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MATURITNI TEMATA PREDMETU

RIDICI TECHNIKA
Skolni rok 2024/2025, pro studijni obor 26-41-M/01 Elektrotechnika

C.j.: SS-RS/1053/24

1. Senzorika — provedeni snimaci

zakladni pojmy, vyznam senzoriky v fidicim fetézci, blokové schéma senzoru,
provedeni senzorli, odolnost senzorl proti riznym vliviim prostiedi,

napajeni a vystupy snimact, zapojeni snimact, unifikovany signal,

MEMS.

2. Senzorika — snimac¢e mechanickych veli¢in

snimace polohy, rychlosti, zrychleni a sily, souvislosti mezi nimi,
druhy a principy funkce, aplikace a pouZziti, nastaveni,
meéteni hmotnosti.

3. Senzorika — snimace procesnich veli¢in

snimace teploty, tlaku, vlhkosti, pratoku a vysky hladiny,
druhy a principy funkce, aplikace a pouziti, nastaveni.

4. Senzorika — prostredky pro identifikaci a bezpe¢nost

radiofrekvencni identifikace,

inteligentni kamery a dalsi prostiedky pro identifikaci, termokamery,

rozsah a moznosti pouziti jednotlivych typt,

snimace a prostiedky pouzivané pro zajiSténi bezpecnosti obsluhy strojii, senzory pro zabezpeceni
stiezené¢ho prostoru apod.

5. Akcni €leny — stejnosmérné elektromotory a krokové motory

druhy stejnosmérnych elektromotori, vlastnosti, principy funkce,

vyhody nebo nevyhody jednotlivych druhii, zpiisoby jejich fizeni, aplikace a pouziti,
zapojeni a realizace fizeni ss motort,

krokové motory a jejich fizeni a pouziti, vyhody a nevyhody.

6. Akcni Cleny — stiidavé elektromotory a servomotory

druhy stfidavych elektromotord, vlastnosti, principy funkce,

vyhody nebo nevyhody jednotlivych druhii, zpiisoby jejich fizeni, aplikace a pouziti,
zapojeni a realizace fizeni sttidavych elektromotort, princip frekvencnich ménict,
servomotory a jejich fizeni a pouziti.

7. AKkEni €leny — tekutinové mechanismy

spole¢né znaky tekutinovych mechanismd,

rozdil mezi pneumatickymi a hydraulickymi systémy, vyhody a nevyhody,

tekutinové komponenty, jejich vlastnosti, nastaveni a pouziti, zakladni schematické znacky,
zakladni schémata zapojeni tekutinovych mechanism, tekutinové fidici systémy a jejich pouziti.

8. Primyslova komunikace

zakladni pojmy z oblasti pfenosu signdlu a komunikace, vyznam komunikace v fidici technice,
zakladni pojmy pocitaovych siti, pfenos a zabezpeceni dat,
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

standardni pocitacové sbérnice a rozhrani,
primyslova komunika¢ni rozhrani a sbérnice, pouziti a aplikace.

Ridici systémy

druhy fidicich systémt, vyhody a nevyhody riznych typt, rozdéleni podle druhu energie, napajeni,
spojitosti atd.,

pouziti a uplatnéni riznych druhti fidicich systému, konkrétni ptiklady,

programovatelné automaty: druhy, funkce, schéma, princip, vlastnosti a schopnosti, pouziti,
koncept primyslu 4.0 ve vztahu k fidicim systémiam.

Regulované soustavy

identifikace soustav, vyznam charakteristik pro volbu zpiisobu fizeni dané soustavy,
Laplaceova transformace, pienos soustavy, skladani soustav a jejich pienost,

zakladni typické druhy soustav, jejich parametry a zptsoby uréeni parametrt,
modelovani soustav, pfenos zakladnich druhti soustav a vyznam jednotlivych parametrti.

Regulace — zakladni pojmy

schéma regula¢niho obvodu, vyznam jednotlivych bloki, vyznam a moznosti regulace,
ptenos regulac¢niho obvodu, stabilita regula¢niho obvodu,
provedeni regulatorti.

Regulace — regulatory

regulatory typu P, I, D, PD a PID,

vlastnosti, chovani, parametry, pouziti, charakteristiky, pfenos, metody pro optimalni nastaveni,
zpusob spojeni a vliv jednotlivych regulatorti na vysledny proces regulace,

nastaveni parametrd, prenos, charakteristiky a vlastnosti sloZzenych regulatord,

blokova i elektricka schémata zapojeni.

Regulace — rozvétvené regulacni obvody

rozvétvené regulacni obvody,

prediktivni fizeni soustav s dopravnim zpozdénim,

zpusoby zapojeni, vlastnosti a vyhody, pfenos, parametry a jejich vliv na kvalitu regulace,
priklady pouziti.

Nespojité a diskrétni Fizeni

druhy nespojitych regulatorti, vlastnosti a charakteristiky, realizace nespojitého regulatoru,
hysterezni fizenti,

princip diskrétniho fizeni, schéma a vlastnosti diskrétniho fidiciho fetézce, vzorkovani signalu,
regulator PSD, nastaveni a pouZziti,

divody a disledky pouziti diskrétniho fidiciho systému, konkrétni piiklady aplikaci.

Vizualiza¢ni systémy

pojmy SCADA/HMLI, t¢el a vyznam vizualizace pro fidici systém a uzivatele,

formy vizualizace, zpusoby komunikace fidiciho systému s vizualizacnim systémem,
sestaveni a nastaveni vizualizace, uzivatelské rozhrani,

druhy a moznosti vizualizaCnich systémt, operatorské panely,

priklady realizaci systému a jejich pouziti.

Robotika — zakladni pojmy a kinematika

stru¢na historie robotiky, ti€el a uplatnéni robotd,
primyslova robotika, druhy robotd a manipulatort,
kinematika robotti, zakladni druhy robott podle kinematiky, pracovni prostor robota.
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17. Robotika — hlavice a Fizeni roboti
¢ hlavice a chapadla primyslovych robott,
e soufadné systémy roboti, transformace soutadnic,
e fizeni robotd, reZimy robota, zpiisoby zaddvani programu, ptiklady pouziti a uplatnéni robotd.

18. Uméla inteligence — zékladni pojmy a stavovy prostor
e definice, ucel, ukoly a souc¢asné moznosti systémii umel¢ inteligence,
e priiklady pouziti Ul v fidicich systémech,
e stavovy prostor ulohy a jeho prohledavani (zakladni grafové ulohy).

19. Uméla inteligence — GA a NN
e genetické algoritmy a moZznosti jejich pouziti v fidici technice, princip, genetické operace, vyhody
a nevyhody pouziti,
e neuronove sité¢ a moznosti jejich pouziti v fidici technice, princip perceptronu,
e adaptace neuronove¢ site, architektury neuronovych siti, ptiklady pouziti a aplikace.

20. Uméla inteligence — formalni logika a znalostni systémy
¢ druhy formalni logiky a jejich uplatnéni v systémech umé¢lé inteligence,
e zédkladni operace, ptiklady pouziti a feSeni technickych problému s vyuzitim formalni logiky,
¢ znalostni systémy, vyuziti metod umé¢lé inteligence v oblasti primyslové kybernetiky a diagnostiky.

V Praze dne 2. 9. 2024 PhDr. Ing. Lukas Hons v. r.
statutarni zastupce tfeditele Skoly
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