Informainy list predmetu

Vysoka Skola: Technick& univerzita v KoSiciach

Fakulta: Strojnicka fakulta

Kod predmetu: 2329651 Nazov predmetu:Navrhovanie mechatronickych
sustav

Druh, rozsah a metdda vzdelavaciclinnosti:

Forma vyuby: P- prednaska, L konStrukné alebo laboratérne cienie
Denné forma Studia (hodiny za ty#jte4, 3

Metdda Studia: prezena

Pocet kreditov: 5

Odporuéany semester/trimester studial. S
Semester Studijny program
2.rok LS Mechatronika (M_Ing_D)

Stupei Studia: 2. stupé

Podmieiujlce predmety:

Podmienky na absolvovanie predmetuZapaiet a Statna skiska

Priebezné hodnotenie:

- Student prospeje v PH a ziska z&gipke! splni podmienku ziskanin. 11% z 20%.

- zapaet

Zaverené hodnotenie:

- Student prospeje v ZH a Gspesne vykona Statriikskke” spini podmienku ziskanin. 41%
z 80%.

- skuska

Celkovy vysledok sa stanovi v sulade s vnatorngedipismi TUKE.

Kredity nebudd udelené Studentovi, ktory z nieki¢asti hodnotenia neziska nadpolkow
pocet bodov.

Vysledky vzdelavania:

Tento predmet je po obsahovej stranke rozdelertyodt casti. Cigdom prvejcasti je preliad
dopadu mechatroniky na systémovu koncepciudngdh strojarskych vyrobkov. Druh@s’
si kladie za ciB oboznami Studentov s mechatronickym pristupom koncipov
mechatronickych sustav. Tretkdas’ je venovana otazkam mechatronického pristupu
navrhovani riadenych polohovacich sustav, ktorygiickym predstavifem je prehrava CD
noscov. V tomto pripade je diem nauiz Studentov od z#atku navrhu simultanne uvazava
vSetky podstatné efekty dynamiky mechanickej sUsjaoiu s riadiacim systémom a f
dosiahnu poZadovanu funkciu na ,prvy pokus".
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Struéna osnova predmetu:

Témy prednasok:

. Jednoduché spatnovabové algoritmy riadenia. palohové riadenie a PID riadenie.
. Riadenie dynamickych systémov 1. radu regulatagednym stumm vanosti.
. Riadenie dynamického systému 1. radu regulat@arodroma stuami va'hosti.

. Riadenie dynamického systému 1. raducetoin potlaenia poruchovych velin.
. Riadenie dynamického systému 2. radu PD reguato

. Riadenie dynamického systému 2. radu PI regudéio

. Riadenie dynamického systému 2. radu PID reégrudén.

. Riadenie dynamického systému vysSieho radu.

. Nyquistovo kritérium stability regulaého obvodu

OCoO~NOOUIDE WNPE

regulacného obvodu. Navrh regulatora s fazovym predstinbdwvrh regulatora s fazovy

10. Navrh regulatora na zaklade tvarovanie frekirex) charakteristiky otvorené}?

predstihom. principialne obmedzenia riadenia
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Témy cweni:

. Jednoduché spatnovabové algoritmy riadenia. palohové riadenie a PID riadenie.
. Riadenie dynamickych systémov 1. radu regulatagednym stuwm vanosti.

. Riadenie dynamického systému 1. radu regulat@arodroma stuami va'hosti.

. Riadenie dynamického systému 1. raducetoin potlaenia poruchovych velin.

. Riadenie dynamického systému 2. radu PD reguato

. Riadenie dynamického systému 2. radu PI regudéio

. Riadenie dynamického systému 2. radu PID reégrudén.

. Riadenie dynamického systému vysSieho radu.

. Nyquistovo kritérium stability reguiaého obvodu

OCoO~NOOUIDE WNPE

10. Navrh regulatora na zaklade tvarovanie frekirexy charakteristiky otvoreného
regulacného obvodu. Navrh regulatora s fazovym predstihnbdvrh regulatora s fazovyt

predstihom. Principialne obmedzenia riadenia

m

Odporu¢ana literatara:

1.Rankers, A. M.: Machine Dynamics in Mechatronist&ms. An Engineering Approach.
Philips Electronics N. V. 1997. ISBN 90-365-0957-2.

2. Gmiterko, A.: Mechatronika. Hnacie faktory, chkteristika a koncipovanie
mechatronickych sustav. TU, SJF. 2004

Jazyk, ktorého znalo$’ je potrebna na absolvovanie predmetuslovensky jazyk

Poznamky:

Hodnotenie predmetov
Celkovy pdet hodnotenych Studentov: 55
A B C D E FX
66 5 13 11 5 0
V tabuke je uvedeny percentualny podiel hodnotenych Stadektori ziskali po zapisani
predmetu hodnotenie A, B, ... FX. Celkowes@, b, c, d, e, fje 100.

Vyuéujuci:
P: prof. Ing. Alexander Gmiterko, PhD.,
L: Ing. Lubica Mikova, PhD.

Datum poslednej zmeny22.05.2014

Schvalil: prof. Ing. FrantiSek GreSkawji CSc.
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