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Ciselné soustavy

a) Druhy ¢iselnych soustav

b) Soustava binarni a hexadecimalni
) Pievody mezi Ciselnymi soustavami

Digitalni a analogovy signal

a) Popis signalu

b) Digitalizace analogového signalu
c) Prevodniky DAC a ADC

Kody a kodovani

a) Signal a informace, vyznam kodovani
b) Binarni, Greyav kéd, BCD, 1z n

C) Zpisoby zapisu kodu

Logické funkce

a) Zaklady Booleovy algebry

b) Zptsoby popisu logické funkce

c) Tvorba a zjednoduSovani logickych funkci

Logické ¢leny

a) Zakladni logické ¢leny a jejich funkce
b) Realizace logickych ¢lent a obvodi
c) Navrh logického obvodu

Kombinac¢ni obvody

a) Binarni s¢itacka, parita
b) Kodéry a dekodéry

c) Multiplexor, komparator

Sekvenc¢ni obvody
a) Klopné obvody
b) Citace

c) Paméti a registry

Integrované obvody pro logické obvody
a) Technologie integrovanych obvodi

b) Diodova logika

C) Zakladni logické obvody TTL
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Ziaklady vypocetni techniky
a) Historie vyvoje vypocetni techniky

b) Realizace od mechanickych systémi po mikroprocesory
¢) Von Neumannovo schéma pocitace, Moortuv zakon

Pocitac

a) Blokové schéma pocitace

b) Popis a funkce jednotlivych ¢asti
¢) Vyvojovy diagram

Ziaklady robotiky

a) Automatické ovladani a regulace
b) Robotika a mechatronika

C) Manipulatory a roboty

Regulace

a) Regulacni obvod, signaly

b) PID regulator

c) Stabilita regula¢niho obvodu

Programovatelny logicky automat (PLC)
a) Druhy, rozdéleni

b) Blokové schéma

c) Pouziti v praxi

Programovani PLC

a) Zpisoby programovani
b) Funkéni bloky

) Vykonani programu

Snimace polohy

a) Mechanické a optické snimace
b) Indukéni a kapacitni snimace
c) Resolver, induktosyn

Snimace tlaku

a) Snimace mechanického tlaku

b) Snimace tlaku kapalin a plynt

C) Vlastnosti snimaci, pasmo necitlivosti

Snimace teploty

a) Snimace dotykové a bezdotykové

b) Aktivni a pasivni snimace

¢) Typy snimaci, absolutni a inkrementalni

Kinematika robotu

a) Sériova a paralelni kinematicka struktura

b) Kartézska a angularni kinematicka struktura
) Cylindricka a sféricka kinematicka struktura
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Pohonné systémy roboti

a) Motory a pievody v robotickych systémech
b) Rizeni motort a odméfovani polohy

c) Vykonové obvody napajeni pohoni

Ridici systémy primyslovych roboti
a) Ovladaci panel robota

b) Ridici jednotka robota

c) Jednotka zpracovani signala resolveru

Pouzivani roboti

a) Ovladaci jednotka FlexPendant, TeachPendant
b) Ovladaci prvky a signaly fadice

) Prostory robota, bezpe¢nostni pravidla

FlexPendant

a) Ovladaci prvky

b) Vytvoieni a spusténi programu
) Bezpecnostni prvky

Nastroj, efektor, druhy pouZziti

a) Stiedovy bod nastroje - TCP

b) Vytvofeni nastroje, definovani a méteni nastroje
¢) Uprava dat nastroje, odstranéni nastroje

Souradnicové systémy roboti

a) Popis systému

b) Nastaveni soufadnicového systému
c) Pracovni objekt a jeho vytvofeni

Testovani a spusténi programu

a) Rucni rezim ovladani

b) Krokovani, spusténi servisnich rutin

C) Spusténi programu v automatickém rezimu
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