE754, spolehlivost
a bezpecnost aplikaci, SQL databaze, rastrova grafika.

Logickeé fizeni, signaly, proménné, operatory, funkce, sekvenéni a kombinacni logika.

PLC systémy, SCADA, ERP, MES, OPC UA. Funkéni principy, funk&ni bloky, komunikace,
vizualizace. Funk&ni bezpec€nost, bezpe€nostni fidici systémy, detekeni zafizeni a aktory,
redundance systému, primyslové komunikaéni systémy.

Zakladni vlastnosti kovl a plastli, metody jejich zkouSeni, zakladni technologie zpracovani
kovll a plastli, kompozitni materialy. Materialy pouzivané v elektrotechnice a elektronice,
technologie vyroby ploSnych spoju, osazovani a pajeni, koroze.

Technicka mechanika, disipativni a konzervativni prostfedi, pasivni odpory (smykové, valivé
a Cepové treni, tfeni lana), typy vazeb a kinematickych dvojic. Lagrangellv formalismus
a jeho vyuziti.

Méreni elektrickych a neelektrickych veli€in, méfici fetézec (méfici mustky, vzorkovaci obvody,
prevodniky, zesilovace, filtry), chyby méreni, metody snizeni chyb snimacu, zakladni méfici
pfistroje, vlastnosti a zapojeni, multimetry, osciloskopy, Citate, generatory, fyzikalni principy
snimacl. Automatizovana méreni, hardwarové a softwarové nastroje, komunikace GPIB, VISA,
SCPI.

Méfeni teplot (dilatacni, tlakové, odporové, polovodiCové, pyrometrie, termovize)
a tlakd (absolutni, relativni i diferenéni metody méfeni).

Mé&reni polohy, rychlosti a drahy linearniho i rotacniho pohybu (potenciometrické, induk&nostni,
kapacitni, stroboskopické).

Méreni prutokd, hmotnosti vs objemovy pratok (objemové, ultrazvukové a indukéni
prutokoméry, deformacéni pritokoméry, méfeni v otevieném kanale) a rychlosti proudéni plyna
(anemometry, znackovaci metody, laserova anemometrie, metoda PIV).

Pasivni, aktivni souCastky a jejich parametry. Diody, tranzistory (unipolarni, bipolarni,IGBT)
charakteristiky, nahradni obvody, dynamické vlastnosti. Zesilovace, tridy,
stabilizace pracovniho bodu. Operaéni zesilovace, parametry, zapojeni a pouziti.

Cislicova elektronika, zakladni hradla a technologie, sekvenéni logické obvody, stavové
automaty, SPLD, CPLD a FPGA. Jazyk VHDL, architektura obvodd CPLD a FPGA,
optimalizace navrhu.

Teorie elektromagnetického pole a jeho vyuZiti, statické elektrické pole ve vakuu a dielektriku,
vedeni elektrického proudu v latkach, magnetické pole ve vakuu a v latkach,
nestacionarni elektromagnetické pole, elektromagnetické kmity a viny.



16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

Akeni Cleny mechatronickych soustav, elektrické stroje, tepelné spotiebice a svételna technika.
Pracovni a zatézovaci charakteristiky, rozbéh, brzdéni, fizeni otalek, Casové zatizeni stroje.
Principy, konstrukéni usporadani, momentové charakteristiky a uzitné vlastnosti zakladnich
motorl. (Stejnosmérné, asynchronni, synchronni, korkové, BLDC, univerzalni komutatorovy
motor a jednofazovy asynchronni motor, linearni motory a aktuatory pevné faze).

Linearni dynamické systémy (LTI) — jejich popis a vlastnosti, obrazovy pFenos.
Laplaceova transformace a dynamika systému 1. a 2. fadu, jejich klasifikace.
Stabilita LTI systému. Frekvencéni vlastnosti LTI systém (Nyquist, Bode).

Zpétnovazebni regulacni obvod. Dvou a ftfipolohova regulace, spojité PID regulatory.
Oblast stability a kritéria stability. Komplexnéjsi regulacni struktury
(kaskadni regulace, dopfedné Fizeni, pomérové fizeni, kompenzace dopravniho zpozdéni).
Diskretizace a Cislicova realizace PID regulatort. Wind-up efekt. Strukturni modifikace PID
(vazeni zadané hodnoty, programované zesileni, fizeni srozdélenym rozsahem).
Metody samocinného nastaveni.

Cislicové signaly, parametry operace, signaly ve frekvenéni oblasti. LTI systémy, konvoluce,
zakladni filtry. Analyza filtrll pomoci Z-transformace, IIR filtry. Pofizeni a zpracovani obrazovych
signall, pocitaCové vidéni, segmentace obrazu, hranova detekce, segmentace na zakladé
srovnani se vzorem.

PocitaCové sité, architektura, ISO OSI, Ethernet a IEEE. Smérovani a smérovaci protokoly RIP
OSPF, DHCP protokol, transportni vrstva TCP, UDP, Domain Name System DNSS,
Aplika¢ni protokoly (www, email,ip telefonie), IP verze 6, primyslové varianty ethernetu.
VSeobecné zasady pro navrhovani strojnich soucasti. Klasifikace provozniho zatézovani.
UrCovani tvaru a velikosti soucasti, volba zplGsobu vyroby a materidlu soucasti.
Metody navrhovani strojnich sougasti zatézovanych proménlivym napétim. Unavova pevnost.
Zakladni diagramy meznich stav(. Zivotnost strojnich souéasti. Vrubova pevnost.
Faktory ovliviiujici  hodnotu  mezniho napéti. Stanoveni soucinitele  bezpecnosti.
Metoda konecnych prvka v pevnostnich vypodtech.

Pozadavky na silnoproudy a slaboproudy rozvod, typy a dimenzovani vodicu, teorie elektrickych
ochran, pojistky jistiCe nadproudova relé, chraniCe, detektory izolaniho stavu a piepétové
ochrany. Vicefazové soustavy, tfifazova soustava a neharmonicky periodicky prabéh,
Fourierova transformace, harmonické zkresleni.

Primyslova a mobilni robotika, robotické subsystémy, metody programovani robotd,
transformace soufadnych systému, popis orientace télesa v prostoru,
algoritmy feSeni pfimé ulohy, Denavit Hartenbergova konvence. Lokalizace a metody tvorby
planu prostredi, zakladni ulohy mobilni robotiky. Funkéni bezpe€nost a human cooperation
robotiku.

JednocCipové mikropocitate, architektury a instrukéni sady, periferie a jejich konfigurace,
preruSovaci systém, pfenos dat, komunikacni protokoly a zabezpeCeni komunikace,
signalové procesory.

Ulozisté energie, technologie, principy a parametry. Trakéni baterie pro EV a jeji management.
Dobijeni, standardy a protokoly, architektura stanic a vliv na rozvodnou sit.
Trakéni a elektronické systémy vozidel.
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