Vyrobni systémy a procesy - Automatizované systémy rizeni

Programovaci jazyky

Programovaci jazyk C a C++; zékladni konstrukce jazyka, fizeni toku béhu programu;
operatory; uzivatelské funkce;

zakladni datové typy; strukturované datové typy; datovy typ ukazatel;

pridélovani paméti, dynamicka alokace a dealokace paméti; ukazatel na funkci; makra,
podminény pieklad; uzivatelské knihovny; prace s objekty.

Teorie automatického fizeni

Popis dynamickych systému: diferencialni rovnice, obrazovy pienos, piechodova a impulzni
funkce, zesileni, ¢asové konstanty, vliv kofenti na dynamické chovani soustavy; rozdéleni
dynamickych soustav; vyuziti Laplaceovy transformace.

Frekvencni analyza: frekvencni pienos, frekvencni charakteristika v komplexni roving,
frekvenc¢ni charakteristika v logaritmickych soutadnicich, frekvenéni charakteristika soustav
statickych a astatickych soustav, vliv dopravniho zpozdéni na tvar frekvenéni charakteristiky;
zpusob méteni frekvencnich charakteristik.

Rozvétvené obvody; zptisoby ziskani celkového obrazového prenosu obvodu.

Stabilita systému, nutna a postacujici podminka stability systému, vliv kofentl na stabilitu,
algebraicka a frekvencni kritéria stability.

Automatizace, ovladani, fizeni; uzavieny regulacni obvod, zpétna vazba, typy poruch,
obrazovy prenos regula¢niho obvodu; rozd€leni regulatord.

Regulacni obvody s dvoupolohovymi a tfipolohovymi regulatory; opateni ke zkvalitnéni
regula¢niho pochodu.

Regulator PID: diferencidlni rovnice, obrazovy prenos, jeho vlastnosti, prechodova a
frekvenéni charakteristika PID regulatoru.

Setizeni regulatoru PID, vliv jednotlivych slozek na pribéh regulaéniho pochodu; oblast
stability PID regulatoru.

Experimentalni a empirické metody sefizeni regulatoru PID; integralni kritéria jakosti
regula¢niho pochodu, setizeni podle téchto kritérii.

Diskrétni popis systému, diferen¢ni rovnice a jeji feSeni, stabilita diskrétniho systému.
Stavovy prostor, prevedeni stavového popisu a vnéjsiho popisu; fazova volba; stavova
trajektorie.

Stavovy regulator, princip, schéma; méfitelné a neméfitelné stavové veliCiny; stavovy
regulator s pomocnou integracni slozkou.

Estimace stavu; schéma a princip stavového reguldtoru s estimatorem stavu.

PSD regulator, diskrétni regula¢ni obvod; prevod parametrti mezi PSD a PID; rozdil mezi
absolutni a ptirtistkovou akéni veli¢inou.



Pocitadova grafika

Zakladni algoritmy rastrové grafiky, rasterizace usecky, kruznice a elipsy; ofezavani a
vypliovani polygond.

Kiivky pocitacové grafiky, explicitni, implicitni a parametrické vyjadieni; kiivka
Fergusonova, Coonsova, Bezierova; Parametrické plochy a jejich vyjadieni; plocha
Fergusonova, piimkova, Bezierova, Coonsova.

Geometrické modelovani, reprezentace 3D objektl, hrani¢ni reprezentace, oktantovy strom,
konstruktivni geometrie téles; zakladni ztvarnéni prostorové scény, promitaci metody,
stinovani; barevné modely.

Algoritmy a datové struktury

Specifikace jednoduchych datovych typt (celé a realné Cislo, text)

Specifikace a pouziti nasledujicich abstraktnich datovych typt: zasobnik, fronty,
seznamy a stromy.

Rekurze a rekurzivni algoritmy a jejich pouziti; kodovani dat; tadici algoritmy;
Numericka derivace a integrace.

Simulace a identifikace systému

Matlab-Simulink: maticovy pocet v prosttedi Matlab, feSeni soustav linearnich algebraickych
rovnic; tvorba skriptli; numericka derivace a integrace; numerické feSeni soustav linearnich
diferencidlnich rovnic.

Matlab-Simulink: simula¢ni prostiedky pro simulace chovani dynamickych soustav; metoda
snizovani fadu derivace, metoda postupné integrace, prepocet pocatecnich podminek.
Zpusoby ziskani popisu dynamického systému: matematickofyzikalni analyza a
experimentalni identifikace; zdkladni postup matematickofyzikalni analyzy.

Zakladni postup experimentalni identifikace; méfeni statické, prechodové a impulzni
charakteristiky; aproximace ptechodové charakteristiky, procesni modely, vypocet parametrt
spojitych modeld.

Diskrétni parametricka identifikace; vypocet parametrii pro deterministické systémy; pouziti
metody nejmensich ctvercl; polynomidlni modely.



