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Tematické okruhy k SS pre §t. program Vykonové elektronické systémy
$pecializicia ELEKTRICKE POHONY

. Klasifikacie hybridnych elektrickych (HEV) vozidiel. Zakladné charakteristiky roznych typov, vlastnosti,

prevadzkové parametre. Typy usporiadania HEV z hl'adiska konfigurdcie pohonného sustrojenstva. Opis
jednotlivych alternativ, princip c¢innosti, graficka interpretidcia, vyhody/nevyhody jednotlivych
konfigurécii. (Elektromobilita)

. Typy elektrochemickych ¢lankov pre elektrické vozidla, zakladné parametre a vlastnosti. Vzajomné

porovnanie jednotlivych alternativ. (Elektromobilita)

. Nakreslite néhradn schému jednosmerného motora s permanentnymi magnetmi a popiste ju

diferencidlnymi rovnicami. (Klasické metody riadenia vykonovych systémov)

. Nakreslite blokovy diagram vektorového riadenia synchrénneho motora s permanentnymi magnetmi.

(Klasické metody riadenia vykonovych systémov)

. Zdroje harmonickych pradu a napitia, nepriaznivé vplyvy harmonickych, Sirenie harmonickych

v energetickej sieti, filtracia harmonickych pasivnymi, sériovo rezonancnymi, filtrami. (Kvalita elektricke]
energie)

. Pri¢iny zhorSen¢ho tc¢innika zakladnej harmonickej v sieti, energetické a ekonomické dosledky, power

factor, kompenzacia u¢innika zédkladnej harmonickej. (Kvalita elektrickej energie)

. Opis blokovej schémy vykonového polovodiCového systému, porovnanie vlastnosti s linearne

stabilizovanymi zdrojmi/regulatormi. Vyhody, nevyhody, principialne schémy zapojeni. (Navrh
a konstrukcia vykonovych polovodicovych systémov)

. Riadenie a zékladné¢ blokové zapojenie PWM, blokové schémy pre regulaciu na CV, CC. Navrh

v otvorene] slucke, navrh v uzatvorenej slucke, kompenzacia spitnej vizby. (Navrh a konStrukcia
vykonovych polovodi¢ovych systémov)

. Definicia technickej normy, normaliza¢né organizacie vo svete, v Europe a v Slovenskej republike, druhy

noriem, oznacovanie noriem, zakladné triedy pre elektrotechnické normy. (Normalizécia, metrologia
a sktiSobnictvo)

Zakladné oblasti a druhy metrologie, Struktara orgdnov zabezpecujucich metrologiu v Slovenske;j
republike, zakladné skupiny meradiel podl'a zdkona o metrologii. Technické poziadavky na produkty.
Preukazovanie zhody. (Normalizacia, metrologia a skuSobnictvo)

Usporiadanie vinuti elektrickych strojov v dvojosovej sustave. Transformacia 3-fazovej sustavy
do sustavy d, g, 0. Vlastnosti trojfdzovych transformovanych veli¢in. VolI'ba vzt'aznej stistavy. (Moderné
elektrické stroje)

RieSenie prechodovych dejov v jednosmernom motore. (Klasické metoddy riadenia vykonovych systémov)
RieSenie prechodovych dejov v striedavych motoroch. (Moderné elektrické stroje)

Elektrické stroje s permanentnymi magnetmi (PM). Konstrukéné usporiadanie, vlastnosti, rieSenie
prechodovych dejov. (Moderné elektrické stroje)

Reluktan¢ny synchronny motor (RSM). Konstruk¢éné usporiadanie, vlastnosti, rieSenie prechodovych
dejov. (Moderné elektrické stroje)

Spinany reluktancny motor (SRM). Konstrukéné usporiadanie, vlastnosti, rieSenie prechodovych dejov.
(Moderné¢ elektrické stroje)

Schéma regulacného obvodu spojitého a diskrétneho systému, spracovanie signalov v diskrétnom
regulatore, modulacie signalu. (Diskrétne riadenie vykonovych elektrotechnickych systémov)

Opis diskrétneho obvodu, Z-transformécia diskrétneho signalu, vyber periédy vzorkovania, Nyquistova
frekvencia. (Diskrétne riadenie vykonovych elektrotechnickych systémov)

PID regulator v diskrétnom riadeni, diskrétna aproximacia, tvary a vlastnosti regulatorov, kaskadova
regulacna Struktara, ndvrh regulatora pradovej slucky a otackovej slucky. (Diskrétne riadenie vykonovych
elektrotechnickych systémov)
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Strukturalne schémy pre riadenie rychlosti, prip. polohy jednosmerného motora. (Klasické met6dy riadenia
vykonovych systémov)

Riadenie v stavovom priestore, opis jednosmerného motora s cudzim budenim v stavovom priestore.
(Moderné metody riadenia vykonovych systémov)

Riadenie v kizavom rezime. Charakteristika kizavého pohybu, riadenie rychlosti/polohy jednosmerného
motora resp. striedavych motorov v klzavom rezime. (Moderné metody riadenia vykonovych systémov)

Blokova schéma pre vektorové riadenie AC strojov. (Klasické metddy riadenia vykonovych systémov)

Rozdelenie bezsnimacovych technik, principy, zadkladné vlastnosti a ich vyuzitie v praxi. (Bezsnimacové
riadenie elektrickych pohonov)

Stavovy pozorovatel, zostavenie rovnic pozorovatela, odvodenie dynamického chybového systému
pre DC prip. AC motor. (Bezsnimacové riadenie elektrickych pohonov)

Filtracny pozorovatel’ uhlovej rychlosti a zdtazového momentu pre DC prip. AC motor. (Bezsnimacové
riadenie elektrickych pohonov)

Kizavy pozorovatel, zostavenie rovnic pozorovatel'a pre DC prip. AC motor. (Bezsnimacové riadenie
elektrickych pohonov)

MozZnosti vyuzitia nesimernosti a ich previazanost’ s estimovanymi veli¢inami. (Bezsnimacové riadenie
elektrickych pohonov)

Metody estimacie pre AC stroje vyuzivajice nesumernosti, meranie a sposoby spracovania signalov.
(Bezsnimacové riadenie elektrickych pohonov)

Metody bezsnimacového riadenia pre BLDC motor. (Bezsnimacové riadenie elektrickych pohonov)
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