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Program

S1 - Teorie a aplikace systémii rizeni, 9:00, NA2

1  Filtre pre prediktivne stavové riadenie Januska, P.
2 Vytvareni fidicich programi pro vzdalené experimenty pro systém ISES Kovaf, M.

3 Vyt\’/éfeyi fidicich programff pro vzdé?lfené experi.met}ty pro systér‘r‘l ISES na ptikladu Macik, D.

vzdaleného experimentu ,,Pfechodové jevy v pasivnich obvodech

4 Identifikace a prediktivni fizeni soustav s dopravnim zpozdénim Matéjicek, J.
5  Controlling speed of motor powered by solar energy Novak, Z.

6  Vyuziti Identification toolboxu pro zpracovani primyslovych dat Rohacek, M.
7 Dvoukolovy nestabilni robot Vaviik, J.

S2 - Aplikovana informatika & Informacéni systémy, 9:00, F321

1  Vyuziti OS Linux v bezpe¢nostnich technologiich Bachanek, R.
2 3D vizualizace centra Zlina na pfelomu 19. a 20. stoleti Dorazinova, 1.
3 Vyuziti HD digitalni kamery jako piesného snimace polohy Duchacek, J.

4 Demonstrace LOD algoritmu pro renderovani krajiny a planetarnich povrchi Kyjania, T.

5  Kapacitni feseni technologii a jejich prostorové uspotfadani v primyslovém podniku Kostelny, V.

6  Informacni systém pro podporu oddéleni udrzby firmy Kolaéansky, P.
7  Matematické modelovani dynamickych systému v prosttedi MATLAB Mynatik, R.

8  Synchronization of measurement systems using global position Weisto, A.

9  Technické prostiedky chlazeni poéitacovych komponent Rafaj, V.

10 Softwarové prostedi pro integraci namétenych dat ze vzdalené laboratofe a simulace ~ Zeman, P.

S$3 - Pocitacové rizeni s podporou PLC a SCADA/HMI, 9:00, J455

1  Startovaci zafizeni pro bikros Merta, T.

2 Model pribézné ohtivaci vicezonové pece Meca, R.
Halas, R.&

3 Remote laboratory plant control Durina, P.

4 Vyuziti bezdratovych XBee moduli pro pfenos dat z technologie Galia, J.

5  Bezdratové fizeni robotického vozidla Novotny, M.

6  Rizeni, monitorovani a vzdalena sprava laboratorniho modelu Pawlenka, M.

7  Zpracovani a sbér dat z Laserového skeneru SICK LMS 400 Sokol, T.

8  Tvorba webového rozhrani s vyuzitim HTMLS Stiibny, M.



S4 - Aplikace méricich a diagnostickych systémii, 9:00, D206

Navrh a realizace hardwarového rozhrani mezi modelem tepelné soustavy a

! multifunkéni vstupné - vystupni kartou Krémdt, J.

2 Aplikécia pocitacového videnia pri rozpoznavani tvarov Dinga, V.

3 Navrh systému strojového vidéni a jeho integrace do RTP s robotem ABB Byrtus, K.

4 Overenie funkcie iastkovych tloh vyvoja rehabilitacného zariadenia Karchnak, J.

5  Aktivni tlumeni vibraci Suranek, P.

6  Skenovaci mikrovinna mikroskopie II\(AS(TéIB(e;’ J.T'&

7  Navrh a vyroba implantatov metédou rapid prototyping Marinc¢ék, L.

8 .V.}fuiiti R;vlm:anovy spektroskopie pro identifikaci inkoustd na ¢eskych bankovkach a Valasek, P.
jejich padélcich

9  Vyuziti IR senzori k rozpoznani piekazek Zdrahala, T.

S5 - Mechatronika & autotronika, 9:00, H309

1 Model fizeni systému ABS Urban, P.
L, (v Gogela, J.&

2 Napdjeni pro strazniho robota Subrt, R,

3 Simulace jizdnich manévrl vozidel s fizenim typu AWS Synek, M.

4 Navrh zatizeni pro pfenos obrazového signalu pro dalkove fizené modely. Kryda, P.

5  Rizeni modularniho robotu Brienek, R.

6  Navrh elektromechanickych ¢asti autonomniho robotického systému Oplustil, M.

7  Embedded fidici systém hydraulického pohonu Szymeczek, M.

8 Urcova1.1’1 Yykonu mgtoru vozidla z pribézného vyhodnocovani zrychleni Vejvoda, J.
pohybujiciho se vozidla

S§6 - Doprava, 9:00, J236

1  Optimalizace rozmisténi stacionarnich nabijecich stanic pro elektrobusy v Hefman, L.
podminkach Dopravniho podniku Ostrava, a.s.

2 Technické feseni modernizace letového simulatoru kategorie BITD na bazi PC Jificny, R.
technologii — vizualiza¢ni systém

3 Zmény spolehlivostnich charakteristik v zavislosti na stati vozidel Tréka, M.



Anotace

Vyuziti OS Linux v bezpecnostnich technologiich

Bachanek, R.

Préce se zabyvé problematikou vyuziti OS Linux v bezpe&nostnim primyslu. Resi novy zpiisob realizace bezpetnostniho systému s
vyuzitim ethernetové komunikace. Pro tento Gcel bylo potieba navrhnout novy typ detektort, které jsem oznacil terminem IP detektor.
Srdcem tohoto zafizeni je mikrokontrolér Atmega328 a jeho ticelem je mimo jiné i komunikace s nadfazenym pocitacem
predstavujicim fidici jednotku bezpecnostniho systému. Obsahem prace je provedena analyza nevyhod a vyhod uvedeného feseni, které
tento systém predstavuje oproti konvenénim bezpecnostnim systémiim. Déle jsou teoreticky prezentovany zpusoby zpétného fizeni a
vlastni komunikace mezi fidicim pocitacem a detektorem, respektive, jinym akénim clenem ze vzdaleného zafizeni.

Rizeni modularniho robotu

Brenek, R.

Tato prace fesi navrh, sestaveni, zapojeni a hlavné navrh ovladaciho software pro modularni robot. Nejprve bylo z dodanych

pohybovych jednotek sestaveno modularni robotické rameno, realizovany napéjeci zdroje a propojovaci bloky s CAN sbérnici. V

programovacim jazyce C# byla aplikace pro ovladani manipulatoru. Tato aplikace fesi tvorbu zprav a komunikaci s jednotkami, inverzni

ulohu kinematiky sestrojeného manipulatoru, dekodovani piichozich zprav a dalsi potiebné dil¢i funkce. V aplikaci bylo také vytvoteno

uzivatelské rozhrani s vlastnim jednoduchym programovacim jazykem, které¢ umoziuje vytvaret vlastni program pro manipulator. Dalsi
uzitenou funkci je moznost ovladani ramene pomoci gamepadu, s jehoz pomoci lze také velmi snadno naprogramovat manipulator.
Vysledné uzivatelské prostiedi umoziiuje rychlé a pohodné ovladani a programovani manipulatoru, podobné jako standardni primyslové
roboty.

Navrh systému strojového vidéni a jeho integrace do RTP s robotem ABB

Byrtus, K.

Tato diplomova prace se zabyva problematikou zpracovani obrazu a jeho zakomponovani do RTP. Nejprve je obraz sejmut a
digitalizovan, posléze je vyhodnocen a pies komunikaci odesilan nadfazenému systému, ktery je v mém piipadé fidici jednotka robotu
ABB. Tato jednotka zpracovava informace z kamery a z optické zavory, ktera je vhodné umisténa na ¢lankovém dopravniku, z téchto
informaci jednotka ovlada Glankovy dopravnik a robot ABB. Clankovy dopravnik je izen frekventnim méni¢em MITSUBISHI, jen je
spojen s fidici jednotkou robotu pomoci digitalnich vystupt. Kamera snima povrch dopravniku a vyhodnocuje informace, jako jsou,
tvar, velikost a uhel nato¢eni efektoru tak, aby robot soucastku bezpe¢né uchopil. Tyto objekty bude robot tiidit do krabicek v zavislosti na
tvaru a také velikosti.

Aplikacia pocitacového videnia pri rozpoznavani tvarov

Dinga, V.

Praca sa zaobera vyuzitim pocitacového videnia pre automatizovantl vyrobu. Tyka sa zakladov pocitacového videnia, rozpoznavania
tvarov a farieb, ktoré s zakladnymi prvkami pre spracovanie obrazu v automatizovanych vyrobnych systémoch. Hlavnou ¢astou prace
bolo vytvorenie softvérovej aplikacie na rozpoznavanie kruhového, Stvorhranného a trojuholnikového tvaru, rozpoznavanie tvarov
pomocou farieb, urcenie najvacsieho snimaného objektu, uréenie polohy a poctu objektov snimanych kamerou. Aplikacia bude
vyuzivana v automatizovanom robotickom systéme na rozpoznavanie tvarov, na zakladne ktorych bude robot rozpoznavat’ objekt, s
ktorym bude d’alej pracovat.

3D vizualizace centra Zlina na pielomu 19. a 20. stoleti

Dorazinova, 1.

Cilem této prace bylo provést 3D vizualizaci centra Zlina na pfelomu 19. a 20. stoleti. Prvni faze prace pfedstavovala nalezeni a
prostudovani co nejvice materialti o Zliné v uvedeném obdobi v knihovné UTB a v okresnim achivu Zlin - Kle¢tivka. Pozornost byla
zaméfena zejména na Katastralni mapy, indikacni skici, dobové fotografie apod. Na zakladé téchto informaci se vytvaii komplexni 3D
model tehdejsiho centra Zlina véetné textur.

Vyuziti HD digitalni kamery jako piesného snimace polohy

Duchacek, J.

Cilem této prace je navrh presného snimace polohy, ktery bude vyuzivat digitalni kameru s vysokym rozlisenim (HD webkameru). Dale
piiblizi samotnou realizaci snimace, a také navrh na vytvofeni jeho softwaru pro zpracovani dat ziskanych z digitalni kamery. Nakonec
provést pomoci tohoto snimace testovaci méfeni a zhodnotit vysledky.

Vyuziti bezdratovych XBee modulii pro prenos dat z technologie

Galia, J.

Prace se zabyva produkty firmy Digi International, které umoziuji bezdratovy pienos dat. Produkty, jenz byly pouzity v této praci jsou:
moduly XBee Series 2, XBee Wall Router a ConnectPort X4. Jako komunikaéni protokol mezi témito komponenty je pouzit ZigBee, ktery
je zalozen na standardu IEEE 802.15.4. V této praci byly vytvofeny universalni moduly, které umoziuji prostfednictvim XBee
komponent nahradit sériovou linku RS232, pfenaset data mezi dvéma PC a fidit bezdratové technologicky proces prostiednictvim
jedno¢ipového procesoru PIC. Rizeni technologického procesu na strang PC je zprostiedkovana SCADA/ MMI systémem Control Web 6.

Napajeni pro straZniho robota

Gogela, J.& Subrt, R.

Tato prace se zabyva navrhem systému napdjeni pro mobilniho robota, ur¢eného k ostraze objektu v primyslu komer¢ni bezpecnosti.
Cely robot je napajen dvéma olovénymi akumulatory, jsou zapojené sériové kviili pozadavkiim motorti. Samotné nabijeni je feSeno
dokovaci stanici, ktera je také obsahem prace. Nabijeni je ovladano fidici jednotkou, kdy je sériovy obvod s akumulatory pfepnut na
paralelni. Ridici jednotka pro napajeni se star o pfepinani obvodii, fizeni nabijeci charakteristiky, pfedavani informaci do hlavni ¥idici
jednotky a do dokovaci stanice.



Remote laboratory plant control

Halds, R.& Durina, P.

In this paper we introduce newly developed solution in remote control of laboratory plant. It is achieved by combining industrial router
with modern Web technology capabilities and programmable logic controller (PLC). This approach offers simple implementation of
remote control and low cost of acquisition. Moreover VPN connectivity of industrial router provides secure way of managing PLC
programs and Web application code. The graphical user interface (GUI) is created using HTML5, CSS3, jQuery and XML. Noticeable
properties of this GUI are responsive design and dynamically updated trend charts.

Filtre pre prediktivne stavové riadenie

Januska, P.

Prispevok podava prehl'ad filtrov, ktoré sa pouzivaju pre odhad stavov v prediktivnom riadeni zaloZené na stavovom popise regulovaného
systému. V prispevku st porovnané IIR i FIR filtre ako napriklad Dual IIR, MVF Filter a LU FIR filter.Porovnanie filtrov je zamerané na
robustnost’ voc¢i Sumu. Ciel'om prispevku je vyber vhodného filtra pre nasadenie v prediktivnom riadeni redlnej sustavy.

Overenie funkcie ¢iastkovych iloh vyvoja rehabilita¢ného zariadenia

Karchidk, J.

Predlozena praca sa zaobera integrovanim troch ¢iastkovych navrhov do jedného komplexného riesenia navrhu rehabilitaéného
zariadenia. Je tu popisany inercialny modul, ktory bol navrhovany pre analyzu pohybu hornej kon&atiny pocas rehabilitacie, dalej je
popisany riadiaci systém vyvijany ako ustredny riadiaci ¢len. Posledna ¢ast’ prace je venovana CAD modelu, ktory sluzi na kinematicka
simuldciu rehabilitatného zariadenia. Jednotlivé ¢iastkové rieSenia budl d’alej vyuZité pri navrhu a realizacii rehabilitaéného zariadenia
hornych koncatin na baze umelych svalov.

Informacéni systém pro podporu oddéleni udrzby firmy

Kolacansky, P.

"Cilem této prace je analyza soucasného stavu evidence pohonnych hmot a oprav a nasledny navrh a realizace informa¢niho systému
pro odd€leni Gdrzby vybrané spole¢nosti. V tomto piipadé se jedna o spole¢nost Alfréd Prus — Autodoprava, spolecnost zabyvajici se
vnitrostatni i mezinarodni dopravou. Analyza nynéjsiho stavu je zpracovana prostfednictvim DFD diagramtl, zobrazujicich jednotlivé
procesy a informacni toky. V navrhové ¢asti, ktera je vyhotovena pomoci ERD diagramil, prace zachycuje na entitach a jejich
atributech, vzajemné vztahy v systému. Pii samotné realizaci informac¢niho systému byl pouzit databazovy systém Microsoft Access

Kapacitni FeSeni technologii a jejich prostorové uspoiadani v primyslovém podniku

Kostelny, V.

Prace se zabyva vyuzitim kapacit stroji a pracovnikt jednotlivych stiedisek ve vyrobé elektromotort a dal$ich elektrickych komponent
pro pohony kolejovych a nekolejovych vozidel. Na zakladé vypocti je okomentovan soucasny stav a navrzena opatieni, ktera vedou k
pokryti planovaného naristu objemu vyroby v letech 2012 - 2015, zejména v roce 2012. Druha ¢ast je zaméfena na analyzu
materialovych tokl ve vyrobé. Na zaklade této analyzy jsou vytipovany problémové materialové toky, které jsou na velkou vzdalenost a
s velkym objemem pieprav. Tyto toky je potieba provéfit a navrhnout pfemisténi stroju, ktera povedou ke sniZeni materialovych toku.

Vytvaieni Fidicich programii pro vzdalené experimenty pro systém ISES

Kovar, M.

Prace se zabyva integralnim prostfedim pro komplexni hw a sw vytvareni a fizeni vzdalenych experimenti ISES (Internet School
Experimental Systém). Tento systém je pouzivan na UTB ve Zlin¢ pii budovani e-laboratofi a je vhodny i pro realizaci védeckych
vzdalenych experimentil. V ¢asti tvorby fidiciho software se jedna o univerzalni prosttedi, které zajistuje jak oboustranny datovy a
obrazovy kontakt s klientem, tak i vlastni fizeni experimentu. Modifikace tohoto prostfedi na konkrétni experiment se provadi pomoci
tvorby ovladaciho podprogramu — tzv. psc souboru, ktery vyzaduje znalost komplikované ¢innosti celého univerzalniho ISES prostiedi a
ztézoval Sifeni této nové technologie tvorby vzdalenych experimentil. Hlavnim cilem této prace je proto ptedstaveni nové koncepce
tvorby psc fidiciho souboru, ktera ma vyrazné usnadnit konstrukci vzdaleného experimentu. Je zalozena na vytvofeni knihovny
opakujicich se programovych blokd, které uzivatel pouziva pii tvorbé fidiciho.psc souboru s vyhledem na ikonickou tvorbu.psc souboru.
Prace je soucasti FP7 programu 2012vyzvy ICT-2011.8.1.

Navrh a realizace hardwarového rozhrani mezi modelem tepelné soustavy a multifunké¢ni vstupné - vystupni kartou

Krémar, J.

Na Fakulté aplikované informatiky byl navrzen a vyroben Laboratorni model tepelné soustavy s dopravnim zpozdénim. Propojeni mezi
tepelnym modelem a fidicim poéitatem bylo ptivodné feseno prostiednictvim jednotky CTRL V3 pomoci komunikaéniho protokolu
RS232. Nové navrzené propojeni je realizovano tak, aby bylo mozné komunikovat s tepelnym modelem jak pomoci multifunkéni vstupné
- vystupni technologické karty MF 624, tak i pomoci pivodniho propojeni pies RS232. Vysledkem nového navrhu je ovladaci prostiedi,
které je implementovano v programu Matlab/Simulink, kde je vyuzit Real Time Toolbox pro méfeni, experimentalni identifikaci a pouziti
modernich metod fizeni v realném ¢ase. V zavéru prace je uveden jednoduchy identifikacni experiment. V soucasné dob¢ se pomoci
nového propojeni ovéfuje fizeni tepelného modelu prostiednictvim adaptivnich a prediktivnich algoritmu.

Navrh za¥izeni pro prenos obrazového signalu pro dalkové Fizené modely.

Kryda, P.

Tato prace se zabyvé vytvofenim systému pienosu obrazu z kamery nesené vzdalenym prostiedkem do piijimaci stanice. Ridici systém
do prenaseného obrazu zakomponuje informaci o nadmotské vySce, rychlosti a dalsi parametry ziskané z nesenych ¢idel formou HUD.
Druha ¢ast popisuje piijimaci stanici s vizualizatnim programem se schopnosti zobrazovat prubézné pfijimané informace. Tteti ¢ast je
vénovana navrhu prototypu prototypu s vhodnym procesorem a periferiemi, kde jsou zohlednény pozadavky na nizkou spotiebu a

Demonstrace LOD algoritmu pro renderovani krajiny a planetarnich povrchi

Kyjania, T.

LOD (Level of Details) je usporny algoritmus zalozeny na fraktalni geometrii a pouziva se v oblasti generovani velkych ploch (povrchi).
Cilem tohoto tématu prace je podrobny popis tohoto algoritmu a jeho nasledné ovéfeni na praktickém piikladu. Za timto ucelem byla
vytvofena komplexnéjsi aplikace hvézdné soustavy s nékolika planetami, jejichz povrchy jsou generovany LOD algoritmem.
Jednoduchym ovladanim je mozné se ke kazdé planeté ptiblizit natolik, Ze jde prokazat uc¢innost a tispé$nou implementaci LOD
algoritmu. Pii feSeni bylo vyuZzito programovaciho jazyka C (C++) a knihoven SDL a OpenGL.

Vytvaieni Fidicich programii pro vzdalené experimenty pro systém ISES na pFikladu vzdaleného experimentu ,,Piechodové jevy v
pasivnich obvodech*

Macik, D.

Prace se zabyva aplikaci integralniho prostiedi pro vytvafeni a fizeni vzdalenych experimenti ISES (Internet School Experimental



Systém), ktery je vhodny i pro realizaci védeckych vzdalenych experimenttl. V ¢asti tvorby fidiciho software se jedna o univerzalni
prostiedi, které zaji$t'uje jak oboustranny datovy a obrazovy kontakt s klientem, tak i vlastni fizeni experimentu. Modifikace tohoto
prostiedi na konkrétni experiment se provadi pomoci tvorby ovladaciho podprogramu — tzv. psc souboru, ktery vyzaduje znalost
komplikované ¢innosti celého univerzalniho ISES prostiedi. Hlavnim cilem této prace je proto aplikace nové koncepce tvorby fidiciho
souboru, kterd ma vyrazné usnadnit konstrukei vzdaleného experimentu na piikladu vzdaleného experimentu ,,Pfechodové jevy v
pasivnich obvodech”. V této praci bude rozebrana problematika vytvoteni fidiciho souboru "psc" - algoritmus fizeni experimentu, resp.
nova verze skriptovaciho jazyka, ve kterém je program napsan. Vytvoreny fidici soubor obsahuje kompletni hardwarové a softwarové
rozhrani/feseni/software, hardware pro tvorbu experimentti. Bude provedeno srovnani s ptivodni verzi a v prezentaci bude pfedvedena
prakticka ukazka funkcniho vzdaleného experimentu. Prace je soucasti FP7 programu 2012vyzvy ICT-2011.8.1.

Navrh a vyroba implantiatov metédou rapid prototyping
Marincak, L.
Technologie vyuzivajuce pridavanie materialu vrstvu po vrstve (additive manufacturing), na rozdiel od §tandardnych spdsobov
obrabania, otvorili nové moznosti vyroby implantatov, ktoré prinasaju viaceré vyhody, od ekonomickosti, tvarovej variabilnosti az po
zvySenie produktivity. Predlozena praca prezentuje vyuzitie modernych digitaliza¢nych hardvérovych a softvérovych technologii, ku
ktorym patri aj metrotomografia (METROTOM 1500, Carl Zeiss, Nemecko) na navrh a vyvoj porézneho implantatu dolnej ¢el'usti s
aplikovanou Struktirou humannej kosti. Prototyp implantatu bol vyrobeny z fotopolyméru stereolitografickou technolégiou pre overenie
rozmerovych obvodov a tvaru a nasledne metédou priamého laserového sinterovania kovov (DMLS) zo zliatiny titanu Ti64. Mechanické
vlastnosti implantatu boli overené simulaciou zat'azenia metodou koneénych prvkov. Navrhnuty a vyrobeny implantat ma poréznu
Struktiru pre zvySenie osteointegracie a je pripraveny pre d’al$iu povrchovu tipravu z hl'adiska zleps$enia jeho biokompatibilnych vlastnosti
(nanasanim $pecialnych povrchovych vrstiev).

Skenovaci mikrovinna mikroskopie

Martinek, T.& Kudélka, J.

V projektu se zabyvame mikroskopii atomarnich sil (AFM), pfevazné nejnovejsi méfici metodou AFM - skenovaci mikrovinnou
mikroskopii (SMM). Tento méfici rezim spojuje schopnosti elektrického méfeni analyzatoru PNA (performance network analyzer) s
prostorovym rozlisenim AFM mikroskopu. SMM nabizi mnohem vétsi rozmanitost aplikaci. V ramci studie se zabyvame skenovanim a
diagnostikou polovodici, elektroniky a biologickych vzorkii.

Identifikace a prediktivni Fizeni soustav s dopravnim zpoZdénim

Matejicek, J.

Prace je zameéfena na identifikaci a prediktivni fizeni soustav s dopravnim zpozdénim. Pro identifikaci byl vybran realny model tepelné
soustavy s dopravnim zpozdénim. Identifikovana soustava byla vybuzena riznymi signaly a nasledné off-line identifikovana pomoci
metody nemensich ¢tverci a MATLAB funkce "fminsearch". Pro fizeni identifikované soustavy byl navrhnut a simulaéné ovéfen
adaptivni prediktivni regulator s on-line identifikaci. Veskeré identifikacni a simula¢ni experimenty byly provedeny v programu
MATLAB/Simulink.

Model priibézné ohfivaci vicezénové pece

Meca, R.

Odborna prace je zaméfena na problematiku priubéznych ohtivacich vicezonovych peci, navrhu a realizace modelu pece spolu s
obsluznym zafizenim, které bude svou konstrukei a funkénosti simulovat pece pouzité v praxi. Volbou vhodnych snimacu a ¢idel, pomoci
kterych bude tento model fizen, pfipojenim modelu na PLC a nakonec provedenim laboratornich zkousek, které jsou zaméfeny na
zméfeni teplotniho profilu pece a ovéfovani zptisobu spravnosti fizeni pece.

Startovaci zafizeni pro bikros

Merta, T.

Cilem této prace bylo zhotoveni startovaciho zafizeni pro bikros. Bikros je individualni sport, pti némz zavodi skupina osmi jezdc mezi
sebou na specialné upravenych tratich, zhruba 400 metrt dlouhych s fadou skoku. Toto zatizeni bude slouzit ke spousténi startovaci brany
“rampy* na bikrosové draze a zaroven pro spousténi malé rampy pro dva jezdce. Sestavit startovaci zafizeni byl muj sen jiz od mladi,

kdy jsem se naplno a témé&f profesionalné zacal bikrosu vénovat. Startovaci zatizeni mi uleh¢i a zkvalitni jak cely trénink, tak naptiklad
zimni pfipravu, kdy draha neni jesté zcela sjizdna a ja na ni tedy nemohu trénovat. Nejde tedy pouze o ulehceni tréninku z casovych
divodd, ale o jeho zintenzivnéni tréninku a posunuti se na ty nejvyssi zavodni pficky. ,,Srdcem® startovaciho zafizeni je programovatelny
pocita PLC, ktery vSe ovlada. V PLC je nahran mnou zhotoveny program pro ovladani a spinani v§ech dilezitych soucasti zatizeni jako

je napf.: audio pamét’, dalkové ovladani, pneumatické spousténi (pist), zvedani, brzda a v neposledni fadé semafor.

Matematické modelovani dynamickych systémi v prostiedi MATLAB

Mynarik, R.

Cilem préce je vytvoreni programové aplikace zamétené na analyzu dynamickych systémi. Matematicky popis téchto nestacionarnich
deju 1ze popsat deterministickymi modely, které vychazeji z hmotovych a entalpickych bilanci zkoumanych systému pii uvazovani
prislusnych pocatecnich a okrajovych podminek. Diraz je kladen pfedevsim na univerzalnost a variabilitu vytvorené aplikace, ktera je
vytvoiena v prostiedi MATLAB a ktera umoziiuje fesit pribéhy teplotnich nebo koncentracnich poli jak numericky tak graficky ve
zpracovavané tuhé fazi, jez je podrobena chlazeni ¢i ohfevu, nebo v ni probiha difuzni proces. Z vypoétl lze pak vyjadrit, jak dlouho
bude uvazovany technologicky proces trvat pii dodrzeni pozadovanych vlastnosti vystupniho produktu. Vytvorena aplikace velmi zkrati
dobu feseni a bude vyuZzivana pro vyukové ucely v piedmétu "Modelovani dynamickych systémi".

Controlling speed of motor powered by solar energy

Novdk, Z.

"In the past, several works that deal with controlling of electrical engines have been published, and that's why we can consider that part
of control engineering as well known. But there are also different types of motor design.This paper deals with controlling of solar
motor, also known as Mendocino engine. This type of engine is levitating on the magnetic cushion and is powered by solar cells located
around its structure. Work consists of control unit design with possibility of computer connection, programming of control unit, creating
alghoritms for Matlab software with usage of Simulink interface for controlling speed of Mendocino engine and also successful
production of laboratory model of Mendocino engine."

Bezdratové Fizeni robotického vozidla

Novotny, M.

Prispévek se zabyva bezdratovym ovladanim robotického vozidla. Pro fizeni byl zvolen ovlada¢ od herni konzole Play Station 2, ktery je
piipojen pomoci originalniho konektoru k modulu s mikrokontrolérem ATmega8. Modul je napéjen z baterii. Pomoci prvniho



stabilizatoru LM317 je upraveno napéti pro napajeni mikrokontroléru. Druhy stabilizator 7805 upravuje napajeni pro piipadné pfipojeni
serva. Tento modul zajist'uje dekodovani komunikaéniho protokolu od ovladace a nasledné zpracovani pottebnych dat pro odeslani. Data
jsou dale preposilana do jednotky bluetooth s modulem BTM-222, ktery zajistuje bezdratové spojeni s fizenym vozidlem.

Navrh elektromechanickych ¢asti autonomniho robotického systému

Oplustil, M.

"Cilem této prace je navrh pohonu a mechanickych ¢asti autonomniho robotického systému. Soucasti navrhu je vyb&r motord, jejich
mozny zpusob fizeni a navrh pfenosové soustavy to¢ivého momenu na samotny podvozek. Pfi tomto navrhu je kladen duraz pfevazné na
obratnost podvozku a nizkou spotiebu."

Rizeni, monitorovani a vzdalena sprava laboratorniho modelu

Pawlenka, M.

Prace se zabyva fizenim, monitorovanim a vzdalenou spravou laboratorniho modelu vytahu prostfednictvim programu Control Web 6.
Algoritmy pro fizeni vytahu jsou realizovany prostfednictvim PLC. Pomoci systému Control Web 6, ktery komunikuje s PLC pomoci
OPC serveru, je mozno vytah ovladat a také monitorovat. Ovladani lze provadét také pomoci vzdaleného modulu po siti LAN nebo pies
internetovy prohlize¢. Vzdaleny modul komunikuje s aplikaci pomoci TCP/IP ovladace. V HTML aplikaci Ize monitorovat vytah pomoci
webkamery.

Technické prostiedky chlazeni pocitacovych komponent

Rafaj, V.

Tento ¢lanek popisuje technické prostfedky chlazeni poditaGovych komponent. Jsou zde popsany zakladni teoretické parametry chlazeni,
stejné jako technologicka problematika chlazeni soucastek vodou, vzduchem, v porovnani s Peltierovymi ¢lanky.

VyuZiti Identification toolboxu pro zpracovani pramyslovych dat

Rohacek, M.

V prostredi Matlab je vypracovany rad efektivnych programovych prostriedkov (nazyvanych Toolboxy) pre konkrétne vedecké a
inzinierske vyuzitie. Jednym z nich je System Identification Toolbox (SIT), ktory sluzi pre identifikaciu dynamickych systémov z
nameranych dat. Prispevok je venovany identifikdcii jednorozmernych systémov s vyuzitim offline siborov nameranych dat. V
prispevku st uvedené vysledky simulovaného aj redlneho merania. V simulacnej Casti sa praca zaobera pouzitim SIT pri identifikacii
vystupu s aditivnym Sumom r6znych urovni a vplyvu Sumu na spol’ahlivost’ identifikacie. Na priklade realneho laboratérneho timeného
oscilatora je overena navrhnuta metodika identifikécie.

Zpracovani a sbér dat z Laserového skeneru SICK LMS 400

Sokol, T.

Prace se zabyva navrhem softwarového feseni pro sbér dat z Laserového skeneru SICK LMS 400, ktery bude umistén na mobilni
robotické platformé. Vytvofeny systém vyuziva nactené data o vzdalenostech, ktera jsou vykreslena a nasledné jsou zpracovavana
fidicim softwarem. Pro komunikaci skeneru a fidici jednotky bylo zvoleno ethernetové rozhrani. Skener obsahuje podporu pro
komunikaéni protokol TCP/IP, tudiz skener ma svou vlastni IP adresu a port.

Tvorba webového rozhrani s vyuZitim HTMLS5

Stribny, M.

"Tato prace je zaméfena na vytvoteni rozhrani mezi programemControlWeb a webovym prohlize¢em, tak aby bylo mozné snadno
zménit standardni statické webové rozhrani, feSené obrazkem za rozhrani dynamické, které reaguje rychleji a je uzivatelsky piivétivejsi.
Na strané ControlWebu je toho dosazeno piidanim specialni kodu do bézici aplikace a na strané webového prohlizece je nutné
implementovat javascriptovou knihovnu, ktera se stara o pfijeti dat a nasledné vykresleni méfidel. Cilem je aby implementace nového
rozhrani byla co nejsnazsi."

Simulace jizdnich manévri vozidel s Fizenim typu AWS

Synek, M.

V praci je piiblizena problematika smérové dynamiky pohybu motorovych vozidel, napi. Ackermannova geometricka podminka fizeni.
Je odvozen prostorovy matematicky model smérové dynamiky automobilu, na jehoz zakladé je vytvofen simula¢ni model v programu
Matlab-Simulink. Na simulaénim modelu jsou simulovany jizdni manévry (jizda v kruhu, pfejezd z pruhu do pruhu) a jeho vystupem je
odezva smérové dynamiky automobilu. Model je pouZit pro simula¢ni studii, ktera sleduje vliv pfevodového poméru mezi nato¢enim kol
piedni a zadni napravy v zavislosti na rychlosti vozidla, kritériem posuzovani ptevodového poméru je velikost smérové uchylky vektoru
rychlosti pohybu vozidla od osy vozidla. Dale je objasnén princip a pouziti modernich systémi fizeni sméru pohybu automobild, jako
jsou AWS, Steer By Wire nebo dynamické aktivni fizeni.

Embedded Fidici systém hydraulického pohonu

Szymeczek, M.

Diplomova prace se zabyva navrhem fidiciho systému pro hydraulické pohony. Jako fidici systém byl vybran jednodeskovy vestavény
(embedded) pogitaé Athena IT SBC od firmy Diamond Systems vhodny pro umisténi do naroénych primyslovych podminek. Ridici
systém byl pouzit pro fizeni pasovych pil na fezani kovu. Pro navrh, a zejména ovéfeni, fidicich algoritm byla pouZita metoda simulace
Hardware in the Loop. Pro tuto metodu bylo nutno sestavit matematicky model, véetn& zjednoduseného popisu fezani. Ridici algoritmy,
navrzené metodou HiL byly ovéfeny v laboratornich podminkach se snahou o maximalni shodu sestaveného hydraulického obvodu se
skute¢nym obvodem pasové pily na fezani kovu.

Aktivni tlumeni vibraci

Surdanek, P.

Prace se zabyva aktivnim tlumenim vibraci vetknutého nosniku. Cilem prace bylo sestavit laboratorni model, osadit jej snimaci a akénim
¢lenem ve formé piezoaktuatoru a navrhnout takovy regulator, ktery zajisti, aby se nosnik choval jako prvek s vyraznéjsim tlumenim nez

je prirozen¢€ obvyklé. Mechanicky systém vetknutého ocelového nosniku je totiz zajimavy tim, Ze ma velmi maly koeficient pomérného
tlumeni, dale je mozné elasticky se chovajici nosnik chapat jako systém s nekone¢nym poctem stupiiit volnosti a tim padem vykazujici
nekonecny pocet rezonancnich frekvenci. Navrh regulatoru byl realizovan v programu MATLAB-Simulink a implementovan do
signalového procesoru dSPACE. Zpétna vazba byla zajisténa pomoci laserového snimace pracujicim na principu optické triangulace.
Diagnostika soustavy byla provadéna pomoci vyhodnocovaciho zafizeni PULSE (Briiel & Kjer), piezoelektrickych snimaci sily,
zrychleni a impulsniho kladivka.

Model rizeni systemu ABS
Urban, P.
Aplikovanie modelu riadenia systému ABS na konstrukcénom modeli. Vytvorenie konstrukéného modelu s vhodnym vyberom akénych



¢lenov a riadiacej elektroniky.Naslednym navrhom vyvojového algoritmu z ktorého bude vychadzat riadenie

Vyuziti Ramanovy spektroskopie pro identifikaci inkoustii na ¢eskych bankovkach a jejich padélcich

Valasek, P.

Prace se zabyva zkoumanim pouzitych inkoustii na vybranych ¢eskych bankovkach a na jejich kopiich vytvofenych pomoci bézné
dostupnych tiskaren. Metodou zkoumani je Ramanova spektroskopie. Jedna se o moderni a dynamicky se rozvijejici analytickou metodu,
ktera v poslednich letech nachazi uplatnéni v celé fadé védeckych obord. Mezi pfedni vyhody Ramanovy spektroskopie patii
nedestruktivnost vici vzorku, bezkontaktni méteni a poméfené mala ¢asova naro¢nost v porovnani s jinymi metodami. Cilem této prace

je zhodnotit ziskana data — Ramanova spektra, a také moznosti vyuziti Ramanovy spektroskopie pro identifikaci falzifikatt bankovek.

Dvoukolovy nestabilni robot

Vavrik, J.

Prace fesi navrh modelu dvoukolého nestabilniho robota pro tidely fizeni na hranici stability. Sasi modelu je osazeno dvojici krokovych
motorl zajistujicich pohyb a elektronikou s osazenym Freescale mikrokontrolerem, MEMS gyroskopem/akcelerometrem pro sledovani
naklonu, drivery pro fizeni krokovych motort a RS232 pfevodnikem pro spojeni modelu s prosttedim MATLAB/SIMULINK pomoci
real-time toolboxu.

Uréovani vykonu motoru vozidla z pribéZzného vyhodnocovani zrychleni pohybujiciho se vozidla

Vejvoda, J.

Tato prace se zabyva teoretickym rozborem dosud pouzivanych metod pro méteni vykonu a krouticiho momentu vozidla a to pfedev§im
jak navrhem, tak realizaci vlastniho samostatného zafizeni, které je schopno méfit zrychleni a dalsi veli¢iny pohybujiciho se vozidla.
Dale realizace programu na PC pro zpracovani naméfenych dat. Vysledny pribéh vykonu a to¢ivého momentu je graficky znazornén v
zéavislosti na otackach motoru.

Synchronization of measurement systems using global position systém

Wecisto, A.
System GPS powstat w latach 70 XX w. poczatkowo jako system nawigacji w zastosowaniach wojskowych, jednak obecnie znajduje
zastosowanie w kazdej dziedzinie zycia. Jest uzywany do wyznaczania pozycji rozmaitych pojazdow, ale tez jako narzedzie

pracy np. dla geodetow. Oprocz nawigacji GPS moze mie¢ inne zastosowanie: synchronizacja zegarow. Poniewaz do wyznaczenia

pozycji odbiornika wymagana jest informacja o czasie satelity GPS sa darmowym Zrodtem bardzo doktadnego sygnatu zegarowego.
Ponizszy referat ma za zadanie przyblizy¢ sposob dziatania i metody synchronizacji przy uzyciu sygnatu GPS. Dalsza czg$¢ bedzie
prezentacjg autorskiego projektu uktadu do synchronizacji pomiaréw oddalonych urzadzen przy uzyciu systemu GPS o mikrokontroler z
rodziny AVR. Calo$¢ zostanie zakonczona krotkim podsumowaniem zawierajacym wady i zalety ponizszych

systemow synchronizacji, jak réwniez podsumowanie i dalsze plany prac nad projektem systemu synchronizacji.

Vyuziti IR senzori k rozpoznani prekazek

Zdrahala, T.

Tato prace vysvétluje vyuziti IR piijimace a vysilace k rozpoznani prekazky okolo robota. Popisuje navrh DPS, jeji vyrobu, az po
samotné zprovoznéni. Po zjisténi prekazky se rozsviti ur¢ita LED dioda.

Softwarové prostiedi pro integraci naméfenych dat ze vzdalené laboratore a simulace

Zeman, P.

Prace se zabyva integralnim prostfedim pro komplexni hw a sw vytvareni a fizeni vzdalenych experimentii ISES (Internet School
Experimental Systém), ktery je vyuzivan v po¢itadové orientované laboratoii FAI UTB ve Zling. Rizeni vzdalenych experimentt a
komunikace server-klient je zabezpefovana softwarovym prostiedim ISES WEB CONTROL Kit(www.ises.info), jehoZ jadrem je
Measure Server, zprostiedkovani obrazové informace zabezpecuje ImageServer a oSetfeni dostupnych portt je pomoci
HttpRelayServeru. Cilem této prace je integrace softwaru pro fizeni vzdalenych experimentl systémem ISES a odpovidajicich simulaci
pro vzdalené experimenty rozsifenim prostiedi ISES o jeho dalsi ¢ast- DataServer - ktery zprosttedkuje potiebou funkcionalitu
zpracovani dat, export a prezentaci naméfenych dat a dat vzniklych v simulaci a jejich nasledné vyhodnoceni a export do pozadovaného
formatu CSV a XML. Prace je soucasti FP7 programu 2012vyzvy ICT-2011.8.1.



