
Automatizace a ƎşǌĞŶş 
 

 

1. DĞĨŝŶƵũƚĞ ƐǇƐƚĠŵ͕ ďůŽŬŽǀĠ ƐĐŚĠŵĂ͕ ƉŽƉŝƐ Ă ǀǉǌŶĂŵ ǀĞůŝēŝŶ͕ ƌŽǌĚĢůĞŶş ƐǇƐƚĠŵƽ. 

DƌƵŚǇ ƎşǌĞŶş͕ ƵǀĞěƚĞ ƉƎşŬůĂĚ͕ ǌĄŬůĂĚŶş ƉƌŝŶĐŝƉǇ ƎşǌĞŶş Ă ƌĞŐƵůĂĐĞ͘ 
 

 

2. VǇƐǀĢƚůĞƚĞ pojmy ŶĂ ďůŽŬŽǀĠŵ ƐĐŚĠŵĂƚƵ s regulovanou soustavou a 

ƌĞŐƵůĄƚŽƌĞŵ͘ PŽƉŝƓƚĞ ĐŚŽǀĂŶş ƌĞŐƵůĂĐĞ ŶĂ ŬŽŶƐƚĂŶƚŶş ŚŽĚŶŽƚƵ͕ ƉƌŽŐƌĂŵŽǀŽƵ 
ƌĞŐƵůĂĐŝ Ă ǀůĞēŶŽƵ ƌĞŐƵůĂĐŝ ;ƐĞƌǀŽŵĞĐŚĂŶŝƐŵǇͿ͘  
 

3. VǇƐǀĢƚůĞƚĞ ƉŽũŵǇ͗ DŝƌĞŬƚŶş ;ƉƎşŵĠͿ Ă ŝŶĚŝƌĞŬƚŶş ;ŶĞƉƎşŵĠͿ ƌĞŐƵůĄƚŽƌǇ͘ LŝŶĞĄƌŶş 
Ă ŶĞůŝŶĞĄƌŶş ƌĞŐƵůĄƚŽƌǇ͘ SƉŽũŝƚĠ Ă ŶĞƐƉŽũŝƚĠ ƌĞŐƵůĄƚŽƌǇ͘ UǀĞěƚĞ ƉƎşŬůĂĚǇ͘ 

 

4. PŽƉŝƐ ƐǇƐƚĠŵƵ Ă ƌĞŐƵůĂĐĞ ƉŽŵŽĐş ƉƎĞĐŚŽĚŽǀĠ ŬŽŵƉůĞǆŶş ĨƵŶŬĐĞ͘ JĂŬ 
z ŬŽŵƉůĞǆŶş ĨƵŶŬĐĞ ŽĚǀŽĚşŵĞ ƉƎĞĐŚŽĚŽǀŽƵ charakteristiku (funkciͿ͕ ĨĄǌŽǀou 

charakteristiku (funkci)͕ ĨƌĞŬǀĞŶēŶş ĐŚĂƌĂŬƚĞƌŝƐƚŝŬƵ ;ĨƵŶŬĐŝͿ ƌĞŐƵůĄƚŽru. Jak je 

ƉƎşƉĂĚŶĢ ǌŵĢƎşŵĞ ǀ ƉƌĂŬƚŝĐŬĠm ƐǇƐƚĠŵƵ͘ 
 

5. VşĐĞƌŽǌŵĢƌŽǀĠ ƌĞŐƵůĂēŶş ƐŽƵƐƚĂǀǇ͘ MŶŽŚĂƌŽǌŵĢƌŽǀǉ ƌĞŐƵůĂēŶş ŽďǀŽĚ͘ 
MĂƚŝĐŽǀĄ ƌŽǀŶŝĐĞ ƌĞŐƵůĄƚŽƌƵ͘ 
 

6. PŽƉŝƐ ƐǇƐƚĠŵƵ Ă ƌĞŐƵůĂĐĞ ǀĞ ƐƚĂǀŽǀĠŵ ƉƌŽƐƚŽƌƵ͘ SƚĂǀŽǀĄ ƌŽǀŶŝĐĞ ƐƉŽũŝƚĠŚŽ 
ƐǇƐƚĠŵƵ͘ ŘĞƓĞŶş ƐƚĂďŝůŝƚǇ ǀĞ ƐƚĂǀŽǀĠm prostoru. 

 

7. RĞŐƵůĄƚŽƌǇ ʹ VǇƐǀĢƚůĞƚĞ ŶĂ ďůŽŬŽǀĠŵ ƐĐŚĠŵĂƚƵ ƌĞŐƵůĄƚŽƌƵ ƚǇƚŽ ƉŽũŵǇ͗ MĢƎşĐş 
ēůĞŶ͕ ƷƐƚƎĞĚŶş ēůĞŶ͕ ĂŬēŶş ēůĞŶ͕ ƉŽƌŽǀŶĄǀĂĐş ēůĞŶ͘ 
 

8. RĞŐƵůĄƚŽƌǇ ʹ ĚǇŶĂŵŝĐŬĠ ǀůĂƐƚŶŽƐƚŝ ƷƐƚƎĞĚŶşŚŽ ēůĞŶƵ ƌĞŐƵůĄƚŽƌƵ. PƎŝ ŽǌŶĂēĞŶş 
ǀƐƚƵƉŶş ŽĚĐŚǇůŬǇ Ğ;ƚͿ Ă Ƶ;ƚͿ ĂŬēŶş ǀĞůŝēŝŶǇ͕ ŬĚĞ ƚ ũĞ ēĂƐ͘ NĂƉŝƓƚĞ ƌŽǀŶŝĐĞ ƉƌŽ P 
;ƉƌŽƉŽƌĐŝŽŶĄůŶşͿ͕ I ;ŝŶƚĞŐƌĂēŶşͿ͕ D ;ĚĞƌŝǀĂēŶşͿ Ă PID ƐƉŽũŝƚǉ ƌĞŐƵůĄƚŽƌ v ēĂƐŽǀĠ 
oblasti. Jak to budou tyto vztahy vypadat  v LĂƉůĂĐĞŽǀǉĐŚ ŽďƌĂǌĞĐŚ͘ 
 

9. Stabilita ƌĞŐƵůĂēŶşŚŽ ŽďǀŽĚƵ͘ KƌŝƚĠƌŝĂ ƐƚĂďŝůŝƚǇ Ă ũĞũŝĐŚ ƉŽƵǎŝƚş͘ NĂƉƎ͘ 
HƵƌǁŝƚǌŽǀŽ ŬƌŝƚĠƌŝƵŵ͕ RŽƵƚŚ-SĐƵƌŽǀŽ ŬƌŝƚĠƌŝƵŵ͕ MŝĐŚĂũůŽǀ-Leondhardovo 

ŬƌŝƚĠƌŝƵŵ͕ NǇƋƵŝƐƚŽǀŽ ŬƌŝƚĠƌŝƵŵ ĂƉŽĚ͘ 
 

10. Kvalita regulace v ēĂƐŽǀĠ͕ ŬŵŝƚŽēƚŽǀĠ͕ ŬŽŵƉůĞǆŶş ƌŽǀŝŶĢ ;ƌŽǌůŽǎĞŶş ŬŽƎĞŶƽͿ Ă 
ve stavŽǀĠŵ ƉƌŽƐƚŽƌƵ͘ 

 

11. SĞƎşǌĞŶş ƌĞŐƵůĄƚŽƌƽ͘ LŝŶĞĄƌŶş Ă ŬǀĂĚƌĂƚŝĐŬĄ ƌĞŐƵůĂēŶş ƉůŽĐŚĂ͕ ŬƌŝƚĠƌŝƵŵ 
ŽƉƚŝŵĄůŶşŚŽ ŵŽĚƵůƵ͘ Ziegler-NŝĐŚŽůƐŽǀĂ ŵĞƚŽĚĂ͘ SĞƎşǌĞŶş ƉŽĚůĞ ƉƎĞĐŚŽĚŽǀĠ 
charakteristiky. 

 

12. FƵǌǌǇ ƌĞŐƵůĄƚŽƌǇ͘ ZĄŬůĂĚŶş ƉƌŝŶĐŝƉ͘ PŽĚŽďĂ P͕ PI͕ PD Ă PID ƌĞŐƵůĄƚŽƌƽ͘ 
 

13. Senzory, jejich vlastnosti z ƉŽŚůĞĚƵ ƎşǌĞŶş͘ SŵĂƌƚ ƐĞŶǌŽƌǇ͘ 



 

14. AŬēŶş ēůĞŶǇ͘ PŽƌŽǀŶĞũƚĞ ƚĞĐŚŶŝĐŬĠ ƌĞĂůŝǌĂĐĞ ƎşǌĞŶş Ɛ ŽŚůĞĚĞŵ ŶĂ ƉŽƵǎŝƚĠ ēůĞŶǇ 
ʹ ĞůĞŬƚƌŝĐŬĠ͕ ƉŶĞƵŵĂƚŝĐŬĠ Ă ŚǇĚƌĂƵůŝĐŬĠ͘ 
 

15. PLC ƎşǌĞŶş͕ ēĄƐƚŝ Ă ǀůĂƐƚŶŽƐƚŝ͘ BůŽŬŽǀĠ ƐĐŚĠŵĂ PLC͘ NĂƐtavĞŶş ǀ ƎşǌĞŶĠŵ 
ƐǇƐƚĠŵƵ͘ 
 

16. BŽŽůĞŽǀƐŬĠ ƎşǌĞŶş͘ JĞŚŽ ǀǉŚŽĚǇ Ă ŶĂƐĂǌĞŶş͘  
 

17. UŶŝĨŝŬĂĐĞ ƎşĚŝĐşĐŚ ƐǇƐƚĠŵƽ͕ ƵŶŝĨŝŬŽǀĂŶĠ ƐŝŐŶĄůǇ͕ ƐďĢƌŶŝĐĞ͕ ĂŬēŶş ēůĞŶǇ͘ 
 

18. ZĄŬůĂĚŶş ƚǇƉǇ ŶĞůŝŶĞĂƌŝƚ͕ ũĞũŝĐŚ ǀůŝǀ ŶĂ ƌĞŐƵůĂēŶş ƉƌŽĐĞƐ Ă ĐŽ ũĞ ŵƽǎĞ ǌƉƽƐŽďŝƚ͘ 
 

19. AůŐĞďƌĂ ďůŽŬŽǀǉĐŚ ƐĐŚĠŵĂƚ͘ SĠƌŝŽǀĠ͕ ƉĂƌĂůĞůŶş͕ ǌƉĢƚŶŽǀĂǌĞďŶş͕ ĂŶƚŝƉĂƌĂůĞůŶş 
ǌĂƉŽũĞŶş͘ UǀĞěƚĞ ƉƎĞŶŽƐ͘ 
 

20. IOT͕ ƉƎşŬůĂĚǇ ŶĂƐĂǌĞŶş ǀǉŚŽĚǇ Ă ƌŝǌŝŬĂ ƐƉŽũĞŶĄ s IOT͕ ŝŶƚĞůŝŐĞŶƚŶş ĚŽŵǇ͕ 
ƐĂŵŽƎşĚŝƚĞůŶĄ ĂƵƚĂ͘ 
 

 



 

Elektronika a elektrotechnika 

 

1. FǇǌŝŬĄůŶş ĞůĞŬƚƌŽŶŝŬĂ ƉŽůŽǀŽĚŝēƽ 

2. PŽůŽǀŽĚŝēŽǀĠ ƉƌǀŬǇ ĚŝŽĚǇ͕ ƚǇƌŝƐƚŽƌ͕ ƚƌŝĂŬ͕ ĚŝĂŬ ĐŚĂƌĂŬƚĞƌŝƐƚŝĐŬĠ ǀůĂƐƚŶŽƐƚŝ͘ 

3. CŚĂƌĂŬƚĞƌŝƐƚŝŬǇ͕ ƉĂƌĂŵĞƚƌǇ͕ ƌŽǌĚĢůĞŶş ĚůĞ ƉŽƵǎŝƚş. 

4. TƌĂŶǌŝƐƚŽƌǇ ďŝƉŽůĄƌŶş Ă ƎşǌĞŶĠ ƉŽůĞŵ Ă ũĞũŝĐŚ ŬŽŵďŝŶĂĐĞ͕ ǌĄŬůĂĚŶş parametry a 

ĐŚĂƌĂŬƚĞƌŝƐƚŝĐŬĠ ǀůĂƐƚŶŽƐƚŝ͘ 

5. OƉĞƌĂēŶş ǌĞƐŝůŽǀĂēĞ͕ ŝĚĞĄůŶş OZ͕ ƉĂƌĂŵĞƚƌǇ͕ ŶĢŬƚĞƌĄ ǌĂƉŽũĞŶş Ɛ OZ͕ ƉƎĞŶŽƐŽǀĠ ĨƵŶŬĐĞ͘ 

6. KŽŵƉĂƌĄƚŽƌǇ͕ ƌŽǌĚĢůĞŶş͕ ǀůĂƐƚŶŽƐƚŝ͕ ƉŽƵǎŝƚş. 

7. PƎĞǀŽĚŶşŬǇ AD͕ ƌŽǌĚĢůĞŶş͕ ĐŚĂƌĂŬƚĞƌŝƐƚŝĐŬĠ ƉĂƌĂŵĞƚƌǇ Ă ǀůĂƐƚŶŽƐƚŝ͘  

8. PƎĞǀŽĚŶşŬǇ DA͕ ĐŚǇďǇ ǀƓĞĐŚ ƉƎĞǀŽĚŶşŬƽ͕ ŬǀĂŶƚŽǀĄŶş͕ ĚĂůƓş ƉĂƌĂŵĞƚƌǇ. 

9. Symbolicko-ŬŽŵƉůĞǆŶş ŵĞƚŽĚĂ, Fourierova transformace. 

10. VǉŬŽŶ Ğů͘ ƉƌŽƵĚƵ͕ ƷēŝŶşŬ͕ ŵĢƎĞŶş ũĞĚŶŽĨĄǌŽǀǉĐŚ Ă ƚƎşĨĄǌŽǀǉĐŚ ǀǉŬŽŶƽ͘ 

11. TƌĂŶƐĨŽƌŵĄƚŽƌ͕ ƉƌŝŶĐŝƉ͕ ƚĞŽƌŝĞ͕ ŶĄŚƌĂĚŶş ƐĐŚĠŵĂ͕ ǌƉƽƐŽďǇ ŵĢƎĞŶş͘ 

12. AsynchroŶŶş ŵŽƚŽƌ͕ ŶĄŚƌĂĚŶş ƐĐŚĠŵĂ͕ ĐŚĂƌĂŬƚĞƌŝƐƚŝŬǇ͕ ƌŽǌďĢŚ Ă ƎşǌĞŶş ƌǇĐŚůŽƐƚŝ͘ 

13. SǇŶĐŚƌŽŶŶş ƐƚƌŽũe͕ ŐĞŶĞƌĄƚŽƌ͕ ŵŽƚŽƌ͕ ƌĞůƵŬƚĂŶēŶş Ă ŬƌŽŬŽǀĠ ŵŽƚŽƌǇ͘ 

14. SƚĞũŶŽƐŵĢƌŶĠ ƐƚƌŽũĞ͕ ŶĄŚƌĂĚŶş ƐĐŚĠŵĂ͕ ƌƽǌŶĠ ĚƌƵŚǇ ďƵǌĞŶş͘ 

15. BĞǌƉĞēŶŽƐƚ ǀ ĞůĞŬƚƌŽƚĞĐŚŶŝĐĞ͕ ǌƉƽƐŽďǇ ochrany͕ ŬƌǇƚş Ă ũŝƓƚĢŶş. 

 



Strojírenství 
 
1. Zkoušení materiálů 

2. Zpevňovací mechanismy v kovových materiálech 

3. Slitina železa a neželezných kovů 

4. Technologie - výhody a nevýhody zpracování pomocí technologií slévání, tváření, 
svařování a povrchových úprav 

5. Technologie - technologické vlastnosti kovových materiálů (slévatelnost, svařitelnost, 
svařitelnost) 

6. Technologie - výrobní a dokončovací metody obrábění 

7. Technologie - proces tvoření třísky, síly a tepelné jevy, obráběcí nástroje, řezné 
materiály, opotřebení nástroje 

8. Eulerova rovnice hydrostatiky a její integrace 

9. Základní rovnice mechaniky tekutin, Bernoulliho rovnice s uvažováním vlivu ztrát 

10. Mechanika - metoda uvolňování a rovnováha obecné prostorové soustavy sil 

11. Mechanika - počet stupňů volnosti, poloha, rychlost, zrychlení hmotného bodu a 
volného tělesa v prostoru 

12. Mechanika - maticová metoda popisu pohybu robota 

13. Mechanika - postup sestavení pohybové rovnice mechanismu 

14. Mechanika - vynucené kmitání mechanické soustavy, jev rezonance 

15. Pružnost - typy namáhání (tah/tlak, krut, ohyb), jejich kombinace a způsoby 
dimenzování strojních součástí 

16. Pružnost - nosníky, namáhání, deformace, statická určitost 

17. Pružnost - stabilita přímých prutů 

18. Mechatronika - definice, postup návrhu 

19. Mechatronika - komponenty mechatronického systému 

20. Mechatronika - princip CNC řízení kaskádní regulací 

21. Průmysl 4.0 

22. Hydro-pneu – struktura a komponenty hydro/pneu-statického mechanismu 

 


