Architektura pocitacov

Aritmetika Cisiel s pohyblivou desatinnou Ciarkou, mantisa, strojové epsilon
Logickeé a aritmetické posuny, logické operacie, jednotkovy doplnok
Sériova komunikacia a sériové zbernice

Ochranné a kontrolné algoritmy, komprimacné algoritmy

PreruSenia aich spracovanie

S e

Filtracia a spracovanie signalov

Vlastnosti linearnych ¢asovo invariantnych (LTI) signalov a systémov, konvolucia
Systémové funkcie - impulzova ch., prenosova funkcia

Frekven&né charakteristiky LTI signalov a systémov - Fourierov rad, FT, DFT
Aproximacia FCH spojitych systémov, Bode, Nyquistov diagram

Zakladné analogové a Cislicové filtre — rozdelenie, vlastnosti, pouzitie
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Operacné systémy realneho Casu

1. Zakladné paralelné entity ako procesy, vlakna a OpenCL kernely.

2. Lokalna a sietova komunikacia pomocou socketov.

3. Technolégie IPC sluziace na vymenu Udajov (Zdielana pamat, rary, fronty sprav)
4. Technoldgie IPC sluziace na synchronizaciu (Signaly, semafory, mutexy)

Modelovanie a riadenie systémov

Obycajné linearne diferencialne rovnice: analytické rieSenie

Obycajné linearne diferencialne rovnice: nastroje pre numerické rieSenie
Prenosové funkcie a vlastnosti dynamickych systémov

Klasicky uzavrety regulacny obvod a PID regulator

Opis systémov v stavovom priestore
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Cislicové riadenie

1. Opis a stabilita diskrétnych systémov

2. Zakladny diskrétny uzavrety regulacny obvod (URO). Stabilita a kvalita URO
3. Navrh diskrétneho PID (PSD) regulatora

4. Riadenie s umiestnenim pélov (metdda Pole Placement)
5. Casovo optimalne riadenie.

Technické prostriedky riadenia

Jednosmerny motor — konstrukcia a ¢innost

Typické zatazovacie charakteristiky mechanickych sustav

H-schéma tranzistorového menica a jeho ¢innost

Simula¢ny model jednosmerného motora s konStantnym cudzim budenim
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Blokova schéma polohového servopohonu s kaskadnymi regulatormi a ich funkcie



Robotika

1. Kinematické Struktury robotickych manipulatorov

2. Kinematickeé Struktury mobilnych robotov

3. Spbsoby interakcie robot - operator, implementacia
robotickych technoldgii v spoloCnosti

4. Robotické aplikacie v priemysle

5. Servisna robotika

Riadiace systémy

1. Uzavreta regulacna slucka vriadiacich systémoch (spracovanie analégovych
signalov, implementacie PID v RS, periodické ulohy, alarmovanie)

2. Pamatové oblasti a premenné v PLC

Navrh funkcii a funkénych blokov

4. Programovacie jazyky PLC systémov (rebrikova schéma, Strukturovany text, zoznam
inStrukcii, diagram funkénych blokov, grafset)
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Riadenie robotickych manipulatorov

Priama a inverznd kinematika, prepo¢ty medzi suradnicovymi systémami
Prepoéet kibovych rychlosti na posuvnu a uhlovi rychlost bodov manipulatora
Planovanie hladkej trajektérie kibu

Dynamickeé rovnice manipulatora

Nezavislé riadenie kibov a riadenie s vyuzitim inverznej dynamiky
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Umela inteligencia

Geneticky algoritmus, princip, pouZzitie

Umelé neurdnové siete (UNS), zakladné architektury, uc¢enie UNS
Pouzitie UNS pri rieSeni praktickych problémov

Zaklady fuzzy logiky, fuzzy systém, princip pouZzitia

Expertny systém, princip ¢innosti
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Spojité procesy

1. Zakladné pristupy k modelovaniu dynamickych systémov (analyticky a empiricky)

2. Fyzikalne principy ¢innosti jednoduchych spojite pracujicich procesov
(hydraulickych, tepelnych, mechanickych)

3. Princip ¢innosti zakladnych Struktur regulacnych obvodov

Udalostné systémy

1. Formalne jazyky, deterministické a nedeterministické kone¢né automaty
2. Operacie s automatmi a ich vyuzitie pri odhalovani deadlockov

3. Petriho siete, zakladna definicia, spustacie pravidla, resety a inhibitory

4. Dosiahnutelnost znackovania a iné vlastnosti Petriho siete
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