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AUTOMATIZACE

MATURITNI TEMATA PRO SK. ROK 2023/2024

1. Akéni ¢leny elektrické — principy pohond, linearni, rotacni, elektromagneticke,
krokové motory

2. Akéni ¢leny pneumatické a hydraulické — principy pohonu, linearni, rotacni,
ventily pro Fizeni motoru, dalSi soucasti obvodu

3. Casovaée — definice, typy &asovadd, definice proménnych, typy proménnych,
Casoveé diagramy jednotlivych typl, programovani v PLC

4. Citade — definice, typy &itadd CTU, CTD, CTUD, definice proménnych, typy
proménnych, ¢asové diagramy jednotlivych typu, programovani v PLC

5. Kombina€ni logické obvody — postup feSeni kombinaéniho obvodu, definice
vstupu a vystupu, zapis do pravdivostni tabulky, zapis logické funkce, minimalizace
logické funkce, realizace KLO

6. Logické Fizeni — princip logického fizeni, zakladni logické funkce, matematické
operace s logickymi funkcemi. Blokové a reléové zapojeni zakladnich logickych
funkci, realizace

7. Nespojité regulatory — jednotlivé typy a jejich pouziti
8. Ovladani, Regulace — blokové schéma ovladani, ru¢ni a automatické ovladani,

veliiny, blokové schéma regulace, ru¢ni a automaticka regulace, veli€iny v obvodu,
regulacni odchylka

9. Programovaci jazyky pro PLC — typy programovacich jazyku, deklaracni tabulka,
programovani zakladnich logickych funkci a bloku

10.Programovatelné automaty — blokové schéma PLC, popis jednotlivych casti
automatu, komunikace s nadfazenym systémem

11.Pyramida Fizeni — zakladni struktura automatizovaného systému pfi fizeni procesu,
komunikace na jednotlivych urovnich a mezi urovnémi, topologie siti
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12.Regulatory — zapojeni do regulacniho obvodu, definice, rozdéleni, pouziti
jednotlivych typu

13.Regulatory P, I, D — charakteristiky, rovnice, pouziti, vyhody a nevyhody
14.Sdruzené regulatory — druhy, pouZiti

15.Regulované soustavy astatické - kapacita soustavy, rovnice, charakteristika
16.Regulované soustavy statické — kapacita soustavy, rovnice, charakteristika

17.Sekvencni logické obvody — zakladni typy sekvenénich logickych obvodu, klopné
obvody RS, SR, RST, zapojeni pomoci hradel, realizace pomoci PLC

18.Signaly — spojité, nespoijité, pfenos informaci, pfevod A/D, D/A

19.Snimace neelektrickych veli€in — fyzikalni principy snimacu, pfevod neelektrické
veliCiny na elektrickou

20.Snimace polohy — indukéni, indukénostni, odporoveé, kapacitni a optické
21.Snimace sily a tlaku — principy pro snimani sily a tlaku, piezoelektrické snimace,
elektrodynamické snimale, tenzometrické snimaCe, mulstkové zapojeni

vyhodnocovaciho obvodu snimace

22.Snimace teploty — princip pro snimani teploty, termoc¢lankové snimace, odporové
snimace, termistory

23.Statické a dynamické vlastnosti ¢lenti — vlastnosti, charakteristiky (rovnice,
staticka charakteristika, dynamicka charakteristika, pfechodova, vahova, frekvencni)

24.Robotika — zakladni ¢asti robota, bezpeénost prace s robotem, pracovni rezimy,
souradné systémy robota, definice nastroje, workobject,

25.Programovani robota — datové typy, pfikazy pro praci s TeachPendantem,
instrukce pfifazeni, pohybové instrukce, cykly FOR a WHILE
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