Otazky na skusku z PRS

1.Viacuroviiovy systém riadenia - popis jednotlivych urovni
- charakteristika 0. Urovne riadenia
- charakteristika 1. Urovne riadenia

2.Prva uroven riadenia
- Charakteristika
- poziadavky na 1. Uroven riadenia z hladiska technickych prostriedkov
- poziadavky na 1. Uroven riadenia z hladiska programovych prostriedkov

3.Realizacia 1. Urovne riadenia na baze PLC
- charakteristika RS na baze PLC z hladiska HW ¢asti
- charakteristika RS na baze PLC z hladiska SW &asti
- Zakladné vlastnosti vyvojovych prostriedkov PLC
- Realizacie kratkeho prikladu na PLC

4 Realizacia 1. Urovne riadenia na baze jednogipovych mikropogitadov
- charakteristika RS na baze jednocCipovych mikropoc€itacov po HW stranke
- charakteristika RS na baze jednocipovych mikropocitacov z hfadiska komunikaénych
rozhrani
- charakteristika RS na baze jednocCipovych mikropocitacov po SW stranke
- Realizacia jednoduchej aplikacie na pripravku s jedno¢ipovym mikropoc&itatom s
prilozenymi kniznicami
5. Realizacia 1. Urovne riadenia na PC
- Charakteristika po HW stranke

- - charakteristika vyvojovych SW prostriedkov

6. Uzavrety regulaény obvod
- Charakteristika a popis jednotlivych prvkov URO, blokova schéma

7. Meraci systém vSeobecne

7.1 spbsob a prostriedky ziskania informacii

7.2 spbdsob a prostriedky spracovania informacii

7.3 blokova schéma meracieho systému a popis jednotlivych prvkov
8. Analdégovy meraci kanal

- Blokova schéma
- Popis jednotlivych prvkov v schéme a ich charakteristika



9. Cislicovy meraci kanal (6mk)
- Struktara émk a popis jednotlivych prvkov
- Analégovo-&islicovy prevodnik, charakteristika, typy A/C prevodnikov
- Vysvetlit princip Aproximaéného A/C prevodnika a nakreslit’ blokovi schému
- Nakreslit blokovti schému a vysvetlit princip Integraéného A/C prevodnika

10. Snimace a akéné Cleny

- VSeobecne charakteristika snimaca

- Charakteristika akéného ¢lena

- Rozdelenie snimacov:
- Podrla vyuzitia fyzikalnej veli€iny
- Podfa typu snimanej veli€iny
- Podla meriacich prvkov (odpor, indukénost,...)
- Podla rozhrania s riadiacim systémom

11. Snimanie teploty

11.1 Dotykové diletatné snimanie teploty
- Princip €innosti
- Aplikaéné vyuzitie

11.2 odporové kovové snimace teploty
- Fyzikalny princip Cinnosti
- Vyhodnocovacie obvody odporovych snimacov teploty
- Pripojenie na pocita¢, spdsob, programova realizacia

11.3. Odporové polovodi¢ové snimace teploty
- Fyzikalny princip Cinnosti
- Vyhodnocovacie obvody
- Pripojenie na pocita€, HW spdsob, programové realizacie
11.4. Termoclanky- termoelektrické ¢lanky
- Princip €innosti
- Vyhodnocovacie obvody, termoclankov
- Spdsob pripojenia termoclanky k pocitacu
12. Snimace polohy
(Spojité)
12.1. Odporové snimace polohy
- Princip merania polohy
- Spbsob prevodu odporu na polohu
- Spobsob zosnimania polohy do poditaca
- Aplikacné vyuZitie
12.2. Indukéné snimace polohy
- Princip merania polohy
- Aplikacné vyuzitie
12.3. Kapacitné snimace polohy
- Princip merania polohy



- Aplikacné vyuZitie
Nespojité
12.4 Elektro...

- Princip

- Aplikaéné vyuZitie

- Spdsob pripojenia na poditac
12.5. Magneticky snimac€ s halovou sondou

- Princip halovej sondy

- Vztah pre halové napatie
12.6. Inkrementalne snimace polohy

- Princip merania polohy

- Rozhranie medzi poditatom a IRC

- Spdsob snimania polohy pomocou pocitaca

- Priklad snimania polohy pomocou IRC
12.7. Absolutne snimace polohy

- Princip merania polohy

- Spbsob merania polohy pomocou pocitaca

- Priklad snimania polohy pomocou po¢itaca
13. Snimacée a meracie ¢leny tlaku, sily a momentu
13.1. Princip tenzometra a zavislost odporu od sily
13.2. Rozdelenie tenzometrov
13.3. Vyhodnocovcie obvody tenzometrov

- Potenciometrické zapojenie

- Tenzometrické mostiky

- Princip, prevod odporu na napatie, pripojenie tenzometrického mostika k pocitacu
13.4. Priklad merania sily resp. Tlaku pomocou tenzometrického systému
AkEné ¢Eleny
14. Jednosmerny motor

- Princip

- Spbsob riadenia z pocitaca

- Priklad aplikacie
15. Krokovy motor

- Princip

- Spbsob riadenia z pocitaca

- Priklad aplikacie
16. 3 - fazovy asynchronny motor

- princip

- Spodsob riadenia z poditaca

- Priklad aplikacie



