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Úvod

Základní disciplíny mechatroniky

Mechatronický přístup к  vývo ji výrobku

Mechatronické modelování
Matematické modelování jako  součást vývoje
Matematické modelování jako  součást řídícího modulu

M oduly mechatronických soustav
Řízená mechanicko -  elektrická soustava
Senzory
Zpracování procesních dat („Preprocessing“ )
Počítače a počítačové sítě
Postrocessing
Aktuátory

Řízení mechatronických soustav 
Základní úkoly řízení
Základní rozdělení mechanicko-elektrických soustav (včetně aktuátoru) podle 
požadavků na je jich  algoritmy řízení 
Základní typy řízení 
A lgoritm y řízení

Bezpečnost mechanických systémů
Typy poruch komponent mechanických soustav
Metody analýzy bezpečnosti provozu
Detekce poruch senzorů aktuátoru a celých soustav
Kategorie zabezpečení provozu mechanické soustavy
Redundantní systémy
Analytická redundance
Komponenty tolerantní na poruchu

Příklady řešení mechatronických systémů
Řešení předstihu zapalování zážehových pístových motorů
Problematika
Požadavky motoru na zapalování
Popis jedné používané elektrické zapalovací soustavy
Elektrická zapalovací soustava
Problematika
Příčiny „klepání“  motoru
Detekce klepání
Algoritmus řízení předstihu „K N O C K  CO NTRO L“
Adaptive KN O C K CONTROL
Ovládání škrtící klapky v sacím potrubí zážehového spalovacího motoru 
Problematika
Dynamicky redundantní F A IL -T O LE R A N T  uspořádání 
Pozorovatel jako matematický model procesní soustavy 
Stejnosměrný motor s vnější komutací 
Hallův senzor

Soustavy s krokovým  rotačním elektromotorem 
Problematika
Krokový rotační elektromotor (K M )
Krokový VR motor
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P7.1 Problematika 95
P7.2 Definování příkazu 95
P7.3 C itlivostn í analýza 97
P7.4 Řízení průtoku ventilem - zjednodušený lineární model. Optimalizace řízení W Q 98
P7.5 Regulace průtoku kapaliny potrubím klapkovým ventilem 104
P7.6 Zpřesněné uvažování stacionárního průtoku klapkovým ventilem 109
P7.7 M ěřící metody a senzory 109
P7.8 U ltrazvukové měření molám í koncentrace rozpustné látky v  základní kapalině 110
P7.9 U ltrazvukové měření průtoku kapaliny potrubím 110
P7.10 Měření tlaku prostředí rezonančními senzory 111

P8. Autom obilové systémy ABS/ASC 114
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