Okruhy otazok na skusku z predmetu MEMS v ZS 2023/24

Vlastnosti zakladnych prenosovych ¢lankov
1.1. Sastava L. radu P, D, PD

— Matematicky popis

— Prenos, ¢asové (PrCh) a frekvencné charakteristiky (LFCh, KFCh)

— Vplyv parametrov na dynamické vlastnosti P sustavy I. radu (PrCh, LFCh)

— Vplyv derivacnej zlozky prenosu (PD) na dynamické vlastnosti sustavy (PrCh, LFCh)
1.2. Sustava II. radu

— Vlastnosti a charakteristiky (PrCh, LFCh) nekmitavej sustavy II. radu

— Vlastnosti a charakteristiky (PrCh, LFCh) kmitavej sustavy II. radu

— Standardny prenos, jeho vlastnosti; poly prenosu

Vlastnosti a modelovanie elektrickych obvodov
2.1. Operatorové impedancie suciastok R, L, C
2.2. Jednosluckové RL a RC obvody
— Sériovy RL a RC obvod, paralelné zapojenie impedancii, deli¢ napétia
2.3. Sériovy RLC obvod
— Odvodenie TF pri vystupe na prvkoch R, L, C a jej vlastnosti (PrCh, LFCh)
— Vplyv parametrov R, L C na dynamické vlastnosti stistavy (PrCh, LFCh)
— Simula¢né schéma elektrického obvodu
2.4. Sustavy vy$Sich radov
— Ststava II. a IV. rddu (moZnosti rozlozenia po6lov a ich vplyv na dynamiku systému)
2.5. RieSenie jednoduchych elektrickych obvodov s prvkami R, L, C pomocou deli¢a napitia
(vratane paralelného zapojenia rezistorov k cievke, kondenzatoru)
— TF a porovnanie prenosu so Standardnym tvarom

Analyza translaéného mechanického systému s 1DOF
3.1. Prvky a mechanické impedancie translaéného systému
— odvodenie sériového a paralelného zapojenie pruzin a tlmicov
3.2. Prenos a model translacného 1DOF systému
— TF a dynamické vlastnosti (PrCh, LFCh) systému (m-b-k) s 1DOF
— Specialne pripady 1DOF systému (sila posobi na pruzinu/tlmig, tzv. posun zakladne —
pripad tlmenia vozidla, budenie transla¢ného systému s 1DOF harmonickou silou)
— Simula¢ny model systému s 1DOF

Analyza transla¢ného mechanického systému s viacerymi DOF
4.1. Matematicky model transla¢ného systému s 2DOF
— Rozbor sil pdsobiacich na telesa
— Matematicky model metodou uvolnenia
— Moznosti rieSenia maticovej rovnice s mechanickymi impedanciami
— Simula¢ny model systému s nDOF
4.2. RieSenie systému s (viacerymi) nDOF
— Ziskanie TF pomocou metdédou uvolnenia

Rotacné mechanické systémy
5.1. Moment zotrvac¢nosti rotacného telesa
— Zakladny vztah, odvodenie J pre valec



5.2. Rotaény mechanicky systém s 1IDOF

— Mechanické impedancie rotacného telesa

— Odvodenie TF rota¢ného systému 1DOF (J-b-k)
5.3. Rotaény mechanicky systém s nDOF

— Rozbor momentov pdsobiacich na rotacné telesa

— Ziskanie TF rotacného systému s 2DOF pomocou metody uvolnenia
5.4. Rotaény mechanicky systém s prevodovkou

— Pomery na prevodovke (prepocet uhlovej rychlosti, uhlov natoeni, momentov,

vykonov, momentov zotrvacnosti)

— Prepocet mechanickych impedancii z jedného hriadel'a na druhy

— Odvodenie TF rota¢ného mech. systému s prevodovkou

— Prepocty mechanickych impedancii pri viacstupiiovej prevodovke
5.5. Rotaéno-translacné mechanické systémy

— Koeficient tuhosti pruzného lana

— Prepoc¢et mechanickych impedancii translaéného systému na rota¢ny

— Riesenie transformaciou rotacny <> translacny systém

— Riesenie zostavenim dynamickych rovnic

— Model zdvihacieho zariadenia s pruznym lanom

(aplikacia: pozriet’ si, ako by sa rozsiril model v pripade pruzného hriadela)

5.6. Stavovy opis linearneho dynamického systému

— Princip ziskania stavového modelu systému

— Stavova schéma dynamického systému

— Stavovy model LTI systému (fyzikalny) — el. obvod
5.7. Stavové modely mechanickych systémov

— Stavovy (SS) model translacného systému s IDOF

— SS model translacného systému s 2DOF

— SS model translacného systému s 2DOF; b—k v sérii

— SS rota¢ného mechanického systému

— Zostavenie SS modelu z blokovej schémy

Elektromechanicka analégia
6.1. Analogia systémov (informativne)
— Analogia vSeobecne
— Druhy elektro-mechanickej analogie
6.2. Sériova analégia (m-L analégia)
— Ekvivalentné elektrické a mechanické obvody
— m-L analdgia — ekvivalentné el. a mech. obvody
— L analdgia — prepocet veli¢in postup pri nahrade mech < el. obvodu
6.3. Paralelna analégia (m-C) analégia
— Ekvivalentné elektrické a mechanické obvody
— m-C analdgia — ekvivalentné el. a mech. obvody
—m-C analdgia — prepocet veli¢in
— Postup pri ndhrade mech < el. obvodu
6.4. Priama konverzia mechanického obvodu na elektricky a naopak

Vibricie telies

7.1. Tlmi¢ vibracii — princip ¢innosti
— Kmitanie telesa s 1DOF

7.2. Matematicky model tlmica vibracii
— Odvodenie matematického modelu



— Vyriesenie TF pomocou inverznej matice
— Podmienka spravnej funkcie tlmica vibracii

Doplnkové otazky z cviceni
e Vysvetlenie pouzivanych instrukcii v programe MATLAB
e Princip vypoctu TF pomocou instrukcii symbolického toolboxu v MATLABe
e Zostavenie prenosu systému zo schémy v Simulinku (,,blkbuild*)

Poznamky ku skiuske

e Otazky na skusku s zostavené tak, Ze je potrebné mat’ naStudované celi latku. Pripadné
nedostatky vo vedomostiach v niektorej Casti latky (ako su napr. elektrické obvody, transla¢né
systémy a pod.) znamenaju, ze Student danu latku neovlada a tak nemdze prejst’ skiskou.

e Okrem teorie sa doraz sa kladie na aplikovanie ziskanych vedomosti na praktické rieSenie
prikladov, ktoré spravidla vedi na vypocet TF a jej analyzu v ¢asovej a frekvencnej oblasti
a v rovine korenov.

e Priklady niektorych mechanickych systémov st na portali a na internete, po zadani prislusnych
kl'acovych slov do vyhladavaca, mozno ndjst’ nepreberné mnozstvo prikladov a ich rieSeni
(napr. na YT)
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