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Sti‘edni odborna $kola a Stiedni odborné ucilisté LanSkroun

Maturitni témata z predmétu MECHATRONIKA

obor 26-41-L/ 01 Mechanik elektrotechnik + 26-51-H/01 Elektrikar,

SVP Mechatronik
Skolni rok 2025/2026

Postup pfi sestavovani sekvenénich uloh PA — vyvojovy a krokovy diagram
Popis programovatelnych automatt, rozdé€leni a pouziti.

Operatorské panely HMI
Typy a vlastnosti inteligentnich relé, pouziti, zptisoby programovani

Klasifikace mechatronickych systémtl, hlavni znaky
Programy pouzivané pii navrhu mechatronickych systémi

Kinematika robotli — zakladni pojmy, pfima a inverzni kinematika.
Stupné volnosti a kinematické fetézce.

Klasifikace priimyslovych robotli a manipulatort.
Pohony a pracovni hlavice.

Odmétovaci zafizeni a senzory robotil.
Ridici systémy primyslovych robotti a manipulatort.

Definice senzoru, rozdé€leni
Senzory polohy

Senzory teploty
Senzory sily a tlaku

Ultrazvukové senzory
Senzory pratoku

Elektrické akéni ¢leny, pozadavky
Krokové elektromotory, popis, fizeni

Pneumatické akéni Cleny
Chapadla, ejektory, piisavky

Elektropneumatické rozvadéce
Navrhovy systém FluidSim

Porovnani jednotlivych typti akénich ¢lend
Rizeni, ovladani asynchronnich elektromotort

Zakladni technické tidaje PA, rozsifeni, komunikace,
Binarni jednotky vstupu a vystupu

Analogové vstupni a vystupni jednotky

Rozdéleni diskrétnich a spojitych signalt podle velikosti a typu nosné energie

Magnetické senzory
Identifikace polohy pneumatickych akénich ¢lent
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17. Radiofrekvencni identifikace RFID, princip funkce, pouziti
Popis sbérnice 10 Link

18. Problémy odruseni, sit’ a napajeci zdroje, galvanické odd¢€leni, zemnéni, stinéni.
Problematika EMC

19. Cidla pro méfeni neelektrickych fyzikalnich veli¢in
Optoelektronické senzory

20. Kapacitni bezdotykové senzory
Indukéni bezdotykové senzory

21. Hydraulické akéni Eleny
Schéma a popis hydraulického obvodu

22. Popis zékladni funkce jazyka reléovych symbolti JRS (LD)
Vytvot jednoduchou kombinaéni tlohu pomoci JRS

23. Postup programovani programovatelného relé Easy
Navazani komunikace, pfedvést FirmWare (FW) i SoftWare (SW)

24. Postup programovani inteligentniho rel¢ E4
Navazani komunikace, predvést FirmWare (FW) i SW

25. Popis zékladni funkéni bloky jazyka reléovych symbold JRS (LD)
Vytvor jednoduchou sekvenéni tlohu pomoci JRS

Pfedmétova komise: vypracoval: Bc. Jindfich Kral

Schvdlil dne: Feditel SOS a SOU: Mgr. Marcela Martincova
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