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Okruhy otazok z predmetu:

1. Teoria a charakteristiky elektrickych strojov
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2.
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Transformatory — Nahradna schéma, napat'ové rovnice, zapojovanie trojfazovych
transformatorov

Transformatory, ibytok napétia na transforméatore, G¢innost’, paralelna spolupraca
transformatorov.

Zaklady strojov na striedavy prud, ota¢avé magnetické pole, vinutia strojov na
striedavy prud, indukované napétie a moment

Asynchronne stroje, rozdelenie a konStrukéné usporiadanie, ndhradna schéma,
energetickd bilancia

Asynchronne stroje, moment asynchronneho stroja, momentova charakteristika,
jednofazovy asynchronny motor

Synchronne stroje, rozdelenie a konStrukéné usporiadanie, napit'ova rovnica, nahradna
schéma

Synchronne stroje, moment a vykon, momentova charakteristika, fazovanie
synchrénnych generatorov

Jednosmerné stroje, konstrukéné usporiadanie, moment a indukované napétie, reakcia
kotvy.

Jednosmerny cudzobudeny a sériovy motor — charakteristiky. (M=f(l), n=f(l), vplyv
napdtia, regulacnd charakteristika (CBM))

Reluktan¢né stroje — spinany reluktanény motor a synchronny reluktancny motor.
Zakladné rozdiely v principe. Momentové charakteristiky.

2. Polovodic¢ové menice

1.
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Zakladné typy vykonovych polovodicovych stciastok (dioda, tyristor, MOSFET,
IGBT) — znacky a zakladné Struktury, statické a dynamické vlastnosti, rozdelenie

Z pohl'adu riaditel'nosti, vykonového zat'aZenia a vyuZzitia

Jednotazové usmeriiovace. Vplyv nulovej diédy v usmeriovacoch — princip
usmeriiovaca, schémy a priebehy, porovnanie zakladnych topoldgii.

Trojfdzové usmernovace — schémy, priebehy, zakladné vzt'ahy, vlastnosti a
porovnanie.

Usmernovac v striedacovom rezime a Stvorkvadrantové usmeriovace — princip
reverzacie toku vykonu v menici so sietovou komutéciou, ¢innost’ viackvadrantovych
menicov so sietovou komutéciou.




10.

Striedavé menice napétia — schéma, priebehy a princip ¢innsoti pre jednofdzové
aplikacie, méakky spustac pre trojfazové aplikacie.

Jednokvadrantové a viackvadrantové jednosmerné impulzové menice — schémy,
priebehy, princip ¢innsoti a riadiace charakteristiky.

Jednofazové a trojfazové napédtové striedace — princip striedaca a tok vykonu, schémy
a priebehy, sposoby riadenia a aplikacie.

Nepriame napatové a pradové menice frekvencie — schémy, spdsoby riadenia napétia,
rekuperacné brzdenie asynchronneho motora a tok vykonu.

Nepriame jednosmerné menice a princip spinaného zdroja — rozdelenie menicov,
schémy a zakladné vlastnosti, porovnanie linearneho a spinané¢ho zdroja.

Spétny vplyv menicov na siet’ — rozdelenie spatného vplyvu menicov a moznosti jeho
potlacenia, aktivny filter a princip PFC.

3. Spésoby riadenia elektrickych pohonov
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Vol'ba vykonu motora pri premenlivom zat'azeni.

Riadenie rychlosti cudzobudeného motora.

Spustanie asynchrénnych motorov.

Frekvenc¢né riadenie asynchrénneho motora.

Sklzové riadenie rychlosti asynchronneho motora.

Strukturalna schéma reverzaéného jednosmerného pohonu, navrh regulatora.
Skalarne riadenie rychlosti asynchronneho motora (princip a vysvetlit' podl'a obr.).
Vektorové riadenie rychlosti asynchronneho motora (princip a vysvetlit' schému
podl’a obr.).

Priame momentové riadenie asynchronneho motora (princip a vysvetlit podla obr.).

10. Riadenie synchronneho motora s permanentnymi magnetmi.

4. Priemyselna automatizacia
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Systémy Man Machine Interface (MMI), definicia, zdkladné funkcie a ulohy
systémov MMI. Rozdelenie podsystémov systému MMI a ich charakteristika.
Zasady tvorby pouzivatel'skych rozhrani, principy ich generovania (navrh obrazovky,
pouzitie farieb, pravidla pre zobrazovanie prikazov obsluhy a textovych sprav).
Zakladné ciele a funkcie vizualizacného procesu.

Spdsoby popisu dynamickych systémov. Blokova algebra a jej vyuzitie.
Modelovanie dynamickych systémov.

Analyza spojitych dynamickych systémov. Struktiry spojitych regulaénych obvodov.
Syntéza regulatorov.

Digitalizécia signalov a jej vlastnosti. Analégové a ¢islicové Ustredné ¢leny. PID
regulator a jeho syntéza.

Zakladné principy snimacov (odporové, indukénostné, kapacitné).

Systémy s programovate'nymi automatmi. Technické a programové prostriedky
programovatel'nych automatov.

Riadenie spojitych nelinedrnych systémov pomocou II. Ljapunovovej metody.

10. Fuzzy modelovanie a riadenie nelinearnych systémov.

5. Elektromechanické vyvrobné systémy

1.

2.

Riadenie modernych elektrickych pohonov. Zakladné vlastnosti, pridavné karty,
parametrovanie, diagnostika, nadradend reguldcia, komunikacia s okolim.
Jednosmerné regulované pohony. Vyhody a nevyhody jednosmernych pohonov,
vol'ba typu motora, vyber zapojenia vykonového zdroja, riadiace Struktiry menica.



3. Striedavé regulované pohony, ich vyhody a nevyhody, vol'ba typu motora, vyber
zapojenia vykonového zdroja, riadiace Struktary menica. Vol'ba typu regulacie.

4. Striedavé regulované pohony. Brzdenie pohonu, softwarové funkcie (kinetické

zélohovanie, letmy Start, ...). Vplyv menica na motor a moznosti jeho potlacenia.

Pohony velkych vykonov.

Mikky spustac¢ asynchronneho motora a moznosti jeho vyuzitia.

Princip Cinnosti a riadenia navijacky (odvijacky) s nepriamou regulaciou tahu.

Princip ¢innosti a riadenia navijacky (odvijacky) s priamou regulaciou t'ahu.

Pohony zeriavov. Klasické Struktary (eldro, elektricky hriadel’, riadenie rychlosti) a

pohony s menic¢mi.

10. Pohony cerpadiel a ventilatorov.
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