Tézy sucasti statnych skusok - I. stupen
studijny program
mechatronika v technologickych zariadeniach

I. sicast Statnych skusok: Aplikovana mechatronika
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Uvod do mechatroniky, vznik, vyvoj, principy, klasicky a mechatronicky pristup k navrhu systémov.
Meranie veli¢in v mechatronickych systémoch, A/D a D/A prevodniky, typy, vlastnosti.
Fyzikalne principy snimacov, rozdelenie.
Snimace polohy, posunutia a deformacie, zasady instaldcie snimacov.
Snimace teploty, tlaku a prietoku.
Snimace hmotnosti, sily a krutiaceho momentu.
Hydraulické systémy, princip, vlastnosti.
Pneumatické systémy, princip, vlastnosti.
Elektrické pohony - jednosmerné, princip, vlastnosti.
. Elektrické pohony - striedavé, princip, vlastnosti.
. Riadenie elektrickych motorov, jednosmernych, striedavych, krokovych.
. Reguldtory P, PI, PD, PID regulator — prenosova funkcia, prechodova a frekvenénd charakteristika.
. Definicia a charakteristika PLC. Proces tvorby programu (IEC 61131).

. Programovanie PLC - Strukturalizicia v STEP7 (vratane funkcii a funkénych blokov), adresovanie,
Struktdra programu.

Komunikacné protokoly, sériové interface RS-232, RS-422, RS485, paralelny interface.

. Robotické systémy, typy, pracovné priestory, priama, inverzna kinematika, dynamika robotov.

II. siéast statnych skusok: Mechanika strojov a konstrukcii
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Statickd analyza pohyblivych a nepohyblivych sustav tuhych telies. Staticka urcitost a neurditost
mechanickych sustav. Vazby a spojenia.

Metddy rieSenia sustav tuhych telies a prutovych sustav.

Trenie a pasivne odpory v mechanickych sustavach.

Zakladné sp6soby namahania. Vnutorné silové ucinky.

Rovinny a priestorovy stav napatosti. Hypotézy pevnosti a medzné stavy.

Namahanie prostym tahom. Tahova skiska. Hookov zékon.

Elementdrna tedria prostého ohybu nosnikov.

Namahanie prostym Smykom. Krutenie.

Kinematika bodu. Zakladné kinematické veli¢iny (polohovy vektor, rychlost, zrychlenie atd')

. Kinematika tuhého telesa. Zakladné pripady rovinného pohybu tuhého telesa. Vztahy medzi
kinematickymi veli¢inami pohybu.

Kinematickd analyza rovinnych mechanizmov. Metddy rieSenia.

Dynamika hmotného bodu a sustavy hmotnych bodov.

Dynamické reakcie v loZiskach tuhého rotora a jeho vyvaZovanie.

Metodika tvorby modelov strojov a ich pohybovych rovnic pomocou metddy uvolfiovania.
Metodika tvorby modelov strojov a ich pohybovych rovnic pomocou metédy redukcie.
Dynamicky model vSeobecnej mechanickej sustavy s konstantnym a nekonstantnym prevodom.

Linearne kmitanie sustav s jednym stupfiom volnosti - volné, vynutené, timené, netimené.



