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Nazev studijniho predmétu Zaklady kybernetiky

Typ predmétu povinné volitelny doporuéeny roénik / semestr | 2/ZS
Rozsah studijniho predmétu 242 | hod. za tyden | 4 krediti | 4

Jiny zpiisob vyjadfieni rozsahu

Zpiisob zakondeni zkouska | Forma vyuky | prednaska, cviceni
DalSi poZadavky na studenta

Aktivni ti€ast na laboratornich praktikach, vypracovani zadanych ukold na cvi¢eni nebo pfi nestihnuti formou referatu,
uspesné absolvovani testt.

Vyuéujici |

doc. Ing. Libor Tima, CSc.

Struéna anotace predmétu |

Vyuka pfedmétu je zaméfena na zéklady popisu a analyzu linedrnich dynamickych systémi a regula¢nich obvodi véetné
roz$ifeni teoretickych i praktickych dovednosti zékladniho studia orientovanych na analyzu a simulaci chovani
linearnich dynamickych systému, zejména zpétnovazebnich, a jejich aplikaci pro fidici systémy v pramyslu. Duraz je
kladen na experimentalni piistupy.
Osnova predmétu:
1. Uvod, zakladni pojmy, dynamicky systém, vstupni, vystupni a poruchové veli¢iny, pfenos a zpracovani informace,
zpétnovazebni systémy, typické aplikace v prumyslu
2. Laplaceova transformace a jeji pouziti pro feSeni linearnich diferencidlnich rovnic. Matematicko - fyzikalni analyza,
linearizace popisu v pracovnim bodu.
3. Modelovéni a simulace chovani dynam. systému, prostfedky a metody (m. snizovéani fadu derivace, m. postupné
integrace), obecné buzeni a poc¢ateni podminky. Praktické simulace v prostfedi MATLAB-Simulink.
4. Rozbor dynamiky systému 1. a 2. ¥adu, obrazovy pienos, klasifikace (fad, astatizmus, statické zesileni, Casové
konstanty, ...), staticka a dynamické charakteristiky, fyzikalni pfiklady.
. Méfeni pfechodovych charakteristik realnych laboratornich systémut
. Pfenosy slozit€jsich obvodil, blokové algebra, Masoniv vzorec.
. Stabilita linedrnich dynam. systémd, kritéria stability.
. Upravy slozit&jsich obvodi, metoda postupnych uprav, feseni pomoci signalovych rovnic.
. Regula¢ni obvody s PID regulatorem, vlastnosti PID regulatoru a jeho realizace, vliv parametrt regulatoru na statické
a dynamické chovani obvodu.
10. Uvod do syntézy regulaénich obvodii. Empirické a experimentélni metody sefizeni PID regulatoru (variace
parametrt, Ziegler — Nicholsova metoda).
11. Pokrocilé techniky regulace (integralni kriteria jakosti regulace, fizeni systémt s dopravnim zpozdénim atd.)
12. Nespojité regulatory. Logické fizeni — vymezeni pojmu (logicky systém, signaly analogové, ¢islicové, binarni,
logické hodnoty, statické a dynamické zobrazeni informace, logické proménné, logické operatory, logické funkce).
13. Cislicova regulace, PSD regulatory
14. Kombinacni logické systémy — pravdivostni tabulka, algebraické upravy a uspory, minimalizace pomoci K-mapy,
kodéry, multiplexory. Sekvenc¢ni logické obvody. Realizace logickych obvodd, liniové schéma, blokové schéma,
programové feseni. PLC — princip funkce, konstrukéni a elektrické provedeni, programovaci prostredky,
programovani.
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Informace ke kombinované nebo distanéni formé

Rozsah konzultaci (soustfedéni) | | hodin za tyden

Rozsah a obsahové zaméreni individualnich praci studenti a zpusob kontroly

Studijni literatura a studijni pomiicky |
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