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1. Sekvencni logicky obvod je:

a) obvod, v némz je vystupni stav ur¢en na zakladé vstupnich stavi a také na zakladé
predchoziho vystupniho stavu

b) obvod, v némz je vystupni stav jednoznacné ur¢en okamZitym vstupnim stavem

c) obvod, v némz je vystupni stav uréen pouze na zdkladé predchoziho vystupniho stavu

d) obvod, v némz je vystupni stav uréen ndhodné.

2. Uvedena diferencialni rovnice popisuje ochlazovani ¢aje v hrnicku

dTit
0=cm™T . o, (r(t)-To(0)
kde T(t) [K] je teplota caje (vystupni veli¢ina), To(t) [K] je okolni teplota (vstupni
velitina), a [W-m?2K?'] je koeficient prostupu tepla, S, [m?] je teplosménnd plocha
hrnitku, ¢ [J-kg®-K'] je mérna tepelnda kapacita ¢aje a m [kg] jeho hmotnost.
Jaka je ¢asova konstanta tohoto systému?

a) cm
b) aS;
c) oS, /cm
d) cm/aS;.

3. Definicni vztah pro Laplaceovu transformaci spojité funkce f(t) je:

a) F(s)= [ f(t)edt
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4. Méjme systém zadany pifenosem G(S) =—;
s“+5s5+6

. Urcete nuly, poly, rad a relativni

fad tohoto systému.

a) nuly: n, =05, poly: p, =-2, p, =-3, fad systému=2, relativni rad systému=1

b) nuly: Zadna, pdly: p, =5, p, =1, fad systému=2, relativni fad systému=0

c) nuly: n, =2, poly: p, =-1/2, p, =-1/3, fad systému=1, relativni fad systému=0
d) nuly: n,=-05, poly: p, =2, p, =3, fad systému=1, relativni fad systému=1

5. K ¢emu se vyuziva blokova algebra a jeji pravidla?

a) k minimalizaci logickych funkci

b) k sestaveni programového kddu pro fidici systémy

c) pro vypocet prenosu slozeného systému vzniklého rliznym spojovani jednodussich
systéml, s¢itdnim a rozdélovanim signal(i

d) pro transformaci systém{ do frekvencni oblasti.

6. Nyquistovo kritérium stability

a) umoznuje rozhodnout o stabilité zpétnovazebniho obvodu na zakladé tvaru
Nyquistovy kfivky (amplitudové-fazové frekvencni charakteristiky) otevieného
obvodu (tj. pfimé vétve)

b) umoznuje rozhodnout o stabilité otevieného obvodu (tj. pfimé vétve) na zakladé
tvaru  Nyquistovy  kfivky  (amplitudové-fazové frekvenéni  charakteristiky)
zpétnovazebniho obvodu

c) umozinuje rozhodnout o stabilité regulatoru na zakladé tvaru Nyquistovy krivky
(amplitudové-fazové frekvencni charakteristiky) fizeného systému

d) umozinuje rozhodnout o stabilité fizeného systému na zakladé tvaru Nyquistovy
krivky (amplitudové-fazové frekvencni charakteristiky) regulatoru

7. Ptenos spojitého regulatoru Gg(s) je uvazovan ve tvaru

Gi(s) = (1+%+TDSJ =1, +r—;+ r,s. Jedna se o (typ regulatoru)
|

a) proporcionalné-derivacni regulator (PD regulator)

b) proporcionalné-integracné-derivacni regulator (PID regulator)
c) derivacni regulator (D regulator)

d) proporcionalné-integracni regulator (Pl regulator).



8. Uvaiujte Z-prenos polohového algoritmu diskrétniho Pl regulatoru (pfi pouziti

zpétné obdélnikové nahrady integrace) ve tvaru G;(2) = kp[1+_|_lilj . Prevedte jej

|
na Z-prenos prirustkového algoritmu diskrétniho Pl regulatoru, ktery je tvaru
-1
Qo +QuZ
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s a urcete parametry qo, qi.
-2

a) Qo = kP(l_T/TI )’ o =—Kp
b) Qo = kP(1+T/TI )' 0 =—Kp
) q =K (1_T/T| )v d, = 2k,
d) do =ke@+T/T,), a =2k,

9. K céemu slouzi Smithuv prediktor?

a) predikuje hodnotu vystupni veliCiny ve zpétné vazbé regulacniho obvodu a tak
odstranuje vliv dopravniho zpozdéni na dynamiku regula¢niho obvodu

b) predikuje hodnotu akcni veliCiny v regulacnim obvodu a tak odstranuje vliv
dopravniho zpoZzdéni na dynamiku regulacniho obvodu

c) predikuje hodnotu vstupni poruchy a tak odstranuje jeji vliv v regula¢nim obvodu

d) predikuje hodnotu vstupni veli¢iny systému na zakladé méreni jeho vystupu.

10. Typickou soustavou informaci o pohybovém stavu fizené soustavy pfi fizeni pohybu
je

a) poloha, rychlost a zrychleni objekt( fizené soustavy

b) polohovy vektor a vektory rychlosti, zrychleni jednotlivych téles

c) vzdalenost od néjakého referen¢niho bodu, rychlost, zrychleni

d) zobecnéné souradnice sledovanych objektl a jejich prislusné derivace podle casu,
spolu stadou dalSich informaci umoznujicich neprimé vyjadreni charakteristik
pohybovych stavu.

11. Elektronické bezdotykové méreni teploty vyuziva principy

a) méreni odrazu laserového paprsku z pfistroje na mérenou plochu

b) zmény emisivity pfi vyfazovani elektromagnetického zafeni z povrchu télesa
c) zmény absorpce a odrazu na mérené plose télesa

d) zmény energie vyrazovani elektromagnetického zareni z povrchu télesa.

12. Pfevodniky pro méfeni pratoku kapalin maji vystupy

a) signalni unifikované jen pro priitok, datové sériové pfipadné datové typu Ethernet
jak pro pratok tak pro mnozstvi

b) signalni unifikované pfipadné neunifikované pro pratok a mnozstvi

c¢) signalni unifikované, vyjimecné datové sériové pro pratok a mnozstvi
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v soucasné dobé jen datové sériové pripadné datové typu Ethernet pro pratok a
mnozstvi.

Centralni jednotky pro aplikace prliimyslové automatizace pouzivaji konstrukce

PC104 nebo jednodeskové nebo pasivni sbérnice

vyluéné PC 104 a pasivni sbérnice

zakladni desky typu kanceladrského PC s mozZnosti pfidavani dopliujicich desek
s elektrickym krytim nad IP45.

»SFC“, ,,Graftec” u programovatelnych automatu slouzi

k tvorbé programu, jejichi vystupem jsou grafy prezentujici zmény sledovanych
veli¢in a proménnych

k Fizeni systému pres grafické rozhrani komunikujici pres sériovou linku

k tvorbé programi sekvencniho programovani

nepouziva se - jedna se o nastroje, které drive slouZily k programovani mikropocitaca.

Kdy a proc€ se pouziva u programovatelného automatu hardwarovy citac

vzdy - jiny typ ¢itacl PLC neobsahuji

nikdy - vSe Ize resit softwaroveé, tak proc platit za dalsi hardware

kdyz doba mezi impulzy bude srovnatelnd nebo kratSi nez délka otocky cyklu -
softwarovy ¢ita¢ nemusi zachytit vSechny impulzy

kdyz doba mezi vstupnimi impulzy (perioda) bude nepravidelnd, protoze softwarové
¢itaCe umi pracovat pouze s pravidelnymi periodickymi vstupy.

JednocCipovy mikropocitac Ize charakterizovat jako

integrovany obvod obsahujici centralni procesni jednotku, paméti, vstupné / vystupni
porty a vnitfni periferie

integrovany obvod obsahujici aritmeticko-logickou jednotku, radic, registry a
vyrovnavaci pameéti

jednocipovy mikropocitac je jen jiny nazev pro jednoduchy 8 bitovy mikroprocesor
zafizeni sloZzené z mikroprocesoru, pameéti, displeje, klavesnice a komunikacniho
rozhrani pro zavadéni programdu.

Instrukéni soubor procesoru

je to sada vsech instrukci, které dany procesor umi vykonat

je to sada instrukci, které jsou obsazeny v programu, ktery je pravé vykonavan
procesorem

je to soubor uloZeny na pevném disku pocitace, ktery obsahuje prevodni tabulku
mezi mnemotechnickymi zkratkami instrukci a jejich operacnimi kédy



d) je to soubor uloZeny v paméti mikropocitace, do kterého se ukladaji nejcastéji
pouzivané instrukce za Ucelem zrychleni vykondvani programu.

18. U databazovych aplikaci INNER JOIN je takové spojeni tabulek, které

a) vrati pouze zaznamy, v nichZ jsou spojena pole z obou tabulek shodna

b) vrati vSechny zaznamy z prvni tabulky a z druhé tabulky pouze ty, ve kterych jsou
spojena pole shodna

c) vrati vSechny zdznamy z druhé tabulky a z prvni tabulky pouze ty, ve kterych jsou
spojend pole shodna

d) vrati ty dvojice zdznamd, v nichZ jsou spojena pole stejného jména.

19. Proces, pfi kterém se zdrojovy kod programu pieklada do spustitelné podoby, se
nazyva:

a) kompilace

b) komprimace
c) kompletace
d) transformace.

20. Kolik vzajemné neprekryvajicich se kanalli je mozné vytvorit u bezdratové
sité v pasmu 2,4 GHz?

a) 1
b) 2
c) 3
d) 4.



