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Tematické okruhy ke statni zavérecné zkousce
pro studenty magisterského programu Mechatronika FM TUL,
specializace MECHATRONIKA

Logické fizeni. Binarni signdly, logické operace, kombinacni a sekvencni pfistup ke
zpracovani signall, stavovy automat jako model chovani sekvencniho Fidiciho systému.
Vysilace a pfijimace bindrnich signall, PLC systémy, zakladni principy ¢innosti, zplsoby
programovani.

PLC jako prvek distribuovaného fizeni, vzdalené 10 jednotky, komunikacni sbérnice a
protokoly. Zpracovani analogovych signalli fidicimi systémy na bazi PLC, komunikacéni
moznosti PLC smérem k fizenym a nadfazenym strukturam.

Spojity linearni dynamicky systém. Zakladni charakteristiky, popis diferencialni rovnici,
obrazovym prenosem, stavovym modelem. Popis dynamického systému ve frekvenéni
oblasti. Blokova algebra, Mason(v vzorec.

Modelovani a simulace linedrnich a nelinedrnich dynamickych systém(. Metoda
snizovani rfadu derivace a postupné integrace, obecné buzeni a pocatecni podminky.
Cislicova simulace, numerické metody Feseni diferencialnich rovnic.

Laplaceova transformace a Z-transformace, jejich pouziti pro popis a analyzu signall a
linearnich dynamickych systému, metody diskretizace spojitého systému, volba periody
vzorkovani. Charakteristicka rovnice, vliv rozlozeni kofend na dynamiku systému,
rozbor dynamiky systém 1. a 2. radu.

Cislicové signaly — zékladni typy signal (deterministické a ndhodné), popis v ¢asové a
frekvencni oblasti. Transformace signalu — diskrétni Fourierova transformace, spektrum
signalu, FFT.

Stabilita spojitych a diskrétnich linearnich systémf, algebraickd a frekvencni kritéria
stability. Aplikace pro vysetieni stability regulacnich obvodd.

Regulacni obvody s PID regulatory, empirické a experimentalni metody sefizeni,
frekvenéni metody sefizeni. Cislicové PSD regulatory. Kompaktni PID regulatory, jejich
technické charakteristiky, metody automatického nastaveni parametru.

Regulacni obvody s dvou a tfipolohovou regulaci. Vliv vlastnosti fizené soustavy na
rozkmit regulované veli¢iny.

Prediktivni fizeni zaloZzené na modelu (MPC), princip, zakladni varianty MPC algoritm.
Pokrocilé regulaéni obvody, kaskadni a dopredna regulace. Kompenzace dopravniho
zpozdéni.

Tocivé a netocivé elektrické stroje. Elektrické pohony, typy motord, principy jejich

¢innosti, zdkladni vlastnosti. Elektrické servopohony. Obecné schéma servopohonu,
snimacde, akéni €leny, reguldtory. Mechanické uzly navazujici na elektrické pohony.

Pneumatické a hydraulické pohony. Zakladni charakteristiky, zdroje médii, snimace,
akéni prvky, moznosti pouziti ve zpétnovazebnich obvodech.

Zakladni prvky a obvody signalové elektroniky, jejich vlastnosti a typickd pouziti.
Obvody s tranzistory, s operacnimi zesilovaci, analogové filtry, komparatory, spinace,
multiplexory.
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Zakladni prvky a obvody vykonové elektroniky, jejich vlastnosti a typickd pouziti.
Bezkontaktni spinani elektrického vykonu, vykonové spinade v obvodech spinanych
zdrojii a vykonovych moduldtord, frekvencni ménice. Rekuperace a akumulace
elektrické energie.

Elektricky obvod. Pfechodové déje a stfidavy harmonicky proud v obvodech RLC.
Definice a méfeni vykonu harmonického proudu. U&inik a moZnosti jeho Upravy.
Trojfazova soustava. Dvojbrany a jejich charakteristiky, pfenosové vlastnosti. Metody a
prostifedky pro méreni zakladnich elektrickych velicin.

Prvky a obvody Ccislicové techniky. Hradla, multiplexory, klopné obvody, registry,
posuvné registry, ¢itate. Metody optimalizace navrhu ¢&islicovych obvodd. Casové
prabéhy signall, hazardy v obvodech ¢islicové techniky.

Mikroprocesory a mikrokontroléry. Vnitini sbérnice, principy fidicich jednotek pocitacd,
charakteristika CISC, RISC. Instrukéni soubor, jeho pouZiti pro realizaci zakladnich
algoritmU. Programovani v jazyku symbolickych adres. Paméti, integrovana a vnéjsi
periferni zafizeni, systémy preruseni, standardni rozhrani.

Programovani aplikaci béZzicich v ,redalném case”. Systémy prerusSeni. Aritmetiky s
pevnou a pohyblivou fadovou teckou.

Kinematika mechanickych uzl(i. Analyza a ndvrh trajektorii, geometrickd presnost.
Dynamické chovani mechanickych soustav. Prechodové jevy, vibrace, tuhost
mechanickych soustav.

Elektrické snimace neelektrickych veli¢in. Principy kontaktnich snimacd, jejich, statické
a dynamické vlastnosti. Systematické a nahodilé chyby snimacl. Méfici fetézec, chyby
méficich fetézcli, chyby analogovych a Cislicovych meéficich pfistrojli. Absolutni a
relativni chyba méreni.

Optické a dalsi bezkontaktni metody méreni fyzikalnich veli¢in. Metody a prostredky
pro méfeni mechanickych veli¢in v tekutindch, anemometrie, princip laserového
anemometru.

Cislicové systémy — LTI systémy a jejich popis, kauzalita, stabilita, linearita, pfenosova
funkce, nulové body, pdly, impulsova odezva, konvoluce.

Zpracovani Cislicovych signala — vzorkovani, rekonstrukce, okénkové funkce, Cislicova
filtrace, IIR, FIR filtry a jejich ndvrh. AD, DA prevodniky, jejich principy a vlastnosti.

Zpracovani obrazové informace, zdkladni metody pofizeni, predzpracovani a
segmentace obrazovych dat.

Standardni rozhrani pocitaci. Obvykla vnéjsi zarizeni pocitace a komunikace s nimi.
Asynchronni sériovad rozhrani. Ethernet. Komunikace pocitace s primyslovymi
automatizacnimi prostiredky.

VysSi programovaci jazyky. Standardni jednoduché a strukturované typy, jejich
implementace v programatorskych prostredich. Prikazy, procedury, funkce. Principy
strukturovaného a objektového programovani. Statické a dynamické pfridélovani
paméti, programovani vstupnich a vystupnich operaci. Abstraktni datové struktury a
jejich typicka vyuziti.

. Pocitacové sité, referenéni model, standardni protokoly, sluzby.



28. Rozdéleni a architektury uZivatelsky programovatelnych obvod(, jazyky pro popis
technickych prosttedk, zakladni principy a vlastnosti jazyka VHDL.

29. Operacni systém, jeho zakladni ulohy. Sprdva pameéti, periferii, procest. Zpusoby
pridélovani procesoru, jejich vlastnosti. Prace s API.



