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Automatizace vyrobnich stroji - divody pro zavadéni pruzné
automatizace, jeji pfinosy a sméry vyvoje; ekonomické optimalizace vyroby,
energeticka efektivnost; tvrda a pruzna automatizace, déleni stroju dle stupné
pruznosti; pruzné vyrobni systémy

Ridici systémy - vyvoj a historie, struktura CNC systému, déleni RS,
zpusoby fizeni pohonu - interpolace, software ovladajici NC stroj -
prerusitelné a neprerusitelné programy; zakladni soufadnicovy systém stroje,
definice vztaznych bodu, pfehled nejpouzivangjSich funkci, korekce nastroju,
zaklady programovani

Odméiovaci systémy - pfimé a nepfimé odméfovani, odmérovani
prirGstkové a absolutni; zpracovani signalu, referenéni body; zpétnovazebni
prvky a ¢idla odméfovacich systémd; princip a funkce fotoelektrickych a
induktivnich snimacu, dalsi snimace (tlaku, teploty, proudu a rychlosti)
Regulaéni pohony - pouzivané typy pohon( a jejich porovnani; principy,
funkce, provedeni; hlavni vyhody a nevyhody elektrickych, hydraulickych a
pneumatickych pohon(; pohony posuvu a vieten obrabécich stroju, jejich
regulaéni vlastnosti; statické a dynamické charakteristiky; matematicky model

motoru; specialni motory v servopohonech (linearni, prstencové)
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Zpusoby Fizeni pohont - dynamicky model polohového servopohonu,
principy a provedeni polohové, rychlostni a proudové regulace; polohova
odchylka, odezva na skok rychlosti, odezva na skok zatézujici sily, razova a
frekvencéni dynamicka tuhost; dynamické chyby a zakladni principy jejich

kompenzace; typy filtrd

Konstrukéni zasady navrhu polohovych servopohonii - minimalini vile,
maximalni tuhost, malé pasivni odpory, pfiméfeny moment setrva¢nosti;
optimalni pfevod; ztrata pohybu vlivem koneéné tuhosti a pasivnich odporu;
hlavni parametry majici zasadni vliv na pfesnost fizeni a kvalitu pohonu
(propustné pasmo, dosazitelné polohové zesileni, dynamicka tuhost);
mechanické usporadani jednotlivych ¢asti stroje s ohledem na automatizaci
(pruzné spojky a prevody, vodici plochy, posuvové Srouby), tuhost
mechanickych ¢asti, pfedepnuté a nepfedepnuté spojeni, vypocet celkové

tuhosti a tlumeni kinematické vazby motor — Sroub — suport

Elektrohydraulické servomechanismy - hydromotory rotaéni a linearni;
statické charakteristiky, charakteristické pfenosy, konstrukce, pfiklady;
prenosova funkce servoventilu, pratokova rovnice a charakteristika
servoventilu, kryti Soupatka, tlakova charakteristika; tuhost a tlumeni
hydraulického vélce a rotacniho hydromotoru, dynamicky model; metoda

geometrického mista kofent

Modelovani polohovych servomechanismil (prakticky) - zplsob vytvareni
simula¢nich schémat jednotlivych prvkd obvodu (motor, regulator, ménic) v
prostfedi Matlab / Simulink; provedeni polohové, rychlostni a proudové
regulacéni smycky, dopfedné vazby; pfechodové a frekvencni charakteristiky,
sefizeni regulatord; zpUsoby identifikace a modelovani pasivnich odport v
posuvech strojl, metody kompenzace, vliv pasivnich odpord na pfesnost
fizeni

Laboratorni méreni elektrickych servopohonu (prakticky) - méfeni
dynamickych charakteristik servomechanism{, identifikace parametrd

pohonu, méfeni razové dynamické tuhosti, méfeni polohové odchylky apod.

Navrh a dimenzovani elektrického nebo hydraulického
servomechanismu (prakticky) - parametry a vztahy pouzivané pfi navrhu,
prepodty zatiZzeni a setrvaénych hmot; vypocet a volba posuvového Sroubu,
prevodu a motoru, mechanického usporadani a kontrola dynamickych stav(
pohonu; navrh hydraulického servomechanismu - kritéria pro volbu

hydromotoru, vypocet a volba velikosti servoventilu
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