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Měřicí a řídicí systémy v AKP
1) Digitální osciloskopy
a) definice, popis, účel použití,
b) [bookmark: _Hlk211346663]parametry, vlastnosti, blokové schéma,
c) akvizice dat (vzorkování, obálka, průměrování…), aliasing,
d) způsoby vzorkování (sekvenční, náhodné, v reálném čase).
2) Digitální multimetry
a) konstrukce, funkce, vlastnosti,
b) parametry, blokové schéma, činitel potlačení souhlasného a sériového rušení,
c) základní měřené veličiny (U, I, R), vedlejší měřené veličiny, U-U převodník,
d) 2 a 4 vodičová metoda měření, RMS x True RMS,
e) chyby měření (mag. vazba, odpor vodičů, zemní smyčka…).
3) RLC metry
a) definice, popis, účel použití,
b) parametry, vlastnosti, kalibrace,
c) princip měření (impedance, ESR, DCR, fázorové diagramy), Z/U převodník.
4) Metody měření
a) měření indukčnosti a kapacity V-m a A-m,
b) rezonanční metoda měření L a C,
c) měření L a C pomocí přechodového děje,
d) Wheatstoneův můstek – měření odporu,
e) DeSautyho můstek – měření kapacity.
5) Nejistoty měření
a) přímá x nepřímá, absolutní x relativní metoda měření,
b) chyby měření (hrubé, systematické, náhodné),
c) třídy přesnosti přístrojů, konstantní, relativní a kombinovaná chyba,
d) nejistota měření typu A a B, kombinovaná nejistota.
6) Měřicí řetězce
a) definice, blokové schéma, příklad,
b) měřicí obvody, linearizační členy, unifikovaný signál,
c) OZ jako zesilovač, invertující, neinvertující, zapojení,
d) OZ jako sledovač, komparátor, zapojení,
e) frekvenční filtry, pasivní aktivní, vlastnosti,
f) stanovení chyby měřicího řetězce, kalibrační listy.
7) Měřicí karty
a) definice, popis, základní parametry,
b) akvizice dat, buffer x instant, vyhodnocení,
c) základní funkce, analogové, digitální a další vstupy x výstupy,
d) zapojení analogových vstupů, diferenční x referenční,
e) měřicí SW, vzorkování, trigger.
8) Smart-senzor
a) blokové schéma, charakteristika jeho částí,
b) druhy rozhraní, kterými může být vybaven,
c) technické parametry senzorů.
9) Převodní charakteristiky snímačů
a) metody zmenšování chyb senzorů,
b) kompenzační, diferenční, zpětnovazební,
c) linearizace a autokalibrace, filtrace.

10) Senzory deformace 
a) princip tenzometrického snímače, 
b) základní typy (kovové, polovodičové) a jejich vlastnosti,
c) rušivý vliv teploty, jeho eliminace.

11) Senzory teploty
a) kovové senzory, rozdělení, vlastnosti
b) polovodičové senzory, rozdělení, vlastnosti
c) termočlánky, princip, kompenzace.
12)  Monokrystalické senzory s přechodem PN
a) princip použití diody jako čidla teploty,
b) voltampérová charakteristika, 
c) integrované PN senzory teploty.
13) Indukčnostní senzory polohy a magnetické senzory
a) základní typy a principy činnosti,
b) Hallova sonda, uspořádání, princip činnosti,
c) indukční senzory rychlosti.
14) Kapacitní senzory
a) princip kapacitních senzorů s proměnou plochou elektrod,
b) princip kapacitních senzorů s proměnou tloušťkou dielektrika,
c) princip kapacitního kontinuálního hladinoměru, užití.
15) Měření průtoku a tlaku tekutin
a) indukční průtokoměr – princip, schéma,
b) ultrazvukový průtokoměr – princip, schéma,
c) plovákové průtokoměry, mechanické průtokoměry.
16) Senzory vlhkosti a tlaku vzduchu 
a) absolutní a relativní vlhkost vzduchu,
b) princip psychrometrického čidla vlhkosti vzduchu,
c) princip hygrometrického čidla vlhkosti vzduchu.
17) Senzory vzdálenosti a natočení 
a) lineární odporové senzory, potenciometrické senzory,
b) absolutní a inkrementální snímače otáček
c) ultrazvukové senzory, optické senzory
18) Klopné obvody RS, D a JK
a) popis stavovou tabulkou a časovým diagramem,
b) paralelní a posuvné registry,
c) čítače.
19) Polovodičové paměti
a) základní pojmy, rozdělení,
b) paměťová buňka statické a dynamické RWM, rozdíly,
c) paměti ROM, PROM, EPROM, EEPROM, struktura, vlastnosti.
20) Programovatelné logické obvody
a) obecné blokové schéma, vlastnosti,
b) obvody GAL, FPGA, struktura, vlastnosti,
c) implementace logické funkce, vývojové systémy PLD.
21) Struktura mikropočítače
a) blokové schéma mikropočítače, rozdíl architektury von Neuman a Harward,
b) popis funkce a vlastností jednotlivých bloků včetně periferií,
c) typy sběrnic, komunikace po sběrnicích mikropočítače, jejich hardwarové řešení.
22) Úprava signálu pro vstup/výstup mikropočítače
a) přizpůsobení úrovní pro digitální vstupy, galvanické oddělení,
b) spínání výkonové zátěže,
c) úprava analogového signálu pro vstup do AD převodníku.
23) AD převodníky 
a) princip vzorkování, kvantování, chyba diskretizace,
b) základní typy převodníků AD a jejich vlastnosti,
c) AD převodník s dvojitou (dvoutaktní) integrací, princip funkce, výpočet digitálního ekvivalentu analogového vzorku,
d) komparační AD převodníky (přímé), s postupnou komparací,
e) kompenzační AD převodníky, čítací, sledovací, s postupnou aproximací,
f) sigma – delta AD převodníky.
24)  Rekonstrukce signálu, DA převodníky
a) DA převodník s váhovými rezistory, vlastnosti,
b) DA převodník s žebříčkovou sítí, porovnání,
c) PWM, princip, výhody použití.
25) Jednočipový mikropočítač
a) charakterizujte vestavný mikropočítačový systém,
b) faktory ovlivňující jeho návrh a vývoj,
c) příklady oblastí použití.
26) Obsluha asynchronních událostí
a) funkce systému přerušení u mikropočítačů, vlastnosti,
b) příklad systému přerušení (např. pro uP ADuC812),
c) vysvětlete funkci časovače a použití watch-dog.






Informační inženýrství
1. ICT management
a) ICT strategie a její vztah k business strategii podniku.
b) Životní cyklus softwarového projektu, fáze a agendy.
c) Podpůrné agendy softwarového projektu.
d) Profese pracovníků v oddělení ICT.

2. projektování softwaru
a) Metodologie používané při řízení softwarových projektů.
b) Rozdíl mezi agilními a rigorózními metodologiemi. 
c) Testování softwaru, druhy testů v různých fázích projektu.
d) Druhy softwarové dokumentace.

3. získávání zadání na informační systémy
a) Možnosti modelování business procesů. 
b) Otázka odhadu pracnosti, metoda FP.
c) Metoda COCOMO.
d) Otázka vyspělosti ICT procesů, přístup CMM.

4. modelování informačních systémů
a) Úloha CASE nástrojů ve tvorbě softwaru.
b) Standard UML, jeho statické diagramy.
c) Standard UML, jeho dynamické diagramy.
d) Přístup MDA ke tvorbě informačních systémů.

5. ICT oddělení ve firmě nebo organizaci
a) Organizační struktura oddělení ICT.
b) Helpdesk, náplň práce, procesy.
c) IT architektura, náplň práce, procesy.
d) Bezpečnost IT, náplň práce, procesy.

6. techniky tvorby softwaru
a) Návrhové vzory, jejich dělení a možnosti použití.
b) Refaktoring.
c) Znovupoužitelnost softwaru. 
d) Datová normalizace.

7. Informační systémy
a) Klasifikace informačních systémů. 
b) Datové sklady.
c) Provozní databázové systémy.
d) DSS a MIS.

8. provoz infomačních systémů
a) Předávání softwaru do provozu.
b) Zabezpečení softwaru v provozu.
c) Software configuration management, správa verzí.
d) Přechod od staré k nové verzi softwaru.
9. programování
a) Programovací jazyky, dělení podle modelu výpočtu a podle účelu.
b) Objektové programovací jazyky.
c) Deklarativní programovací jazyky.
d) Vyšší a nižší programovací jazyky.

10. architektury softwaru
a) Prvky tvořící informační systém a vazby mezi nimi.
b) Architektura klient-server informačního systému.
c) Standard XML a HTML. Tvorba softwaru pro internet.
d) Cloud, SaaS, a další možnosti využití internetu.






























Automatické řízení 
1) Přenosová funkce
a) Přenos v Laplaceově transformaci;
b) Frekvenční přenos;
c) Přenosová charakteristika (impulsní, přechodová);
d) Frekvenční charakteristika;
e) Frekvenční charakteristika v komplexní rovině;
f) Frekvenční charakteristika v logaritmických souřadnicích.
2) Vazby mezi systémy a regulační obvody
a) Bloková schémata - sériová, paralelní, zpětná;
b) Definice regulace, schéma regulačního obvodu, víceparametrové regulační obvody;
c) Rozvětvené regulační obvody – pomocná akční, regulovaná veličina a s měřením poruchy;
d) Regulátory – popis, rozdělení, interakce konstant.
3) Regulace spojitých a diskrétních systémů 
a) Druhy regulace a vliv na přesnost regulace;
b) Nastavování konstant spojitých regulátorů;
e) Rozdělení regulačních pochodů;
f) Návrh konstant PID regulátoru;
g) Nakreslete číslicový regulační obvod 
h) Vysvětlete rozdíl mezi spojitým a číslicovým regulačním obvodem
i) Návrh konstant PSD regulátoru - Diskrétní popis systému, Popis diferenční rovnicí, Popis Z transformací 
j) Závislost parametrů regulátoru na periodě vzorkování 
k) Podmínky stability;
l) Kritéria stability;
m) V komplexní rovině;
n) V logaritmických souřadnicích;
o) Míry stability;
p) Extremální regulace;
q) Číslicová regulace;
r) Vliv vzorkování na přesnost regulace.
4) Přístupy a metody identifikace na reálných systémech
a) Způsoby a metody identifikace;
b) Aproximace přechodových charakteristik (pro statické a astatické systémy);
c) Empirické metody syntézy;
d) Integrální kritéria hodnocení kvality regulace.
5) Optimalizace systémů
a) Porovnejte statické a dynamické optimalizace;
b) Optimalizace s matematickým modelem;
c) Optimalizace bez matematického modelu.
6) Programovatelné logické automaty, distribuované řízení
a) Možnosti programování průmyslových systémů, členění programu;
b) Struktury průmyslových systémů ve vazbě na nasazení a oblasti použití;
c) Komunikační protokoly v jednotlivých větvích systému;
d) Možnosti připojení snímačů k řídicímu systému – klasické x distribuované připojení.
7) Roboty a manipulátory
a) Struktury a koncepce průmyslových robotů (stupně volnosti, pracovní prostor, nasazení, přesnosti atp.);
b) Struktura průmyslového robotického pracoviště;
c) Programování pohybu průmyslových robotů;
d) Instrukce pro programování robotů;
e) Souřadný systém ve vztahu pohybu robota;
f) Periferie systémů (vstupy, výstupy, kamerové systémy, pneumatika);
g) Integrace do bezpečnosti pracoviště;
8) Pružné výrobní systémy
a) Využití PVS v prostředí výroby;
b) Komunikační sběrnice, nasazení a použití, výhody nevýhody;
c) Členění v různých stupních integrace systémů;
9) Automatické řízení technologických procesů
a) Definujte rozdíl klasického a distribuovaného řídicího systému;
b) Uveďte kritické posouzení návrhu PID (PSD) regulátoru v průmyslové aplikaci;
c) Uveďte možnosti propojení IoT a průmyslových aplikací.
10) Bezpečnostní prvky v systému průmyslové aplikace
a) Koncepce safety prvků;
b) Uveďte parametry robustnosti hw prvků ve vztahu k safety funkci – uveďte normy;
c) Integrace v řídicím systému;
d) Druhy vstupů/výstupů u modulů/snímačů;
e) Řídicí bloky při programování a jejich použití – vazby na safety funkci;
f) Využití komunikačních protokolů.
11) Kyberbezpečnost
a) Návrh průmyslového systému s ohledem na kyberbezpečnost;
b) Vliv kyberbezpečnosti na strukturu průmyslového systému;
c) Uveďte funkcionalitu a nastavení systémů komunikace pro zajištění bezpečnosti - definujte kontrétní příklady;
d) Správa síťových prvků v průmyslových aplikacích;
e) Jakým způsobem zajistíte fyzickou, hw a sw bezpečnost systémů;
f) Jaký je postup při tvorbě projektu s ohledem na bezpečnost;
g) Jak se promítá kyberbezpečnost v oblasti programování PLC;
h) Síťové struktury a technologie.
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