Studijni plan
Nazev planu: 10 121 NSTIVSZ 2012 zaklad

Sougast CVUT (fakulta/Ustav/dali):

Katedra:

Obor studia, garantovany katedrou: Uvodni stranka
Garant oboru studia.:

Program studia: Uvodni stranka

Typ studia: neznamy

Predepsané kredity: 137

Kredity z volitelnych pfedmétu: -6

Kredity v rdmci planu celkem: 131

Poznamka k planu:

Nazev bloku: Povinné pfedméty programu
Minimalni pocCet kreditd bloku: 128
Role bloku: P

Kod skupiny: 12NS*1P-VSZ

Nazev skupiny: 2012 NSTI 1.sem povinné VSZ

Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 34 kreditt
Podminka pfedmeéty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 8 pfedmétu
Kredity skupiny: 34

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predméta

Kod (u skupiny pfedmétii seznam koédu jejich ¢lent) Zakonceni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autoFi a garanti (gar.)
2351158 Hydraulické a pneumatické systémy Z.ZK 4 |loPs0CsaLl * P

Antonin Bubak, Tomas Krannich Antonin Bubak Antonin Bubak (Gar.)

Mechanika mechanism 5 .
2311075 Vaclav Bauma, Petr Benes$, Zdenek Neusser, Jan Pelikan, Zbynék Sika, ZK 4 3P+0C P
Michael Valasek, Jan Zaviel Zbynék Sika Zbynék Sika (Gar.)

Mikroelektronika

2141093 Lukd$ Novak, Stanislava PapeZové Stanislava PapeZova Lukas Novak Z,ZK 3 2P+0C+1L * P
(Gar.)
Projekt I. *

2353111 Josef Kekula, Petr Kolai Matéj Sulitka, Viadimir Andrlik Vladimir Andrlik Y4 5  |0P+5C+0L P

Viadimir Andrlik (Gar.)

Rizené mechanické systémy I.

2312017 Vaclav Bauma, Zdenék Neusser, Zbynék Sika, Michael Valasek, Ivo Bukovsky, KZ 3 3P+0C * P
Pavel Steinbauer Michael Valasek Michael Valasek (Gar.)
2351054 Vyrobni stroje a zarizeni 7 7K 5  13P+0CHIL * p

Tomas Krannich

Charakteristiky predmeti této skupiny studijniho planu: K6d=12NS*1P-VSZ Nazev=2012 NSTI 1.sem povinné VSZ

2351158 | Hydraulické a pneumatické systémy |  zzk | 4
Zakladni prvky tekutinovych obvodi (hydraulika, pneumatika), jejich srovnani, moznosti a charakteristiky. Rozbor fidicich, vykonovych a pomocnych prvkd, jejich uZiti pfi navrhovani
tekutinovych obvodu. Vypoéty a simulace tekutinovych obvodu. Vyvoj, pfehled, viastnosti a parametry HPM Zakladni obvody, znaéeni, kresleni a navrhovani Pfevodniky HG, Pfevodniky
HM Ridici prvky - p (F, Mk) Ridici prvky - Q (s, v, a) Prvky pro hrazeni a fizeni sméru prdtoku Filtry, tésnéni a pracovni média Prvky pro spojité fizeni Vedeni a spojovaci ¢asti
Pneumatické systémy Aplikace a simulace HPM, modulové prvky Praktické pfiklady tekutinovych mechanism( a obvodi

2311075 | Mechanika mechanismu | ZK | 4
Modelovani. Kinematika télesa - poloha: smérové kosiny, transformacéni matice. Zakladni transforma¢ni matice. Maticovy popis skladani pohybu. Kinematika télesa - rychlosti: matice
thlové rychlosti, matice rychlosti. Kinematika télesa - zrychleni: matice Uhlového zrychleni, matice zrychleni. Kinematika otevienych fetézcud. Popis kinematickych dvojic. Eulerovy,
Cardanovy Ghly, Eulerovy parametry. Druhy volby soufadnic. Kinematika uzaviené smyc¢ky: maticova popis transformace ve smyéce, fez smyckou. Kinematika uzaviené smycky:
vyjmuti télesa (Litvin-Woernle). Metoda zakladnich matic pro feSeni kinematiky mechanism(. Numerické metody feSeni kinematiky. Dopfedna a inverzni kinematicka uloha. Analyticka
fesitelnost. Syntéza mechanismu. Lagrangeovy rovnice smiseného typu. Vyjadreni kinetické energie Kénigovou vétou, vyjadreni zobecnénych sil. Maticova formulace Lagrangeovych
rovnic smiseného typu, numerické fe$eni algebro-diferencialnich rovnic (DAE). Pfevod algebro-diferencialnich rovnic (DAE) na oby¢ejné diferencialni rovnice (ODE). Vyznam
Lagrangeovych multiplikatord. Malé kmity.

2141093 | Mikroelektronika | zzK | 3
Zakladni vlastnosti logickych obvod(i a programovatelnych logickych systémd, vstupni a vystupni obvody - napétové a proudové pfizptisobeni, D/A a A/D prevodniky, kodovani,
komunikaéni linky a protokoly, elektronické a optoelektronické soucastky pro mikroelektroniku, aplikace mikroprocesorovych systému
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2353111 | Projekt I. | zZ ] 5
Specializace vyrobni technika: Procvi¢ovani konstrukce ¢asti stroju s dlirazem na pochopeni geometrickych a rozmérovych toleranci a drsnosti povrchu. Cile studia: Pochopeni
souvislosti geometrickych a rozmérovych toleranci a drsnosti povrchu pfi navrhu strojnich sou¢asti se zaméfenim na obrabéci a tvareci stroje Prvni Gloha seznameni s CAD SW,
namodelovani podle znamé dokumentace jednoduchy model sestavy a posléze vytvoreni navrhového vykresu Druha uloha navrh vietena obrabéciho stroje (frézovaci, soustruznické,
apod.) cilem vytvofit navrhovy vykres a zpravu o navrhu Treti Gloha linearni osa nebo &ast tvareciho stroje Ctvrta Gloha oto&ny stil nebo &ast tvareciho stroje V priibéhu semestru
studenti vypracuiji reSersi na zadané téma (linearni vedeni, kulickové Srouby, apod.) se zaméFenim na obrabéci nebo tvareci stroje. Specializace robotika: Projekt se sklada jednak ze
skupiny cvi¢eni k nize uvedenym pfedmétim a jednak z vypracovani samostatného projektu spocivajiciho v feSeni posloupnosti Gloh analyzy a syntézy fizeného rovinného mechanismu:
Geometricka syntéza, kinematicka analyza, inverzni dynamika netizeného rovinného mechanismu; analyza elastodynamiky vybraného télesa mechanismu a jeho dimenzovani; navrh
fizeni rovinného mechanismu. Zadani referatu. Geometricka syntéza. Geometricka syntéza. Kinematicka analyza. Kinematicka analyza. Inverzni dynamika nefizeného mechanismu.
Inverzni dynamika nefizeného mechanismu. Elastodynamika vybraného télesa a jeho dimenzovani. Elastodynamika vybraného télesa a jeho dimenzovani. Navrh fizeni rovinného
mechanismu robota. Navrh Fizeni rovinného mechanismu robota. Dokonéeni referatu. Prezentace referatu.

2312017 | Rizené mechanické systémy |. | KZ | 3
Systémovy popis a linearizace. Laplaceova transformace. Vlastnosti dynamickych systémd, stabilita linearni a nelinearni. Syntéza regulatoru z pfenosu, root locus. Frekvenéni pfenos
Bode. Stavova zpétna vazba. Uvod do teorie optimalniho Fizeni. LQR. Vystupni zpétna vazba, pozorovatel. Diskrétni Fizeni, Fourierova transformace, Z-transformace. Navrh diskrétniho
fizeni emulaci, vzorkovaci teorém. Navrh diskrétniho fizeni pfimo. Nelinearni fizeni, zpétnovazebni linearizace. Nelinearni fizeni, NQR, SMC.

2351054 | Vyrobni stroje a zafizeni | zzK | 5
Vyrobni stroje a zafizeni obsahuji tfi zakladni ¢asti. Jsou to tvareci stroje, obrabéci stroje a primyslové roboty a manipulatory. Objasni se charakteristika stroji a zafizeni pro realizaci
diskrétnich technologickych procest, technické parametry, zéklady konstrukce vyrobnich strojli a zafizeni, konstrukce OS, TS, automatizace vyrobnich stroj a zafizeni, prlimyslové
manipulatory a roboty, jejich aplikace, jednolucelové a stavebnicové stroje, vyrobni linky. P¥iklady aplikaci vyrobnich stroji a zafizeni.

Kod skupiny: 12NS*2P-VSZ

Nazev skupiny: 2012 NSTI 2.sem povinné VSZ

Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 33 kreditt
Podminka pfedmeéty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 7 pfedmétu
Kredity skupiny: 33

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predméta
Koéd (u skupiny pfedmétii seznam koédu jejich clent) Zakonceni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autoFi a garanti (gar.)

Kmitani mechanickych soustav

2311074 Vaclav Bauma, Zbynék Sika, Michael Valasek, Jan Zaviel Vdclav Bauma ZK 4 3P+0C * P
Vaclav Bauma (Gar.)
NC fizeni vyrobnich stroji a zafizeni oC *

2351084 Petr Vavruska Petr Vavruska Petr Vavruska (Gar.) ZZK 4 2P 2 P
Pohony vyrobnich stroju - servomechanismy |. oC *

2351121 Jan Machyl Jan Machyl Jan Machyl (Gar.) Z,ZK 4 3P 14 P

2353112 Projekt II. z 5 |oPssCHOL]  * P

Tomas Krannich Tomas Krannich Tomas Krannich (Gar.)

Charakteristiky pfedmett této skupiny studijniho planu: Kéd=12NS*2P-VSZ Nazev=2012 NSTI 2.sem povinné VSZ

2311074 | Kmitani mechanickych soustav | zk | 4
Soustavy s jednim stupném volnosti. Volné a vynucené, netlumené a tlumené kmitani. Buzeni rotujici nevyvazenou hmotou. Kinematické buzeni. Popis v komplexni podobé. Diskrétni
soustavy s n stupni volnosti. Volné a vynucené netlumené kmitani. Pfiblizné metody diskretizace kontinua. Metoda koneénych prvki. Zakladni vztahy. Tvarové funkce. Lokalni matice
tuhosti a hmotnosti. Transformaéni matice. Matice tuhosti a hmotnosti celé konstrukce. Diskrétni soustavy s n stupni volnosti. Volné a vynucené tlumené kmitani. Torzni kmity. Ohybové
kmity. Krouzivé kmity. Pruzné ukladani strojti. Ladéni parametr(i soustav. Rizené tlumeni vibraci. Zaklady nelinearniho kmitani.

2351084 | NC Fizeni vyrobnich stroji a zaFizeni |  zzk | 4
Cislicové Fizeni obrabécich stroju, programovaci prosttedky, soufadné systémy, zakladni ISO kéd. NC program a formy jeho vytvarfeni (ruéni, strojni, pomoci CAD/CAM), postprocesory.
Parametrické programovani. Rezimy fidicich systémt. CAD/CAM a pokrocilé funkce, vazba na CNC. Anulace, korekce, transformace. Kompenzace, strojni parametry. Vnitini struktura
CNC systémi. Soucinnost jednotlivych ¢asti. PLC tloha, vazba na periferie stroje. Cislicové fizeni strojii pro netfiskové a nekonvenéni technologie, pFiprava fidicich dat. Pruzné vyrobni
systémy. Operacni systémy realného ¢asu.

2351121 | Pohony vyrobnich strojii - servomechanismy 1. | zzk | 4
Matematicky aparat pro zpracovani signald v pohonech NC strojli a robotl. Vzorkovani, Fourierova a Laplaceova transformace, Laplaceovy obrazy typickych funkci a pfenosové funkce
komponent pohon(. Snimace veli¢in v pohonech, pomocné el. obvody, filtry. Potla¢ovani vibraci v NC strojich. Impulzni buzeni. 1.Matematicky aparat 1: vyuziti teorie signalll (kmitoctova
spektra, vzorkovani, FFT, ¢asova a kmito¢tova okna) pfi analyze a simulovani vyrobnich stroji 2.Matematicky aparat 2: pouziti Fourierovy a Laplaceovy transformace v pohonech,
obrazy rozb&hovych funkci 3.Pohybové rovnice komponent pohonl, pfechod k pfenosu, geometricka mista kofenu (elektromotor, hydromotor, servoventil) 4.Lineéarni a rotaéni snimace
polohy 1: fyzikalni principy, zasady montaze 5.Linearni a rotacni snimace polohy 2: zvlastni typy, pouziti pro dal$i funkce, chyby 6.Interpolace a elektronika pro zpracovani signalt ze
snimacu sin-cos 7.Pomocné obvody (AD a DA prevodniky, zesilovace, prevodniky napéti - proud) 8.Charakteristiky filtrd (dolni propust, pAsmova propust, pasmovéa zadrz) 9.Model
dynamiky mechanické stavby pohonu. Modalni vlastnosti mechaniky pohonu. 10.Pfi€iny a kmitoctové oblasti vibraci u komponent NC strojii (snimact, motord, pfevodu) 11.Zplsoby
rozbihani pohontl, omezeni rychlosti, zrychleni, ryvu 12.0dezva dynamického systému na koneény impulz (pfiklady: obvod RC, RLC, systém hmota-pruzina-tlumi¢, elektromotor)
13.Potlaceni rezidualnich kmitt Gpravou frekvenéniho spektra budiciho impulzu (zékladni pfipad: netlumeny systém hmota - pruzina) Osova cvi¢eni: 1.Frekvenéni odezva elektrického
dynamického systému 2.Pouziti tranzistord pro pulzné Sifkovou modulaci 3.Dopfedné fizeni elektrickych motort pomoci fizenych usmérfiovach 4.Vlastnosti filtri 5.Zpracovani signald
6.Vlastnosti a fizeni krokovych motorti

2353112 | Projekt 1. | z | 5
Specializace vyrobni technika: Pfedmét je zaméfen jednak na konstrukci tvatecich stroji a jednak na navrh celého automatizovaného pracovisté. Samotna konstrukce a navrh pohont
je zpracovan s ohledem na celou fadu vybraného typu stroje. Podle zadaného vyrobku je nejprve navrzen stroj a poté celé pracovisté. Projekt ma charakter studie a probiha v tymech.
Préace je na zavér obhajena v8emi €leny. Studenti navazou na znalosti z pfedmétu Vyrobni a Tvareci stroje a aplikuji znalosti na zadaném projektu Podle zadaného vyrobku vypoctéte
tvaFeci silu a zvolte typ stroje Provedte resersi Navrhnéte konstrukci stroje Navrhnéte pohony Navrhnéte pracovité a éasovy diagram operaci Provedte ekonomické zhodnoceni
Zpracuijte dle zadani technickou dokumentaci Specializace robotika: Projekt se sklada jednak ze skupiny cvi¢eni spoéivajici v oZiveni realného robota: Inverzni kinematickéa transformace,
Inverzni kinematicka transformace. Zvy$eni pfesnosti odméfovani. ZvySeni presnosti odméFovani. Ridici schéma v Simulinku. Ridici schéma v Simulinku. Programovani vykonové
elektroniky. Programovani vykonové elektroniky. Uréeni opakovatelnosti robota. Uréeni pfesnosti robota. Dokonéeni referatu. Prezentace referatu.

Stranka 2z 8



Kod skupiny: 12NS*3P-VSZ

Nazev skupiny: 2012 NSTI 3.sem povinné VSZ

Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 31 kreditd
Podminka pfedméty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 6 pfedmétu
Kredity skupiny: 31

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predmétu
Kod (u skupiny pfedmétii seznam kodli jejich ¢lenti) Zakoncéeni | Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autofi a garanti (gar.)

Pohony vyrobnich stroju - servomechnismy Il. oC "
2351122 Vojtéch Matyska, Jan Moravec Vojtéch Matyska Vojtéch Matyska (Gar.) Z,ZK 4 3P 14 P

2353113 Projekt lil. Z 10  |OP+I0CHOL * P
Petr Kolar

Charakteristiky pfedmett této skupiny studijniho planu: K6d=12NS*3P-VSZ Nazev=2012 NSTI 3.sem povinné VSZ

2351122 | Pohony vyrobnich strojd - servomechnismy |I. | zzK | 4
Silové ¢leny servomechanism( (hydromotory a elektromotory), fidici prvky. Vlozené prevody. Identifikace chyb motor( a prevod(l. ZvySovani dynamiky pohybovych os, optimalizace
prevodd, specialni kinematicka usporadani. Dynamicky model pohybové osy. Potladovani vibraci v pohonech. Experimentalni metody. 1.Komponenty pohybovych os NC stroju,
manipulator(i a robotd 2.Elektrické a hydraulické silové Eleny a jejich fidici prvky 3.Statické charakteristiky, pohybové rovnice 4.Specifické poZzadavky na regulacni elektromotory v
pohonech NC stroju a robott 5.Specialni elektromotory v posuvovych osach 6.Spole¢né rysy pifenosovych funkci elektrickych a hydraulickych pohontl 7.VioZené prevody v pohonech
NC stroju, planetové prevody 8.Kulickové Srouby, poddajnost, pasivni odpory 9.Nerovhomérnost chodu motorl a pfevodt 10.ZvySovani dynamiky pohybovych os, optimalizace prevodu
11.Dynamicky model pohybové osy, matice poddajnosti a jeji pfevedeni na modalni tvar 12.Potlacovani vibraci v pohonech 13.Zplsoby méfeni statickych a dynamickych charakteristik
Osnova cviceni 1.Tuhost hydraulického valce 2.Vlastnosti posuvové osy s kulickovym Sroubem 3.Vypocet modalnich vlastnosti uvolnénych systému 4.Impulzni buzeni 5.Plovouci
princip 6.Experimentalni modalni analyza

2353113 | Projekt 1. | z | 10
Specializace vyrobni technika: Pfedmét je zaméfen na konstrukci CNC vyrobnich stroji. V zadani je stanovena vyrobni technologie a dilec. Pro jeho vyrobu je nutné navrhnout vhodnou
kinematiku stroje, zpracovat navrhové vypocty konstrukce a pohybovych mechanismu. V dal§im postupu je pozadovana technicka skica navrzené konstrukce, nasledné reélna konstrukce
stroje v CAD softwaru. Projekt je koncipovan jako spoluprace mensich projektovych tym(. V ¢asti detailniho rozpracovani konstrukce fesi jednotlivi ¢lenové diléi pohyblivé skupiny
samostatné v rozsahu dle celkové naroénosti zadani. Dle zadané technologie a dilce zvolte odpovidajici typ stroje Navrhnéte kinematiku stroje dle potteby opracovani dilce Provedte
navrhové vypoéty Dle zasad technického kresleni vytvoite skicu navrhované varianty Provedte realnou konstrukci v CAD softwaru Vytvofte technickou zpravu navrhu, spoleéné se
zakladni technickou dokumentaci Specializace robotika: Projekt se sklada jednak ze skupiny cvi¢eni spocivajici v navrhu a simulaénim ovéreni pokro¢ilych postupt fizeni robota:
kalibrace robota s rtiznou slozitosti kinematického modelu, dynamicka kompenzace vypoétenymi momenty. Zadani referatu. Idealizovany a zobecnény kinematicky model. Optimalni
navrh a simulace kalibraéni trajektorie. Simulace kalibra¢niho méfeni. Vypocet kalibrace idealizovaného a zobecnéného kinematického modelu. Simulace vlivu kalibrace na pfesnost
polohovani modelu robota. Modifikace fizeni robota pro kompenzaci tihovych deformaci. Simulace modifikovaného fizeni robota. Simulace vlivu kompenzace tihy na pfesnost robota.
Modifikace fizeni robota vypoc¢tenymi momenty. Simulace modifikovaného Fizeni robota a simulaéni experimenty. Dokonéeni referatu. Prezentace referatu.

Kod skupiny: 12NS*4P-VSZ

Nazev skupiny: 2012 NSTI 4.sem povinné VSZ

Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 30 kreditl
Podminka pfedmeéty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 7 pfedmétu
Kredity skupiny: 30

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predméta

Koéd (u skupiny pfedmétii seznam koédui jejich élent) Zakonceni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autoFi a garanti (gar.)
Diplomova prace *

2353998 Jan Brajer Petr Vavruska Jaroslav Cervenka (Gar.) z 10 CRHOCHL P
Pohony vyrobnich stroja - servomechanismy Il oC *

2351123 Lukas Novotny, Jifi Svéda Jifi Svéda Lukas Novotny (Gar.) 2K 4 P 14 P

2353890 Projekt IV. z 4 |oPs0cHLl " P

Michal Fiirbacher Michal Fiirbacher Michal Fiirbacher (Gar.)

Primyslové roboty a manipulatory

2351087 Tomas Krannich, Petr Kolat Viadimir Andrlik, Jiti Svéda Petr KolaF Petr Z,ZK 3 [2P+0C+L * P
Kolar (Gar.)
2383062 Rozpocet a ekonomické hodnoceni projektu z P 1P+2C * P

Frantisek Freiberg, Miroslav Zilka Frantiek Freiberg Miroslav Zilka (Gar.)

Charakteristiky pfedmett této skupiny studijniho planu: K6d=12NS*4P-VSZ Nazev=2012 NSTI 4.sem povinné VSZ

2353998 | Diplomova prace | z | 10
Pfedmét je zaméfen na zpracovéani zavére¢né prace v rozsahu zadaného tématu diplomové prace. Student je seznamen s obecnymi zasadami tvorby zavére¢né prace a pfi pravidelnych
kazdotydennich konzultacich se svym vedoucim prace postupuje v odborném fe$eni zadaného problému a zaroveri pracuje na vlastnim textu zavére¢né prace. V prabéhu feseni
absolvuje student miniobhajoby, na kterych prezentuje rozpracovany stav své prace.
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2351123 | Pohony vyrobnich stroji - servomechanismy Il | zzK | 4
Servomechanismy v réiznych oblastech techniky. Kaskadni regulace polohy. Rizeni jednohmotovych a vicehmotovych systémd. Rozsiteni regulace o dopfedné vazby (feedforwardy)
a filtry. Interpolace. Problematika odméfovani. Pfesnost polohovani, vliv vnéjSich poruch. Souéinnost vice pohon(. Problematika pohybovych os s pfimymi pohony. Vysoce dynamické
pohony. 1.Pozadavky na servomechanismy u vyrobnich strojd 2.Specifika elektromechanickych a pfimych pohont, zasady jejich regulace 3.ZpUsoby fizeni momentu, rychlosti a polohy.
4.Druhy regulaénich algoritmt, podfizené zpétné vazby, feedforwardy. 5.Pouzivané snimace, pfimé a nepfimé odmérovani 6.Pfesnost trajektorie u drahového fizeni viceosych vyrobnich
strojti 7.Chyby pfi interpolaci, viiv nelinearit. 8.Rizeni rozb&ht 9.Regulace vicehmotovych soustav 10.Dynamicka poddajnost regulace 11.Komunikace mezi Fidicim systémem a pohonem
12.Matematické modely pohonti véetné fizeni 13.Experimentalni metody vySetfovani servomechanismd. Osnova cviéeni 1.Proudova regulace prstencového motoru 2.Rizeni polohy
a rychlosti prstencového motoru 3.Rizeni poddajné vicehmotové soustavy 4.Rizeni polohy a rychlosti pohonu s kuli¢kovym §roubem 5.Soubé&h dvou pohontl v gantry regulaci 6.Ladéni
pohon( na fidicim systému Siemens

2353890 | Projekt IV. | z ] 4
Konstrukéni a vypoctové zpracovani realnych Gloh pohybovych uzld a systému. Je pozadovan vysoky stuperi tvaré¢iho mysleni a inovativnich navrhl a postupu. Ulohy maji pfimou
vazbu na primyslovou praxi a jeji potfeby. Druha ¢ast je zaméfena na navrh konstrukénich uzlli obrabéciho stroje (napf. kolibka, frézovaci hlava, svéSovani pinoly). Cilem je vytvofit
podle zadanych parametr realny konstrukéni uzel obrabéciho stroje se vS§emi navrhovymi vypocty a vykresovou dokumentaci ve formé navrhového vykresu.

2351087 | Pramyslové roboty a manipulétory |  zzk | 3
Stavba pramyslovych robotli a manipulatord, kinematicka struktura, vazba na rdzné druhy pohon, vystup - pohybové jednotky, pracovni hlavice, problematika statické tuhosti,
vyvazovani, tlumeni krajnich poloh pohybu. 1.Kinematicka stavba priimyslovych robotd a manipulatort 2.Pohony priimyslovych robotd a manipulatort 3.0becné usporadani pohont
4.Elektrické pohony 5.Tekutinové pohony, kombinované pohony 6.Pohybové jednotky 7.Pracovni hlavice 8.Problematika fizeni pramyslovych robotl a manipulator 9.Tuhostni
charakteristiky priimyslovych robotd a manipuléatort 10.Pfiklady pouziti prdmyslovych robott a manipulatord v praxi 11.Vyvazovani a tlumeni krajnich poloh pohybu 12.Navrhova
filosofie 13.Metody navrhu Osnova cvi¢eni: 1.Zaklady ovladani robotu 2.Programovani robotu konstrukce jazyka 3.Programovani robotu pfeneseni programu, spusténi, testovani
4.Prace na projektu tvorba parametrického programu 5.Prace na projektu tvorba parametrického programu, virtualni testovani 6.Prezentace projektu, testovani na robotu

2383062 | Rozpocet a ekonomické hodnoceni projektu | z | 2
Cilem kurzu je prohloubit znalosti ze zakladniho kurzu Management a ekonomika podniku z bakalarského studia. Kurz se zaméfuje zejména na prohloubeni zakladnich znalosti a
dovednosti v oblasti tvorby a vyhodnocovani provozniho rozpoctu, spravného sestaveni a vyhodnocovani kalkulaéniho vzorce pro vyrabéné produkty a ekonomického vyhodnoceni
investi€niho projektu, jak to odpovida soudobému poznani a vyvoji manazerskych metod a technik. Posluchaéi specifikuji jednoduchy fiktivni prdmyslovy nebo inzenyrsko-projektovy
podnik nebo jeho diléi ¢ast (nejlépe podle své zkuSenosti z praxe, staZe ¢i tréninkového pobytu v podniku). Pro fiktivni podnik sestavi provozni rozpocet a pro jeho produkty vhodny
kalkulaéni vzorec a navrhnou zpUsob kalkulaéniho postupu, odpovidajici produktovému portfoliu. V druhé ¢asti kurzu navrhnou vhodny investi¢ni projekt, ktery pfispéje ke zvyseni
vykonnosti podniku, resp. jeho ¢asti. Dlsledky investi¢niho projektu propoétou s vyuzitim adekvatnich metod, zejména dynamického charakteru. Své vysledky jednotlivych fazi postupné
v pribéhu semestru prezentuji. V zavéru posluchaci prezentuji uceleny projekt, ktery zahrnuje vSechna dil¢i feSeni pfipravena v pribéhu semestru. Kvalita projektu a jeho prezentace,
spolu s vysledkem zapoctového testu rozhoduje o udéleni/neudéleni zapoctu.

Nazev bloku: Povinné volitelné pfedméty
Minimalni pocet kreditd bloku: 3
Role bloku: PV

Kod skupiny: 12N**3Q--JV

Nazev skupiny: 2012 N 3.sem povinna jazykova vyuka

Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 2 kredity
Podminka pfedméty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 1 pfedmét
Kredity skupiny: 2

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predméta
Kod (u skupiny predmétii seznam kodli jejich ¢lenti) Zakoncéeni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autoFi a garanti (gar.)

Angli¢tina - pfipravna vyuka

2043081 Veronika Kratochvilova, Eliska Vitkova, llona Simice, Michaela Schusové, Hana 4 2 0P+2C * PV
Volejnikova Nina Prochazkova Ayyub
2043086 Cestina - pFipravna vyuka 7 5> | oP+2C * PV

Michaela Schusova, Hana Volejnikova, Petr Laurich, Zuzana Laubeova

Francouzstina - pfipravna vyuka

2043083 Michaela Schusova, Dusana Jirovska Michaela Schusova Dusana Jirovska z 2 0P+2C * PV
(Gar.)
Ném¢ina - pfipravna vyuka .

2043082 Eliska Vitkova, Michaela Schusova, Petr Laurich, Jaroslava Kommova 4 2 0P+2C PV
Jaroslava Kommova Jaroslava Kommova (Gar.)

204 Rustina - pfipravna vyuka 7 2 P42 * PV

043085 Michaela Schusova, Hana Volejnikova, Dusana Jirovska EliSka Vitkova 0 c
2043084 Spanélstina - pripravna vyuka 7 ) 0P+2C * PV

Michaela Schusova, Jaime Andrés Villagomez Eliska Vitkova

Charakteristiky predmetu této skupiny studijniho planu: K6d=12N**3Q--JV Nazev=2012 N 3.sem povinna jazykova vyuka

2043081 | Anglictina - pFipravna vyuka | z | 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych text(
o0 dobie znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textdi s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka. Uroveri A1 - A2.

2043086 | Cestina - pFipravna vyuka | z y 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodu$sich souvislych text(
o0 dobie znamych skute¢nostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka. A2

2043083 | Francouzstina - pfipravna vyuka | z | 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve $kole a ve volném ¢ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textl
o0 dobie znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka.
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2043082 | Néméina - pfipravna vyuka | z | 2
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve firmé a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textti (mailtl) o dobie znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti
odborného jazyka.

2043085 | Rustina - pFipravna vyuka | z | 2

Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve Skole a ve volném €ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodu$sich souvislych text(
o dobie znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka.

2043084 | Spanélstina - pfipravna vyuka | z | 2

Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve Skole a ve volném €ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych text(
o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka.

Kod skupiny: 12N**3Q--JZ

Nazev skupiny: 2012 N 3.sem povinna jazykova zkouska

Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 1 kredit
Podminka pfedméty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 1 pfedmét
Kredity skupiny: 1

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predmétu
Koéd (u skupiny predmétii seznam kédli jejich ¢lenti) Zakonceni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autoFi a garanti (gar.)
Angliétina - magisterska zkouska ' ]
2041081 Loonika Natchuiors, Eika Viow lona S Michaele Schusord Hona | ZK |1 |oPs0C | | v
Ayyub llona Simice (Gar.)

2041086 Cestina - magisterska zkouska ZK 1 0P+0C * PV

Michaela Schusova, Hana Volejnikova, Petr Laurich
Francouzstina - magisterska zkouska

2041083 Michaela Schusové, Dusana Jirovské Dusana Jirovska Dusana Jirovska ZK 1 0P+0C * PV
(Gar.)
Néméina - magisterska zkouska .

2041082 Eliska Vitkova, Michaela Schusova, Petr Laurich, Jaroslava Kommova ZK 1 0P+0C PV
Jaroslava Kommova Jaroslava Kommova (Gar.)

2041085 Rustina - magisterska zkouska 7K 1 OP+0C * PV

Michaela Schusova, Hana Volejnikova, Dusana Jirovska EliSka Vitkova
Spanélstina - magisterska zkouska )
2041084 Michaela Schusové, Jaime Andrés Villagomez Eliska Vitkovd Jaime Andrés ZK 1 0P+0C PV
Villagémez (Gar.)

Charakteristiky predmett této skupiny studijniho planu: Kéd=12N**3Q--JZ Nazev=2012 N 3.sem povinna jazykova zkouska

2041081 | Angli¢tina - magisterska zkouska | ZK | 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné fec¢i o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textti o dobfe znamych skutednostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textii s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041086 | Cestina - magisterska zkougka | ZK | 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o t&chto tématech. Psani jednodussich souvislych textti o dobfe znamych skute&nostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041083 | Francouzstina - magisterska zkougka | zKk | 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné fec¢i o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textti o dobfe znamych skutednostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textii s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041082 | Némgina - magisterska zkouska | zk | 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o t&chto tématech. Psani jednodussich souvislych textti o dobfe znamych skute&nostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041085 | Rustina - magisterska zkougka | zKk | 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textii o dobfe znamych skutednostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textii s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného

jazyka.

2041084 | Spanélstina - magisterska zkouska | ZK | 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textti o dobfe znamych skute&nostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

Nazev bloku: Volitelné pfedméty
Minimalni pocet kreditl bloku: 6
Role bloku: V

Kod skupiny: 12NS*1V-VSZ
Nazev skupiny: 2012 NSTI 1.sem volitelné VSZ doporucené
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Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 3 kredity
Podminka pfedméty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 1 pfedmét
Kredity skupiny: 3

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predmétu

Kod (u skupiny pfedmétii seznam kodli jejich ¢lent) Zakoncéeni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autofi a garanti (gar.)
CAD v konstrukci vyrobnich stroji 3 3C+01 *

2356024 Jaroslav Cervenka Jaroslav Cervenka Jaroslav Cervenka (Gar.) z 3 oP v

Charakteristiky predmett této skupiny studijniho planu: K6d=12NS*1V-VSZ Nazev=2012 NSTI 1.sem volitelné VSZ doporucené

2356024 | CAD v konstrukci vyrobnich strojti | z y 3
Zaklady modelovani v prostiedi Siemens NX. Skicovani zékladni 2D geometrie a tvorba 3D modell. Vytvareni rotacnich a nerotaénich soucasti a generovani 2D vykrest (pohledy,
fezy, kétovani, geometrické tolerance). Tvorba sestav a podsestav a vytvareni sestavnych vykresu s pozicemi, generovani kusovnikd. Tvorba svafencli a obrobenych svarkd. Vytvareni
parametrickych modeld, pouZziti "Synchronni technologie" a dalsi specialni funkce.

Kod skupiny: 12NS*2V-VSZ

Nazev skupiny: 2012 NSTI 2.sem volitelné VSZ doporucené

Podminka kredity skupiny: V této skupiné musite ziskat 3 kredity
Podminka pfedméty skupiny: V této skupiné musite absolvovat 1 pfedmét
Kredity skupiny: 3

Poznamka ke skupiné:

Nazev predmétu / Nazev skupiny predmétu

Kod (u skupiny pfedmétii seznam kédu jejich ¢lenti) Zakonceni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autoFi a garanti (gar.)
Simulace vyrobnich stroji a zafizeni *

2356025 Antonin Buba’k,y Martin Mares A{ntonl'n Bubak Antonin Bubak (Gar.) z 3 OP+0C+a v

Charakteristiky predmetti této skupiny studijniho planu: Kod=12NS*2V-VSZ Nazev=2012 NSTI 2.sem volitelné VSZ doporucené

2356025 | Simulace vyrobnich strojd a zaFizeni | z | 3
Pfedmét je zaméfen na ziskani informaci o zakladech modelovani ¢asti i celych strojd metodou koneénych prvka, pfipravu geometrie pro MKP model, tvorbu volné a mapované sité,
definice okrajovych podminek, vypocCty vlastnosti osamélych téles, vypocty vlastnosti soustavy téles a analyzu konkrétnich konstrukci.

Seznam predmétti tohoto prichodu:

Koéd Nazev predmétu Zakonceni | Kredity

2041081 Angli¢tina - magisterska zkouska ZK 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textti o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych text(i s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041082 | Né&m¢ina - magisterska zkougka \ ZK | A
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné fe¢i o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych text(i o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041083 | Francouzstina - magisterska zkouska | ZK | 1
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych text(i o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych text(i s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041084 | Spanélétina - magisterska zkouska | ZK ] A
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkéava ve $kole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textii o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041085 | Rustina - magisterska zkougka | zK |
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych text(i o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2041086 | Cestina - magisterska zkouska | ZK |
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné fec¢i o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve skole a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textii o dobie znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného
jazyka.

2043081 | Angli¢tina - pfipravna vyuka | z | 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve $kole a ve volném ¢ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodu$sich souvislych textl
o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka. Urover A1 - A2.
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2043082 | Né&m¢ina - pFipravna vyuka | z | 2
Odpovida Spole¢nému evropskému referenénimu ramci A2 Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve firmé a ve volném ¢ase. Konverzovat
o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textti (mailtl) o dobie znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti
odborného jazyka.

2043083 | Francouzstina - pfipravna vyuka | z | 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve Skole a ve volném ¢ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodu$sich souvislych textl
o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka.

2043084 | Spanélétina - ptipravna vyuka | z | 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkavéa ve Skole a ve volném ¢ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodus$sich souvislych text(
o0 dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka.

2043085 | Rustina - pfipravna vyuka | z | 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zélezitostech, s nimiz se student setkavéa ve Skole a ve volném ¢ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych textd
o0 dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych textti s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka.

2043086 | Cestina - pfipravna vyuka | z | 2
Cil: Rozumét jasné spisovné feci o znamych zalezitostech, s nimiz se student setkava ve Skole a ve volném €ase. Konverzovat o téchto tématech. Psani jednodussich souvislych text(
o dobfe znamych skuteénostech nebo tématech. Cteni jednoduchych text s porozuménim. Prohloubeni znalosti odborného jazyka. A2

2141093 | Mikroelektronika | zzk | 3
Zéakladni vlastnosti logickych obvodi a programovatelnych logickych systémd, vstupni a vystupni obvody - napétové a proudové prizptisobeni, D/A a A/D prevodniky, kodovani,
komunikaéni linky a protokoly, elektronické a optoelektronické souc¢astky pro mikroelektroniku, aplikace mikroprocesorovych systému

2311074 | Kmitani mechanickych soustav | ZK | 4
Soustavy s jednim stupném volnosti. Volné a vynucené, netlumené a tlumené kmitani. Buzeni rotujici nevyvazenou hmotou. Kinematické buzeni. Popis v komplexni podobé. Diskrétni
soustavy s n stupni volnosti. VoIné a vynucené netlumené kmitani. P¥iblizné metody diskretizace kontinua. Metoda kone¢nych prvku. Zakladni vztahy. Tvarové funkce. Lokalni matice
tuhosti a hmotnosti. Transformaéni matice. Matice tuhosti a hmotnosti celé konstrukce. Diskrétni soustavy s n stupni volnosti. Volné a vynucené tlumené kmitani. Torzni kmity. Ohybové

kmity. Krouzivé kmity. Pruzné ukladani strojti. Ladéni parametrti soustav. Rizené tlumeni vibraci. Zaklady nelinearniho kmitani.

2311075 | Mechanika mechanismu | ZK | 4
Modelovani. Kinematika télesa - poloha: smérové kosiny, transformac¢ni matice. Zakladni transformaéni matice. Maticovy popis skladani pohybt. Kinematika télesa - rychlosti: matice
Uhlové rychlosti, matice rychlosti. Kinematika télesa - zrychleni: matice thlového zrychleni, matice zrychleni. Kinematika otevienych fetézcu. Popis kinematickych dvojic. Eulerovy,
Cardanovy Uhly, Eulerovy parametry. Druhy volby soufadnic. Kinematika uzaviené smy¢ky: maticova popis transformace ve smycce, fez smyckou. Kinematika uzaviené smycky:
vyjmuti télesa (Litvin-Woernle). Metoda zakladnich matic pro feSeni kinematiky mechanism(. Numerické metody feSeni kinematiky. Dopfedna a inverzni kinematicka uloha. Analyticka
fesitelnost. Syntéza mechanismu. Lagrangeovy rovnice smiseného typu. Vyjadreni kinetické energie Kénigovou vétou, vyjadreni zobecnénych sil. Maticova formulace Lagrangeovych
rovnic smiSeného typu, numerické feSeni algebro-diferencialnich rovnic (DAE). Pfevod algebro-diferencialnich rovnic (DAE) na obyé&ejné diferencialni rovnice (ODE). Vyznam
Lagrangeovych multiplikatord. Malé kmity.

2312017 | Rizené mechanické systémy |. | Kz | 3
Systémovy popis a linearizace. Laplaceova transformace. Vlastnosti dynamickych systémd, stabilita linearni a nelinearni. Syntéza regulatoru z pfenost, root locus. Frekvenéni pfenos
Bode. Stavové zpétna vazba. Uvod do teorie optimalniho Fizeni. LQR. Vystupni zpétna vazba, pozorovatel. Diskrétni fizeni, Fourierova transformace, Z-transformace. Navrh diskrétniho

fizeni emulaci, vzorkovaci teorém. Navrh diskrétniho fizeni pfimo. Nelinearni fizeni, zpétnovazebni linearizace. Nelinearni fizeni, NQR, SMC.

2351054 | Vyrobni stroje a zafizeni | zzk | 5
Vyrobni stroje a zafizeni obsahuji tfi zakladni ¢asti. Jsou to tvareci stroje, obrabéci stroje a pramyslové roboty a manipulatory. Objasni se charakteristika stroji a zafizeni pro realizaci
diskrétnich technologickych procest, technické parametry, zéklady konstrukce vyrobnich strojli a zatizeni, konstrukce OS, TS, automatizace vyrobnich strojli a zatizeni, prlimyslové

manipulatory a roboty, jejich aplikace, jednolcelové a stavebnicové stroje, vyrobni linky. PFiklady aplikaci vyrobnich stroji a zafizeni.

2351084 | NC Fizeni vyrobnich strojd a zafizeni | zzk | 4
Cislicové Fizeni obrabécich stroju, programovaci prosttedky, soufadné systémy, zakladni ISO kéd. NC program a formy jeho vytvareni (ruéni, strojni, pomoci CAD/CAM), postprocesory.
Parametrické programovani. Rezimy fidicich systémi. CAD/CAM a pokrocilé funkce, vazba na CNC. Anulace, korekce, transformace. Kompenzace, strojni parametry. Vnitfni struktura
CNC systémi. Souginnost jednotlivych ¢asti. PLC tloha, vazba na periferie stroje. Cislicové Fizeni strojti pro netfiskové a nekonvenéni technologie, pFiprava fidicich dat. Pruzné vyrobni

systémy. Operac¢ni systémy realného ¢asu.

2351087 Priimyslové roboty a manipulatory ZzK | 3
Stavba pramyslovych robotli a manipulatord, kinematicka struktura, vazba na riizné druhy pohon, vystup - pohybové jednotky, pracovni hlavice, problematika statické tuhosti,
vyvazovani, tlumeni krajnich poloh pohybu. 1.Kinematicka stavba priimyslovych robotd a manipulatort 2.Pohony pramyslovych robotli a manipulatort 3.0becné usporadani pohonu
4.Elektrické pohony 5.Tekutinové pohony, kombinované pohony 6.Pohybové jednotky 7.Pracovni hlavice 8.Problematika fizeni prdmyslovych robott a manipulator(i 9. Tuhostni
charakteristiky prlimyslovych robott a manipulatord 10.Pfiklady pouziti prdmyslovych robotd a manipulatort v praxi 11.Vyvazovani a tlumeni krajnich poloh pohybu 12.Navrhova
filosofie 13.Metody navrhu Osnova cvi€eni: 1.Zaklady ovladani robotu 2.Programovani robotu konstrukce jazyka 3.Programovani robotu pfeneseni programu, spusténi, testovani
4.Prace na projektu tvorba parametrického programu 5.Prace na projektu tvorba parametrického programu, virtuélni testovani 6.Prezentace projektu, testovani na robotu

2351121 | Pohony vyrobnich strojt - servomechanismy . | zzK | 4
Matematicky aparat pro zpracovani signald v pohonech NC strojli a robotl. Vzorkovani, Fourierova a Laplaceova transformace, Laplaceovy obrazy typickych funkci a pfenosové funkce
komponent pohon(. Snimace veli¢in v pohonech, pomocné el. obvody, filtry. Potla¢ovani vibraci v NC strojich. Impulzni buzeni. 1.Matematicky aparat 1: vyuziti teorie signalli (kmitoctova

spektra, vzorkovani, FFT, ¢asova a kmitoc¢tova okna) pfi analyze a simulovani vyrobnich stroji 2.Matematicky aparat 2: pouziti Fourierovy a Laplaceovy transformace v pohonech,
obrazy rozb&hovych funkci 3.Pohybové rovnice komponent pohonl, pfechod k pfenosu, geometricka mista kofenu (elektromotor, hydromotor, servoventil) 4.Lineéarni a rotaéni snimace
polohy 1: fyzikalni principy, zasady montaze 5.Linearni a rota¢ni snimace polohy 2: zvlastni typy, pouziti pro dal$i funkce, chyby 6.Interpolace a elektronika pro zpracovani signald ze
snimacu sin-cos 7.Pomocné obvody (AD a DA prevodniky, zesilovace, prevodniky napéti - proud) 8.Charakteristiky filtrG (doIni propust, pasmova propust, pAsmova zadrz) 9.Model
dynamiky mechanické stavby pohonu. Modalni vlastnosti mechaniky pohonu. 10.P¥i¢iny a kmitoctové oblasti vibraci u komponent NC stroji (snimact, motora, pfevodd) 11.Zplsoby
rozbihani pohontl, omezeni rychlosti, zrychleni, ryvu 12.0dezva dynamického systému na koneény impulz (pfiklady: obvod RC, RLC, systém hmota-pruzina-tlumi¢, elektromotor)
13.Potlaceni rezidualnich kmitt Gpravou frekvenéniho spektra budiciho impulzu (zékladni pfipad: netlumeny systém hmota - pruzina) Osova cvi¢eni: 1.Frekvenéni odezva elektrického
dynamického systému 2.Pouziti tranzistord pro pulzné Sitkovou modulaci 3.Dopfedné fizeni elektrickych motor(i pomoci fizenych usmérriovacui 4.Vlastnosti filtrd 5.Zpracovani signald
6.Vlastnosti a fizeni krokovych motort

2351122 | Pohony vyrobnich strojt - servomechnismy L. | zzK | 4
Silové ¢leny servomechanismu (hydromotory a elektromotory), Fidici prvky. VloZzené pfevody. Identifikace chyb motorl a pfevodd. ZvySovani dynamiky pohybovych os, optimalizace
prevodu, specialni kinematicka usporadani. Dynamicky model pohybové osy. Potlacovani vibraci v pohonech. Experimentalni metody. 1.Komponenty pohybovych os NC strojt,
manipulator(l a robotd 2.Elektrické a hydraulické silové &leny a jejich fidici prvky 3.Statické charakteristiky, pohybové rovnice 4.Specifické poZzadavky na regulaéni elektromotory v
pohonech NC stroju a robotli 5.Specialni elektromotory v posuvovych osach 6.Spole¢né rysy pifenosovych funkci elektrickych a hydraulickych pohont 7.Viozené pfevody v pohonech
NC stroju, planetové prevody 8.Kulitkové Srouby, poddajnost, pasivni odpory 9.Nerovnomérnost chodu motord a prevod(i 10.ZvySovani dynamiky pohybovych os, optimalizace prevodu
11.Dynamicky model pohybové osy, matice poddajnosti a jeji pfevedeni na modalni tvar 12.Potlacovani vibraci v pohonech 13.Zplsoby méteni statickych a dynamickych charakteristik
Osnova cvi¢eni 1.Tuhost hydraulického vélce 2.Vlastnosti posuvové osy s kulickovym Sroubem 3.Vypocet modalnich viastnosti uvolnénych systému 4.Impulzni buzeni 5.Plovouci
princip 6.Experimentalni modalni analyza
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2351123 Pohony vyrobnich strojd - servomechanismy Il1. Z,ZK 4
Servomechanismy v rliznych oblastech techniky. Kaskadni regulace polohy. Rizeni jednohmotovych a vicehmotovych systéma. Roz$ifeni regulace o doptedné vazby (feedforwardy)
a filtry. Interpolace. Problematika odméfovani. Pfesnost polohovani, vliv vnéjSich poruch. Souéinnost vice pohon(. Problematika pohybovych os s pfimymi pohony. Vysoce dynamické
pohony. 1.Pozadavky na servomechanismy u vyrobnich stroji 2.Specifika elektromechanickych a pfimych pohont, zasady jejich regulace 3.Zp(isoby fizeni momentu, rychlosti a polohy.
4.Druhy regulaénich algoritmd, podfizené zpétné vazby, feedforwardy. 5.Pouzivané snimace, pfimé a nepfimé odmérovani 6.Pfesnost trajektorie u drahového fizeni viceosych vyrobnich
strojti 7.Chyby pFi interpolaci, viiv nelinearit. 8.Rizeni rozb&ht 9.Regulace vicehmotovych soustav 10.Dynamicka poddajnost regulace 11.Komunikace mezi Fidicim systémem a pohonem
12.Matematické modely pohon(i v&etné Fizeni 13.Experimentalni metody vySetfovani servomechanismil. Osnova cvigeni 1.Proudova regulace prstencového motoru 2.Rizeni polohy
a rychlosti prstencového motoru 3.Rizeni poddajné vicehmotové soustavy 4.Rizeni polohy a rychlosti pohonu s kuli¢kovym $roubem 5.Soub&h dvou pohont v gantry regulaci 6.Ladéni

pohon( na fidicim systému Siemens

2351158 Hydraulické a pneumatické systémy Z,ZK 4
Zakladni prvky tekutinovych obvodi (hydraulika, pneumatika), jejich srovnani, moznosti a charakteristiky. Rozbor fidicich, vykonovych a pomocnych prvkd, jejich uZiti pfi navrhovani
tekutinovych obvodu. Vypoéty a simulace tekutinovych obvodu. Vyvoj, pfehled, vlastnosti a parametry HPM Zakladni obvody, znageni, kresleni a navrhovani Pfevodniky HG, Pfevodniky
HM Ridici prvky - p (F, Mk) Ridici prvky - Q (s, v, a) Prvky pro hrazeni a Fizeni sméru pritoku Filtry, tésnéni a pracovni média Prvky pro spojité fizeni Vedeni a spojovaci &asti
Pneumatické systémy Aplikace a simulace HPM, modulové prvky Praktické pfiklady tekutinovych mechanisml a obvodi

2353111 Projekt . | z 5
Specializace vyrobni technika: Procvi¢ovani konstrukce ¢asti stroji s diirazem na pochopeni geometrickych a rozmérovych toleranci a drsnosti povrchu. Cile studia: Pochopeni
souvislosti geometrickych a rozmérovych toleranci a drsnosti povrchu pfi navrhu strojnich sou¢asti se zaméfenim na obrabéci a tvareci stroje Prvni Gloha seznameni s CAD SW,
namodelovani podle znamé dokumentace jednoduchy model sestavy a posléze vytvofeni navrhového vykresu Druha uloha navrh vietena obrabéciho stroje (frézovaci, soustruznické,
apod.) cilem vytvofit navrhovy vykres a zpravu o navrhu Treti Gloha linearni osa nebo &ast tvareciho stroje Ctvrta tloha otocny stll nebo ¢ast tvareciho stroje V prabéhu semestru
studenti vypracuji reSersi na zadané téma (linearni vedeni, kulickové Srouby, apod.) se zaméfenim na obrabéci nebo tvareci stroje. Specializace robotika: Projekt se sklada jednak ze
skupiny cvi¢eni k nize uvedenym pfedmétim a jednak z vypracovani samostatného projektu spocivajiciho v feSeni posloupnosti Gloh analyzy a syntézy fizeného rovinného mechanismu:
Geometrické syntéza, kinematické analyza, inverzni dynamika nefizeného rovinného mechanismu; analyza elastodynamiky vybraného télesa mechanismu a jeho dimenzovani; navrh
fizeni rovinného mechanismu. Zadani referatu. Geometricka syntéza. Geometricka syntéza. Kinematicka analyza. Kinematicka analyza. Inverzni dynamika nefizeného mechanismu.
Inverzni dynamika nefizeného mechanismu. Elastodynamika vybraného télesa a jeho dimenzovani. Elastodynamika vybraného télesa a jeho dimenzovani. Navrh fizeni rovinného
mechanismu robota. Navrh Fizeni rovinného mechanismu robota. Dokonc¢eni referatu. Prezentace referatu.

2353112 | Projekt I, | z | 5
Specializace vyrobni technika: Pfedmét je zaméfen jednak na konstrukci tvatecich stroji a jednak na navrh celého automatizovaného pracovisté. Samotna konstrukce a navrh pohont
je zpracovan s ohledem na celou fadu vybraného typu stroje. Podle zadaného vyrobku je nejprve navrzen stroj a poté celé pracovisté. Projekt ma charakter studie a probiha v tymech.
Préace je na zavér obhajena vSemi €leny. Studenti navazou na znalosti z pfedmétu Vyrobni a Tvareci stroje a aplikuji znalosti na zadaném projektu Podle zadaného vyrobku vypoctéte

tvareci silu a zvolte typ stroje Provedte resersi Navrhnéte konstrukci stroje Navrhnéte pohony Navrhnéte pracovité a éasovy diagram operaci Provedte ekonomické zhodnoceni
Zpracuijte dle zadani technickou dokumentaci Specializace robotika: Projekt se sklada jednak ze skupiny cvi¢eni spoéivajici v oZiveni realného robota: Inverzni kinematickéa transformace,
Inverzni kinematicka transformace. ZvySeni presnosti odmé&Fovani. Zvyseni presnosti odméFovani. Ridici schéma v Simulinku. Ridici schéma v Simulinku. Programovani vykonové
elektroniky. Programovani vykonové elektroniky. Uréeni opakovatelnosti robota. Uréeni pfesnosti robota. Dokonéeni referatu. Prezentace referatu.

2353113 | Projekt IIl. | z | 10
Specializace vyrobni technika: Pfedmét je zaméren na konstrukci CNC vyrobnich strojd. V zadani je stanovena vyrobni technologie a dilec. Pro jeho vyrobu je nutné navrhnout vhodnou
kinematiku stroje, zpracovat navrhové vypocty konstrukce a pohybovych mechanismu. V dal§im postupu je pozadovana technicka skica navrzené konstrukce, nasledné realna konstrukce

stroje v CAD softwaru. Projekt je koncipovan jako spoluprace mensich projektovych tymd. V €asti detailniho rozpracovani konstrukce fesi jednotlivi ¢lenové diléi pohyblivé skupiny
samostatné v rozsahu dle celkové naroénosti zadani. Dle zadané technologie a dilce zvolte odpovidajici typ stroje Navrhnéte kinematiku stroje dle potfeby opracovéani dilce Provedte
navrhové vypoéty Dle zasad technického kresleni vytvorte skicu navrhované varianty Provedte realnou konstrukci v CAD softwaru VytvoFte technickou zpravu navrhu, spoleéné se
zakladni technickou dokumentaci Specializace robotika: Projekt se sklada jednak ze skupiny cvieni spocivajici v navrhu a simulaénim ovéfeni pokro€ilych postupt fizeni robot:
kalibrace robota s riznou slozitosti kinematického modelu, dynamicka kompenzace vypoc¢tenymi momenty. Zadani referatu. Idealizovany a zobecnény kinematicky model. Optimalni
navrh a simulace kalibra¢ni trajektorie. Simulace kalibraéniho méteni. Vypocet kalibrace idealizovaného a zobecnéného kinematického modelu. Simulace vlivu kalibrace na pfesnost
polohovani modelu robota. Modifikace Fizeni robota pro kompenzaci tihovych deformaci. Simulace modifikovaného fizeni robota. Simulace vlivu kompenzace tihy na pfesnost robota.
Modifikace fizeni robota vypo¢tenymi momenty. Simulace modifikovaného Fizeni robota a simula¢ni experimenty. Dokonceni referatu. Prezentace referatu.

2353890 | Projekt IV. | z | 4
Konstrukéni a vypo&tové zpracovani realnych dloh pohybovych uzld a systéma. Je pozadovan vysoky stuperi tvréiho mysleni a inovativnich navrh(i a postupt. Ulohy maji pfimou
vazbu na priimyslovou praxi a jeji potteby. Druha ¢ast je zamérena na navrh konstrukénich uzlt obrabéciho stroje (napf. kolibka, frézovaci hlava, svéSovani pinoly). Cilem je vytvorit
podle zadanych parametrd realny konstrukéni uzel obrabéciho stroje se véemi navrhovymi vypocty a vykresovou dokumentaci ve formé navrhového vykresu.

2353998 | Diplomova prace | z | 10
Prfedmét je zaméfen na zpracovani zavére¢né prace v rozsahu zadaného tématu diplomové prace. Student je seznamen s obecnymi zasadami tvorby zavére¢né prace a pfi pravidelnych
kazdotydennich konzultacich se svym vedoucim prace postupuje v odborném feseni zadaného problému a zaroveri pracuje na vlastnim textu zavéreéné prace. V pribéhu feseni
absolvuje student miniobhajoby, na kterych prezentuje rozpracovany stav své prace.

2356024 | CAD v konstrukci vyrobnich strojd | z | 3
Zaklady modelovani v prostfedi Siemens NX. Skicovani zékladni 2D geometrie a tvorba 3D modell. Vytvareni rotaénich a nerotaénich soucasti a generovani 2D vykrest (pohledy,
fezy, kétovani, geometrické tolerance). Tvorba sestav a podsestav a vytvareni sestavnych vykrest s pozicemi, generovani kusovnik(. Tvorba svafencl a obrobenych svarkd. Vytvareni
parametrickych modell, pouziti "Synchronni technologie" a dalsi specialni funkce.

2356025 | Simulace vyrobnich strojti a zafizeni | z [ 3
Predmét je zaméfen na ziskani informaci o zakladech modelovani ¢asti i celych strojd metodou koneénych prvkd, pfipravu geometrie pro MKP model, tvorbu volné a mapované sité,
definice okrajovych podminek, vypocty vlastnosti osamélych téles, vypodty vlastnosti soustavy téles a analyzu konkrétnich konstrukci.

2383062 | Rozpoget a ekonomické hodnoceni projektu | z | 2
Cilem kurzu je prohloubit znalosti ze zakladniho kurzu Management a ekonomika podniku z bakalafského studia. Kurz se zaméfuje zejména na prohloubeni zakladnich znalosti a
dovednosti v oblasti tvorby a vyhodnocovani provozniho rozpoctu, spravného sestaveni a vyhodnocovani kalkulaéniho vzorce pro vyrabéné produkty a ekonomického vyhodnoceni
investi¢niho projektu, jak to odpovida soudobému poznani a vyvoji manazerskych metod a technik. Posluchaci specifikuji jednoduchy fiktivni prlimyslovy nebo inzenyrsko-projektovy
podnik nebo jeho dil¢i ¢ast (nejlépe podle své zkuSenosti z praxe, staze &i tréninkového pobytu v podniku). Pro fiktivni podnik sestavi provozni rozpocet a pro jeho produkty vhodny
kalkulaéni vzorec a navrhnou zpusob kalkulaéniho postupu, odpovidajici produktovému portfoliu. V druhé ¢asti kurzu navrhnou vhodny investiéni projekt, ktery pfispéje ke zvyseni
vykonnosti podniku, resp. jeho ¢asti. Disledky investi¢niho projektu propoétou s vyuzitim adekvatnich metod, zejména dynamického charakteru. Své vysledky jednotlivych fazi postupné
v priibéhu semestru prezentuji. V zavéru posluchadi prezentuji uceleny projekt, ktery zahrnuje vSechna dil¢i feSeni pfipravena v pribéhu semestru. Kvalita projektu a jeho prezentace,
spolu s vysledkem zapoctového testu rozhoduje o udéleni/neudéleni zapoctu.

Aktualizace vy$e uvedenych informaci naleznete na adrese _http://bilakniha.cvut.cz/cs/FE.html
Generovano: dne 20.05.2026 v 16:36 hod.
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