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10.
11.

12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.
20.
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22
23.
24,
25.

26.
27.
28.
29.
30.
31.

Tématické okruhy otazek ke zkouSce z predmeétu

TEORIE RiZENI
(AVI 2,3)

Zakladni pojmy, definice, rozdéleni

Predmét teorie automatického fizeni (AR)

Ovladani, automaticke fizeni; priklady

Druhy schémat pouzivanych v AR, prvky ve schématech

Druhy vdic¢in ajgich znaceni

Druhy systémi automatického fizeni (SAR); zakladni klasifikace
Pracovni bod, linearizace te¢nou/secnou; metoda neimenSich ¢tverct
Druhy SAR podle pozadavkil na vystupni velicinu

Druhy SAR podle chyby v ustaleném stavu

Analyza SAR, statické a dynamické vlastnosti spojitych linearnich t-invariantnich SAR

Vngj&i popis SAR, diferencidni rovnice, obrazovy prenos, L-transformace

Vnitini popis SAR, stavovy prostor, vektor stavu a jeho zavedeni

Regulérni signdly pouzivané ke zji&ovani dynamickych viastnosti prvkii SAR; harmonicky signal,
jednotkovy Heavisideiiv skok, Diracav impuls

Staticka charakteristika, ustédleny stav, zesileni; zpasob méreni

Prechodové charakteristika; zptisoby méteni a vyhodnocovani parametrtt SAR — identifikace
Impulsni charakteristika; vlastnosti, vypocet

Vztah mezi obrazovym prenosem a pirechodovou a vahovou funkci

Frekvenéni prenos; frekvencni charakteristiky v komplexni roving a v logaritmickych soutadnicich
Zpasob mereni a vyhodnocovani frekvencnich charakteristik

Vztah mezi prechodovou a frekveneni charakteristikou

Algebra prenosi; sériové, paraleni, antiparalelni spojeni

Transformace blokovych schémat; pienos fizeni, poruchy, odchylky

M noharozmérové (viceparametrové) SAR

Z&kladni typy Fizenych soustav v linedrnich t-invariantnich SAR

Statické soustavy nultého, 1. a 2. ¥adu; popis, dynamické vliastnosti, frekvenéni charakteristiky
Astatické fizené soustavy 1. a 2. t&du; popis, dynamicke vlastnosti, frekvencni charakteristiky
Rizené soustavy s derivacnim charakterem; idedlni a realizovatelna derivacni soustava

Rizené soustavy s dopravnim zpozdénim

Stabilita SAR

Algebraické kritéria stability, rozloZeni koreni charakteristické rovnice, Hurwitzovo kritérium
Frekveneni kritéria stability; princip argumentu

Michajlovovo-L eonhardovo kritérium, konstrukce hodograft

Nyquistovo kritérium v komplexni roving a v log. soufadnicich

Riditelnost a pozorovatelnost dynamickych systémi

Geometrické misto koreni; konstrukce a pouZziti



32.
33.
. Regulator a jeho struktura; vlastnosti regulatori
35.
36.
37.

38.

39.
40.

41.
42.
43.

Syntéza optimélnich SAR

Kvalita regulac¢niho pochodu, kritéria kvality
Zpuasoby korekce vlastnosti regula¢niho obvodu

Regulétory P, 1, D; dynamické a frekvenéni vlastnosti

Regulator PID, struktura, popis, dynamické a frekvencni vlastnosti

Optimalni nastaveni parametra regulédtort; standardni tvary charakteristické rovnice uzavieného
obvodu (Whiteley, Naslin, Ziegler-Nichols)

Nastaveni regulatoru dle kritéria ITAE, experiment v oteviené/uzaviené smyéce

Nelinedr ni systémy automatického Fizeni (NSAR)

Zakladni vlastnosti NSAR; typy a vlastnosti nelinearit

Analyza chovani NSAR; stavovy prostor (fazova rovina), konstrukce fazovych trajektorii, ustélené
stavy

Frekvenéni metody; harmonicka rovnovaha, ekvivalentni prenos

Stabilita NSAR; Ljapunovova teorie stability

Ljapunovovy véty o stabilité, Ljapunovska funkce a jgi vlastnosti; pouZiti na reprezentativnich
prikladech

KKY-AR



