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Technické prostredky automatizace
Pfedmét povinny

1. Méfeni teploty dotykovym zpiisobem odporovymi senzory, obecné pouzivané principy, teoretické
aspekty, kompenzace parazitnich vlivii, dynamické a statické charakteristiky, aplikacni zasady.

2. Méfeni teploty dotykovym zplsobem termoclanky a bezdotykovym zplisobem, druhy a rozsahy,
teoretické zaklady, kompenzace parazitnich vlivli, dynamické a statické charakteristiky, zasady
pouziti.

3. Méteni tlakovych veli¢in - principy méfeni podtlakd, pretlaka a tlakovych diferenci, teoretické
zéklady, statické a dynamické charakteristiky, zdsady pouZziti.

4. Méfeni pratokil, mnozstvi pro plyny a vodni paru- principy, teoreticky popis, vzajemné porovnani
jejich vyhod a nevyhod, statické a dynamické charakteristiky, druhy aplikace.

5. Méfeni prutoki, mnozstvi pro kapaliny- principy, jejich teoreticky popis, vzajemné porovnani
jejich vyhod a nevyhod, statické a dynamické charakteristiky, druhy aplikace.

6. Méfeni sily, hmotnosti, pouzivané principy, druhy pouzitych senzort, teoretické zéklady, statické
a dynamické vlastnosti a charakteristiky snimaci, zptisoby vyhodnocovéani, piiklady aplikace.

7. Méteni vysky hladiny, provedeni limitni a spojité, teoretické zéklady, provedeni, statické a
dynamické vlastnosti a charakteristiky snimaci, ptiklady aplikace podle rozsahu a druhu obsahu
nadrze.

8. Méteni rychlosti otdceni, uhlové rychlosti a méfeni délkovych rozmért, pouzivané senzory,
provedeni podle citlivosti a rozliSeni, statické a dynamické vlastnosti a charakteristiky snimact,
ptiklady aplikace.

9. Méteni slozeni a vlastnosti kapalin, teoretické aspekty, pouzité senzory, jejich uziti, statické a
dynamické charakteristiky, ptiklady aplikace pro chemicky primysl a zivotni prostiedi.

10. Méfeni slozeni a vlastnosti plyni, pouzité elektrochemické senzory, teoretické aspekty, jejich
statické a dynamické charakteristiky, ptiklady aplikace pro chemicky primysl a Zivotni prostredi.

11. Méfeni elektrické energie a vykonu, snimace dynamické a statické, jejich uziti a funkce, statické
a dynamické charakteristiky, zplsoby zapojeni pifimé, polopiimé a nepiimé, zplsob pienosu
informaci.

12. Méteni tepla, pouzité snimace, teoretick¢ zasady, uziti stanovych méfidel, konstrukce
vyhodnocovaci jednotky, ptiklady aplikace pro topnou vodu a vodni péru, nejistoty v méteni.

13. Vypocetni technika typu embedded, druhy konstrukce, programovani aplikaci, provedeni
inteligentnich svorkovnic, aplikaéni moZnosti, propojeni vnitini, vnéj$i se snimaci a ak¢énimi
jednotkami (signalni a datové).

14. Pfenos dat u primyslové vypocetni techniky, sériové propojeni typu RS232, USB, RS485 a typu
LAN (kancelarsky a primyslovy Ethernet), aktivni a pasivni prostfedky, moznosti aplikaci v
automatizaci.

15. Ovladani elektrické energie v automatizaci, spojité, kvazi spojité a nespojité, pouzivané
prostiedky (relé, stykace, spoustéce, menice), zplisoby propojeni s centralnimi jednotkami, ruSeni
a elektromagneticka kompatibilita.
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16. Automatické ovladani pomoci servomechanismi (DC motory, AC motory, krokové motory),
spojit¢é a nespojité funkce, statické a dynamické parametry, ruSeni a elektromagneticka
kompatibilita.

17. Ovladani toku tekutin v potrubnich systémech v automatizaci - hydraulickd cast, teoretické
zéklady — hydraulicky odpor (parametr kv), spojité a nespojité funkce, pouzivané prostredky
(ventily, kohouty, klapky, ...), navrhovani regula¢niho ventilu pro regula¢ni okruh.

18. Ovladani toku tekutin v potrubnich systémech v automatizaci-servopohony, spojité, nespojité,
pouzivané prostfedky (solenoid, elektromechanické, elektrohydraulické, elektromagnetické,
tekutinové), parametry statické a dynamické, propojeni na centralni jednotky (0/1, tfistavové,
PWM, spojité).

19. Ucel, rozdéleni podle téelu a struktura robotického systému. SloZeni mechanické &asti
pramyslového robota a prvky tvotici jednotlivé ¢asti (rameno, kinematicka dvojice a jeji realizace
kloub- usporadani, rozd€leni). Princip a struktura fizeni pohybu, typy a principy fizeni elmech.
akcnich ¢lent (servopohony s el. stroji). Jejich struktura a popis jednotlivych stroji pro navrh
fizeni pohybu.

20. Popis kinematiky a dynamiky sériového robota. Denavit-Hartenbergova metoda zavedeni
soufadnych soustav. Obecna matice transformace. Jeji pouziti pro odvozeni kinetické a potencialni
energie systému. Lagrangeovy rovnice II. druhu a jejich pouziti pro odvozeni pohybovych rovnic.
Zakladni maticovy tvar pohybovych rovnic a jeho slozeni, rozbor a vysvétleni.
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