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Témata k profilové maturitni zkousce
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Obor: 23-41-M/01 Strojirenstvi

Predmét: Automatizace aroboty
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SYSTEM Robo-Pro (fischer) (Giskali fizeni pohonti pomoci koncovych spina¢ii a ¢asovani, nastav. parametrir)
SIGNAL (vyznam, druhy, grafy, kodovéni, zpracovani signalu, §um, sila signalu...)

LOGICKE FUNKCE (vyznam, vy¢et, tabulky, realizace, hradla, schémata)

DVOJKOVA CiSELNA SOUSTAVA, BINARNI KOD (vyznam, pievod hodnoty na bin. zapis a zpét, 16-kova)
ALGORITMUS A PROG. JAZYKY (schémata, mozné zapisy programtl, piiklady programovacich rozhrani...)
REGULACE (definice, schéma, druhy, problémy, ptiklad ON-OFF regulace, ¢asovy pribéh - graf)
JEDNODUCHE ELEKTRICKE OBVODY (schémata, =, ~, chovani souéastek, vypodty, vyuziti)
JEDNODUCHE PNEUMATICKE OBVODY (schémata, vyznam, prvky, propojeni s ele, vlastnosti, vypocty)
HYDRAULICKE OBVODY (schémata, vyznam, prvKy, porovnani s pneu, propojeni s ele, vlastnosti, vypodty)

. ELEKTRICKE POHONY STEJNOSMERNE (vyznam, druhy, schémata, vlastnosti, vypodty)

. PRENOS SIGNALU (analog, digital, linkovy, bezdratovy, nosné frekvence, modulace, ruseni, parametry)
. A/D, D/A PREVODNIKY (vyznam, proces pievodu, parametry - vzorkovani, bitova hloubka, datovy tok)
. P, 1,D CLENY V REGULATORECH (vyznam, popis chovani v grafech, pouzivané kombinace)

SENZORY, SNIMANI (vyznam pro autom., druhy, fyzikalni principy fungovani, parametry, vznik signalu)

. PLC (vyznam, fungovani, schéma piikladu vyuziti, zptisoby programovani)

. SEKVENCNI LOGICKE OBVODY (sestaveni z hradel, chovani, vyuziti)

. AUTOMATICKE RIiZENi RYCHLOSTI, POLOHY, SIiLY (principy, schémata, senzory, GPS...)

. ZDROJE EL. NAPETI (druhy a velikosti napéti, transformator, usmérnovani, stabilizace, filtrace...)

. PRVKY R, L, C (vyznam, vlastnosti, zapojeni do obvodu, schémata, vypoéty — odpory, rezonance, naboj..)
. ELEKTRICKE POHONY STRIDAVE (vyznam, druhy, schémata, vlastnosti, vypocty)

. ROBOT URb5e — (konstrukce, vlastnosti, parametry, nastavby, vyuziti, TCP, pojem INSTALACE)

. ROBOT URb5e — (programovani pohybu — POHYB, BOD TRASY, ZASTAVIT)

. ROBOT UR5e — (programovani vstupti a vystupti — CEKAT, NASTAVIT)

SPINANI A VYPINANI V EL. OBVODECH (vyznam, pojmy, problémy, druhy, relé, tranzistor, tyristor..)

. CASOVANI V AUTOMATIZACI (prostiedky, parametry, realizace, schémata, druhy Gasovani, takt, cyklovani)

Za predmétovou komisi: Ing. Jan Holzer

Schvalil dne 2. 9. 2025 - S —

RNDr. Petr Hajek, rreditel Skoly
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