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S1- Teorie a aplikace systémti Fizeni
Mistnost: UA2

Pfedseda: prof.Ing. Petr Noskievi¢, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové: prof.Ing. Roman Prokop, CSc. (UTB)
Ing. Jolana Skutova, Ph.D. (VSB-TUO)
doc. Ing. Miroslav Mahdal, Ph.D. (VSB-TUO)
Ing. Radek Sestdk (NXP)

1. Drives Control
Alex Chimmanse, VSB - Technickd univerzita Ostrava

2. Srovnani metod nastaveni parametrt PID reguldtoru pro systémy se zpozdénim
Milan Hrstka, Univerzita Tomdse Bati ve ZIiné

3. Animace pro pfedmét Automatickeé fizeni
Petr Kunetek, V/SB - Technickd univerzita Ostrava

4. Laserové ToF senzory v automatizaci budov
Filip Klapetek, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

5. Automatické krmitko pro ptaky
Adam Hal&sek, VSB - Technickd univerzita Ostrava

6. Chladici a ohfivaci systém zalozeny na Peltierovych ¢lancich
Ondrej Jozefik, VSB - Technickd univerzita Ostrava

7. Automaticky systém pro davkovani kapalin
David Konczyna, VSB - Technickd univerzita Ostrava

$2 - Informacni technologie
Mistnost: UA3

Pfedseda: doc. Ing. Marek Babiuch, Ph.D. (VSB-TUO)

Clenové: doc. Ing. Zuzana Kominkova Oplatkova, Ph.D. (UTB)
prof. Ing. Roman Senkefik, Ph.D. (UTB)
Mgr. Tomas Urbanec (CID)
Ing. Filip Cerny (Porsche Engineering)

1. Mobilni aplikace pro rozpoznavani zvitfat v zoologickych zahradach
Jiti Daberger, Univerzita Tomdse Bati ve ZIiné

2. Systém natvorbu her pro nevidomé
Michal Hudak, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

3. Reputacni systém IP adres s vyuzitim dat honeypotd
Estera Horvathova, Univerzita Tomdse Bati ve ZIiné

4. Aplikace pro demonstraci digitalizace signalu
Filip Nejedly, Univerzita Tomdse Bative Zliné

5. Doporuceni pro vyvoj udrzitelnych webovych aplikaci
Kristyna Tomanova, Univerzita Tomdse Bative Zliné

6. Tvorbaa modernizace mobilni aplikace Runny pro iOS
Filip Vabrousek, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

7. Digitalizace a automatizace sbéru dat pomociiOS aplikace a Vision frameworku
Dominik Vanduch, Univerzita Tomdse Bati ve ZIiné

8. Optimalizace svozovych uloh
Dominik Zavada, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné



$3 - Mechatronika a aplikace PLC a SCADA/HMI Fizeni
Mistnost: UA4

Pfedsedkyn&: doc.Ing. Lenka Landryovd, CSc. (VSB-TUO)
Clenové: Ing. Martin Pospisilik, Ph.D. (UTB)

Ing. Jiti Sim3alek (ABB)

Ing. Tomds Mandys (Pantek)

Ing. Pavel Sofer, Ph.D. (VSB-TUO)

1 Autonomous monitoring and predicting malfunctions system for
6-axis industrial robots' drives
Marcin Nowak, Akademia Gorniczo-Hutnicza im. Stanistawa Staszica w Krakowie

2. Vyvoj modelu bionické ruky
Daniel Kopecky, VSB - Technickd univerzita Ostrava

3. Arduino robot si hraje kloboucku hop
Martin Frola, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

4. Schranka pro vyzvednutizbozi s vyuzitim Arduino
Tomd&s Kubica, VSB - Technickd univerzita Ostrava

5. Mobile autonomous patrol robot FieldGuard
Kamil Pieprzycki, Akademia Gdrniczo-Hutnicza im. Stanistawa Staszica w Krakowie

6. Navrh arealizace fidiciho sytému vzorkovaci stanice s automatickym sledovanim vzorkl pomoci RFID
Jan Kopf¥iva, VSB - Technickd univerzita Ostrava

7. Rizeni modelu svafovaci cely PLC automatem
Karel Kratochvil, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

8. Navrhtidicich signall pro sledovani dané trajektorie hexapodem
Vojtéch Kol&¥, V/SB - Technicka univerzita Ostrava

9. Navrharealizace laboratorniho modelu vaziciho pasového podavace
ondrej Svrdlik, VSB - Technickd univerzita Ostrava

-

S4 - Aplikace méFicich a diagnostickych systémi
Mistnost: UA5

Pfedseda: doc. Ing.Jaromir Skuta, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové: prof. Ing. Jifi TGma, CSc. (VSB-TUO)

Ing. David Kubny (Microsys)

doc. Ing. Bronislav Chramcov, Ph.D. (UTB)

1 Méfeni hluku pfi prijezdu vozidla
Matéj Placek, VSB - Technickd univerzita Ostrava

2. Navrhsignaliza¢niho zafizeni pro osoby se sluchovym postizenim
Miroslav Dolejs, Univerzita Tomdse Bati ve ZIiné

3. Diagnostika opotfebenilozZisek lyzafskych viekd
Jakub Koval, VSB - Technickd univerzita Ostrava

4. Aplikace v€asného varovani pied vyskytem meteorologického jevu tornada
Vojtéch Mach, Tomas Olejnik, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

5. Moderni pfistup k ndvrhu diskrétnich filtri s podporou MATLAB/Simulink
Ondfej Gozel, VSB - Technickd univerzita Ostrava



6. Zpracovanistop vlasl pro forenzni ucely
Michal Indra, Univerzita Tomdse Bati ve Zline

7. loT platformy pro mikrokontroléry a embedded systémy
Jifi Vaviik, VSB - Technickd univerzita Ostrava

8. Aplikace profizeni robotického auta
Jan Andrysek, Univerzita Tomdse Bati ve ZIiné

S5 - Aplikace pro 3D modelovani, zpracovani obrazu a dat
Mistnost: F321

Pfedseda: Ing. Pavel Smutny, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové: Ing. Pavel Pokorny, Ph.D. (UTB)
Ing. David Fojtik, Ph.D. (VSB-TUO)
Ing. Jifi Kulhdnek, Ph.D. (VSB-TUO)
Ing. Oskar Walder (NXP)

1 Tvorba aplikace virtualni reality
Jan Petrd, VSB - Technickd univerzita Ostrava

2. Historicka vizualizace Zlina v Unreal Engine 5
Hana Silhavikova, Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

3. Detekce objektl v obraze pro rozsifenou realitu
Tomas Hanacek, Univerzita Tomdse Bative ZIliné

4. Navrh méFiciho systému zalozeného na strojovém vidéni
Filip Burian, VSB - Technickd univerzita Ostrava

5. Vyvoj aplikace pro klasifikaci miry postiZeni pacienta po pferuseni licniho nervu
Jakub Ciler, Vysokd skola chemicko-technologickd v Praze

6. \Vizualizace pohonnych systémd ve virtudlni realité
Kristyna Krélova, Univerzita Tomdse Bati ve ZIiné

7. Vyuziti strojového vidéni pfi kontrole desek plosnych spojli
Eva Cizkova, VSB - Technickd univerzita Ostrava

8. Detekce malwaru béziciho pod operacnim systémem Android s vyuZzitim metod strojového uceni
Jan Zdrazil, Univerzita Tomdse Bative Zliné

SS1 - Tviiréi ¢innost studentt stiednich skol
Mistnost: F232/F233

Pfedsedkyn&: doc.Ing. Renata Wagnerova, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové: doc. Ing. Jifi Vojtések, Ph.D. (UTB)
Ing. lvana Horakova (SPS Pferov)
Ing. Jan Gebauer, Ph.D. (VSB-TUO)
Mgr. & Mgr. Martin DoleZal (SS COPT Kroméfiz)
Ing. Josef Halamik (NXP)
Ing. Michal SuSen (NXP)

1 Navrh pro vyrobu zmenseného modelu automobilu
Simona Petrovska, Stredni pridmyslovd skola Prerov

2. Solarni sledovaci systém
Jan Mafak, Stfedni skola - Centrum odborné pripravy technické Kromériz



10.

Transportni dopravnik jako tfidicka materidlu
Radek Cihala, Stredni priimyslovd skola Prerov

PFistroj na vyrobu filamentu z PET lahvi
Stépan Gajdos, Stfedni skola - Centrum odborné pfipravy technické Kromériz

Renovace traktoru Zetor
Lubomir Hordk, Stredni pridmyslovd skola Prerov

Root Tracker
Tadeas Frycak, Gymndzium Jana Opletala, Litove/

Vyrobni linka pro snéhulaky
Pavel HyZa, Stredn/ priimyslova skola Prerov

Elektromotor ve Van de Graafové generatoru
Tadeas Srovnal, Stiedni skola - Centrum odborné pfipravy technické Kromériz

Tvorba proceduralnich 3D modell
Vit Skulil, Stredni pridmyslovd skola Prerov

Meteorologicka stanice
Jitf Smolinka, Stfedni skola - Centrum odborné pfipravy technické Kromériz



S1 - Teorie a aplikace systému fizeni

Mistnost: UA2

Pfedseda: prof.Ing. Petr Noskievi¢, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové:  prof.Ing. Roman Prokop, CSc. (UTB)
Ing. Jolana Skutova, Ph.D. (VSB-TUO)
doc. Ing. Miroslav Mahdal, Ph.D. (VSB-TUO)
Ing. Radek Sestdk (NXP)

Drives Control

Alex Chimmanse

VSB - Technickd univerzita Ostrava

The aim of the project is to determine the dynamic behavior and design a control system of the rc2000-
pLab consisting of DC motor connected to the ADDU measuring unit, rc2000 program and the second
Laboratory Model JRHP3 V1.0. whose main parts are, DC motor, Arduino mega, H-bridge. First part of the
assignment describes the hardware and software of the two laboratory models after which a mathematical
model of the two laboratories stands will be development using system identification. A PID controller will
be designed based on the results collected from system identification and be used to verify its correctness
with Simulink software

Srovnani metod nastaveni parametri PID reguldtoru pro systémy se
zpozdénim

Milan Hrstka

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Prace se zaméfuje na rlizné metody nastaveni PID reguldtoru pro systémy se zpozdénim. Vybrané metody
(metoda Cohen-Coon, metoda vyvdZzeného nastaveni, metoda nastaveni amplitudové a fazové rezervy
stability, metoda optimalniho modulu, metoda pozadovaného modelu a metoda raciondlni aproximace
zpozdujicich ¢lend) jsou implementovany v grafickém uzivatelském prostfedi vytvoreném v programu
MATLAB a SIMULINK. Nedilnou soucasti aplikace je kromé stavitelnych parametr( jednotlivych metod ¢i
ukazatell kvality regulace i aproximace prechodové charakteristiky, pficemz naprogramovany jsou dva
grafické pFistupy a jeden numericky (pfimy) pfistup.

Animace pro pfredmét Automatické fizeni

Petr Kunetek

VSB - Technickd univerzita Ostrava

Tato prace se zabyva vytvorenim live skriptli pro predmét Automatické fizeni v programovém prostiedi
MATLAB. V tivodu je popsana teoreticka problematika vybranych témat. Ndsleduje feSeni dvou pfikladl pro
matematické modely a dvou, respektive ctyf pfiklad(l z oblasti kontroly stability regulacniho obvodu s
popsanim nezbytnych krokl pfi vypoctu pro lepsi pochopeni a orientaci. Tyto feSené pfiklady jsou
zanimovany v programovém prostfedi MATLAB.

Laserové ToF senzory v automatizaci budov

Filip Klapetek

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Prace se zabyva laserovymi ToF senzory. Mezi Ukoly prace je seznameni se s technologii ToF a s rodinou
senzor( FlightSense od spolec¢nosti STMircoelectronics, popsat vyuziti ToF senzor( v automatizaci budov a
provézt analyzu trhu alternativnich ToF senzor(. Hlavnim cilem préce je zrealizovat vlastni navrh na vyuziti
ToF senzor(l vdomovni automatizace a vytvofrit jeho praktickou realizaci pomoci vyvojového kitu ST.



Automatické krmitko pro ptaky

Adam Haldsek

VSB - Technickd univerzita Ostrava

Projekt se zabyva ndvrhem a konstrukci automatického krmného zafizeni pro drobné okrasné ptactvo. Na
zakladé srovnani existujicich komer¢né dostupnych a podomacku vyrobenych automatickych krmnych
stanicjsou vybrany pozadované vlastnosti a parametry vlastniho krmného zatizeni, pro které jsou ndsledné
vybrany aktudtory a senzory, které Ize napojit na jednodeskovy pocitac¢ Arduino. Jednotlivé soucasti
krmitka jsou vytvofeny za pomoci 3D tisku. Na zdkladé zvoleného hardware je v programu Simulink
vytvoreno jednoduché schéma pro jeho ovladani.

Chladici a ohfivaci systém zaloZeny na Peltierovych €lancich

Ondrej Jozefik

VSB - Technickd univerzita Ostrava

Prdca sa zaujima ndavrhom a tvorbou chladiaceho systému na principe Peltierového javu, ktory bude mat za
ulohu chladit, pripadne ohrievat pretekajtcu kvapalinu na zadant teplotu. Chladiaci systém bude nakoniec
aplikovany do automatu na mieSanie napojov, pricom na fiom spolupracujem s mojim kolegom. Automat
bude obsahovat HMI panel, kde si uzivatel je schopny zvolit ndpoj. Nasledne mu automat zvoleny napoj
vychladia poda.

Automaticky systém pro davkovani kapalin

David Konczyna

VSB - Technickd univerzita Ostrava

Tento projekt se zaméfuje na vytvoreni napojového automatu s vyuzitim automatického davkovani
kapalin. V teoretické ¢asti prace jsou popsany moznosti presného davkovani kapalin a pro néj vhodné fidici
systémy. V praktické ¢astije pozornost vénovana navrhu vhodného hardwaru a realizaci vlastniho modelu
napojového automatu.



S2 - Informacni technologie

Mistnost: UA3

Pfedseda: doc.Ing. Marek Babiuch, Ph.D. (VSB-TUO)

Clenové: doc. Ing. Zuzana Kominkova Oplatkova, Ph.D. (UTB)
prof. Ing. Roman Senketik, Ph.D. (UTB)
Mgr. Tomas Urbanec (CID)
Ing. Filip Cerny (Porsche Engineering)

Mobilni aplikace pro rozpoznavani zvifat v zoologickych zahradach

Jiti Daberger

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Tato prace popisuje vyvoj mobilni aplikace urcené jako ndstroj pro rozpoznavani vybranych druhd
zoologickych zvitat. Cilem bylo vytvofit aplikaci pro mobilni platformu Android, ktera skloubi navstévu
zoologické zahrady s interaktivnim vzdélavanim uzivateld. Jadro aplikace je postaveno na modelu
konvoluéni neuronové sité, kterd se stard o vyhodnoceni obrazu z kamery mobilniho telefonu a identifikuje
zvite z pfednastaveného seznamu. Aplikace také obsahuje detailni informace o zvifatech s moznosti si je
spolu se zoologickymi zahradami uloZit do Objev(. K implementaci aplikace byl zvolen programovaci jazyk
Kotlin spolu s novym frameworkem Jetpack Compose a pro natrénovani modelu sité se vyuzily knihovny
TensorFlow a speciadlné vytvoreny dataset obrazkd.

Systém na tvorbu her pro nevidomé

Michal Hudak

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Ciel'om prace je vyvinut systém, v ktorom by sa dali jednoducho tvorit adventirne hry pre nevidiacich a
slabozrakych, na spdsob interaktivnej rozhlasovej hry. Taktto hru bude mozné vytvorit hocikym aj bez
znalostiprogramovania - je potrebné mat k dispozicii len l'udi, ktori postavdm v hre prepozicaju svoje hlasy.
Sucastou toho je aj zostrojenie ovladaca, ktorym hraci ciel'ovej skupiny budi dand hru ovlddat. Ovladac ma
jednoduchy a lahko identifikovatel'ny tichop (aby l'ahko a intuitivne padol do ruky podl'a hmatu). Vysledné
dielo softvéru je hra zamerana na zvukovu a pribehovud stranku, so zasadami jasnej tlace pre slabozrakych.

Reputacni systém IP adres s vyuzitim dat honeypoti

Estera Horvathova

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Cilem prace bylo vytvoreni aplikace se samostatnou reputacni databazi pro IP adresy, které jsou primarné
ziskavany zdat honeypotl. Tytoinformace jsou navicobohacovanyizjinych externich zdroj( - jinych volné
pristupnych reputacnich databazi, blacklist(i nebo blocklist(i. Na zakladé vybranych zdrojti pro aplikaci byly
navrzeny a implementovany zplsoby stazeni pfislusnych dat, jejich zpracovani, vhodné uloZeni do
databaze a jejich prlibézna aktualizace. Ze strany uzivatele bylo vytvofeno rozhrani, pomoci pfikazové
radky nebo pres grafické uzivatelské rozhrani, které umoziuje vyhledavani v datech a vhodnym zplsobem
tento vysledek reprezentuje. Bud've formé radku s pfislusSnymi parametry nebo ve formé tabulky.

Aplikace pro demonstraci digitalizace signalu

Filip Nejedly

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Tato prace je orientovana do problematiky digitalizace analogového signalu. Ukolem bylo nastinit, jak
vypada proces digitalizace a pojmy vzorkovani, kvantovani a kéddovani. Cilem prdce je ndvrh uzivatelsky
privétivé aplikace, kterd demonstruje proces digitalizace analogového signalu. Analogovy signal je
modelovan vybranymi matematickymi funkcemi nebo Ize zadat vlastni matematicky vyraz v podobé textu.
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Aplikace umoznuje volit rlzné parametry digitalizace jako je vzorkovaci perioda, $itka kvantizacniho
intervalu, bitova hloubka a/d prevodniku. Déle také umoziuje pfidat Sum ke vstupnimu signalu ci
modifikovat vzhled grafického rozhrani.

Doporuceni pro vyvoj udrzitelnych webovych aplikaci

Kristyna Tomanova

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Tato prdce se vénuje doporucenim pro vyvojafe k implementaci udrzitelnych webovych aplikaci. P¥i
implementaci je potfeba kromé naprogramovanych funkcionalit myslet i na budoucnost aplikace a
predejit problémim, které by mohly ohrozit jeji béh. V rdmci této prace je kladen zvlastni diiraz na Cisty a
dostatecné otestovany kdd, a to vCetné zabezpecleni aplikace a ndvrhu uzivatelského rozhrani. Cilem této
prace je poskytnout vyvojariim ndstroje a postupy, které jim pomohou vytvaret udrzitelné webové aplikace
s dlouhodobou funkcionalitou.

Tvorba a modernizace mobilni aplikace Runny pro iOS

Filip Vabrousek

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Cilem prace je popsat postup tvorby bézecké aplikace a nasazeni SwiftUl v existujici aplikaci napsané v
plvodnim frameworku UIKit, vCetné tvorby webové verze. SwiftUl je nova knihovna predstavend
spolecnosti Apple, Inc. v roce 2019 jako doporuceny nastroj pro tvorbu iOS aplikaci. Aplikace Runny je
urCena bézcim a klade dlraz na efektivitu bézeckého tréninku. Od podobnych aplikaci se odlisuje
oddélenim zahfivaci faze od hlavni tréninkové faze, ddle shromazd'uje bézecka data a uzivateli poskytuje
grafy kadence a srdec¢niho tepu. Aplikace je dostupnd na App Store a na webu.

Digitalizace a automatizace sbéru dat pomoci iOS aplikace a Vision

frameworku

Dominik Vanduch

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

V bézném Zivoté se Casto setkavame s problémem navzdjem nekomunikujicich zafizeni nebo zafizeni zcela
bez konektivity. To komplikuje sbér dat z téchto zafizeni. Ru¢ni pfepis a zadavani dat je Casové naro¢né a
nachylné na chyby. Cilem prace je predstavit feSeni tohoto problému pomoci i0OS mobilni aplikace
vyuzivajici Vision framework pro detekci textu z fotografii a jejich automatické zpracovani. Toto feSeni tak
umoznuje snadnou a efektivni digitalizaci dat v realném case.

Optimalizace svozovych tloh

Dominik Zavada

Univerzita TomdsSe Bati ve Zliné

Prace se zabyva problematikou ohledné optimalizace svozovych uloh. Pro tento ucel byl sestrojen
matematicky model, spadajici do kategorie Vehicle routing problems s vyuzitim ¢asovych zavislosti a
spadajici do tfidy vypocetni slozitosti NP-tézké. Diky zohlednéni asovych omezeni se svozové vozidlo
dokaze adaptovat a pfizplsobit se aktudlni dopravni situaci v jakémkoliv okamziku trasy. To zarucuje
vyuzivani méné frekventovanych tah( namisto hlavnich, kde hrozi vyssi riziko ¢asovych zdrzeni. K dosazeni
optimalnich vysledkl bylo navrzeno feSeni ve formé svozovych tras pro libovolnou denni dobu, pomoci
Clark & Wright Savings algoritmu a sady 25 optimalizacnich operatord, jako jsou napfiklad 2-opt, 3-opt
nebo Or-opt.
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S3 - Mechatronika a aplikace PLC a
SCADA/HMI fizeni

Mistnost: UA4

Pfedsedkyn&: doc. Ing. Lenka Landryova, CSc. (VSB-TUO)
Clenové: Ing. Martin Pospisilik, Ph.D. (UTB)

Ing. Jifi Sim3alek (ABB)

Ing. Tomdas Mandys (Pantek)

Ing. Pavel Sofer, Ph.D. (VSB-TUO)

Autonomous monitoring and predicting malfunctions system for
6-axis industrial robots' drives

Marcin Nowak

Akademia Gdrniczo-Hutnicza im. Stanistawa Staszica w Krakowie

The scientific study examined the impact of loading on a collaborative industrial robot. The experiments
involved measuring the current intensity and temperature and analyzing the results to identify possible
overloads inthe mechanisms and propulsion of the robot. It was identified that an increase inloading leads
toanincreasein currentintensity and temperature, which canresultin damage to the robot's mechanisms
and propulsion. Datais collected from the robot's sensors and then using deep learning technology utilized
for showing the ways to minimize the risk of overloading by selecting appropriate loads and implementing
regular maintenance of the device.

Vyvoj modelu bionické ruky

Daniel Kopecky

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Bakalafska prace se zabyva vyvojem modelu bionické ruky. Teoretickd Cast prace popisuje piehled
soucasného stavu v oblasti bionickych rukou a navrzeny koncept vyvijeného fyzického prototypu z hlediska
mechaniky, hardwaru a softwaru. Praktickd ¢ast prace pak popisuje zhotoveni, ozZiveni a ovladani
navrzeného systému. Pfedlohou pro ovladani bionické ruky je skute¢na lidskd ruka. Ta je snimana kamerou
a pomoci strojového vidéni jsou rozpozndvana rliznd gesta. Ty jsou poté pomoci servomechanismi a
platformy Arduino prezentovana modelem ruky v realném case.

Arduino robot si hraje klobou¢ku hop

Martin Frola

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

At uz jsme déti nebo dospéli, radi si hrajeme. A proto byl Arduino robot sestaven a naprogramovan tak, aby
si s ndmi mohl zahrat spoleCenskou hru "kloboucku hop". Robot si sdm podava kloboucky z pfedem
ur¢eného mista na odpalovaci rampu. Misto dopadu bylo navrzeno v CAD SW a vyrobeno aditivni vyrobou.
Vysledkem prace je, Ze Arduino robot je schopen zasdhnout cil a potrapit zdatného hrace.
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Schranka pro vyzvednuti zboZi s vyuzZitim Arduino

Tomas Kubica

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Bakalafska prace se zabyva vytvofenim vlastni schranky na vyzvednuti zbozi pomoci platformy Arduino.
Prvni Cast prace je zaméfena na popisu jiz dostupnych feSeni. DalSim bodem je sezndmeni se s jiz
realizovanymi schrankami, jejich funkcnosti a vyuziti zakaznikem pfi nakupu zbozi. Druha teoreticka ¢ast
se zaméfuje na sezndmeni s platformou Arduino, jejimi komponenty a moznostmi k pfipojeni senzor(.
Poslednim bodem préce je praktickd ¢ast, jde o ndvrh vlastnich hardwarovych prvki a vytvoreni schranky
na vydej zbozi, dle jizznamych feSeni.

Mobile autonomous patrol robot FieldGuard

Kamil Pieprzycki

Akademia Gdrniczo-Hutnicza im. Stanistawa Staszica w Krakowie

The scientific research on a mobile AMV robot patrolling and scanning an area presents the design and
implementation of a monitoring system that detects movement and the presence of objects in a given
space. The goal of the project is to create a mobile AMV robot equipped with a camera and motion sensors
that can navigate through a room and scan it for changes. The system will monitor movement in the room
and detect missing objects in real-time. Python language, OpenCV library, and image processing
algorithms were used to develop the system architecture. The research presents the results of
performance tests and the accuracy of change detection in the room. The proposed solution's
implementation could have applications in various fields, including warehouses, logistics centers, and
even homes where tracking movement and detecting missing objects is crucial.

Navrh a realizace fidiciho sytému vzorkovaci stanice s automatickym

sledovanim vzorkl pomoci RFID

Jan Kopfiva

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Prace se zabyva navrhem a realizaci fidiciho systému pro vzorkovaci stanici s automatickym sledovanim
vzork(d pomocitechnologie RFID. Pfedlohou prace je skute¢na vzorkovaci stanice cementu v zdvodu Mokr3,
spolecnosti CARMEUSE CZECH REPUBLIC s.r.0., ktera nesleduje vzorky. Na zakladé zjiSténého stavu této
vzorkovaci byl v teoretické €asti prace navrzen novy fidici systém zalozen na PLC od vyrobce WAGO. Pro
novy fidici systém byly navrzeny potfebné hardwarové a softwarové prostfedky. Praktickou ¢asti prace, k
ovéfeni funk&nosti navrzeného Fidiciho systému, je realizace laboratorniho modelu vzorkovaci stanice.
Laboratorni model vzorkovaci stanice je sloZzen z rozvadécové Casti, modelu vzorkovaci stanice a HMI
panelu, pro zobrazovani aktudlniho stavu modelu. Casti modelu vzorkovaci stanice byly vytvofeny
technologii 3D tisku.

Rizenf modelu svafovaci cely PLC automatem

Karel Kratochvil

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

V pfispévku je popsan zmenSeny model automatické svarovaci cely vytisknuté na 3D tiskarné. Cela
obsahuje ultrazvukovy senzor a nékolik motorovych modull Arduino, kterymi jsou ovladany pohyblivé
komponenty cely(robotické svafovacirameno, otoc¢ny stil a rolovacivrata). Pfispévek déle popisuje zp(isob
fizeni cely pomoci softwaru Arduino a Studia 5000 (vyvojové studio PLC Allan Bredley). Zp(isob komunikace
mezi Arduinem a PLC. V posledni ¢asti je v softwaru PLC vytvofeno nékolik vyukovych tkol( pro budouci
programatory PLC.
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Navrh fidicich signdlt pro sledovani dané trajektorie hexapodem
Vojtéch Kolar

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Diplomova prace se zabyva ndvrhem fidicich signal( pro Stewartovu ploSinu. Prvni ¢ast je vénovana
seznameni s hexapody a Stewartovou ploSinou. Prace obsahuje inverzni kinematiku hexapodu, vypocty
Zadanych poloh jednotlivych pohont, generovani trajektorie pohybu a pfevod pohybu automobilu na
trajektorii ploSiny. V praci je také ukazan model pro fizeni ploSiny Acrome a také toolboxu pro prostfedi
MATLAB Simscape, ve kterém je vytvofen 3-D simula¢ni model této ploSiny.

Navrh a realizace laboratorniho modelu vaZiciho pasového podavace
Ondrej Svrdlik

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Diplomova prace se zabyva navrhem a realizaci laboratorniho modelu pasového vaziciho podavace, ktery
manipuluje se sypkym materidlem (bonbény). Uvodni &ast je vénovéna teoretickému rozboru metod
kontinudlniho vazeni sypkych hmot na pasovych dopravnicich, na kterou navazuje popis vlastniho
navrhovaného feSeni s popisem jednotlivych pouzitych komponent, v€etné jejich vzajemného propojeni.
Déle se prace vénuje konfiguraci Fidiciho systému, méficich a akénich ¢lend, tvorbé matematického
modelu systému s ndslednou parametrizaci regulatoru a implementaci vytvofeného fidiciho algoritmu.
Posledni ¢ast se vénuje popisu vytvorené vizualizace, ktera slouzi k monitorovani a ovladani modelu.
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S4 - Aplikace méricich a diagnostickych
systému

Mistnost: UA5

Pfedseda: doc.Ing. Jaromir Skuta, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové: prof. Ing. Jifi TGma, CSc. (VSB-TUO)

Ing. David Kubny (Microsys)

doc. Ing. Bronislav Chramcov, Ph.D. (UTB)

Méfeni hluku pfi prijezdu vozidla

Matéj Placek

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Tato prace se zabyva méfrenim hluku pfi prljezdu vozidla snimanou oblasti. Na zdkladé pozadavk{ normy
popisujici toto méfeni je vybrano a zprovoznéno zafizeni, které z jednoho mista pomoci vyslaného signalu
spusti mikrofony, které budou snimat hladinu hluku projizdéjiciho vozidla. Zaroven tento signal spusti
diagnosticky systém, ktery bude zaznamendvat a ukladat snimanou hladinu hluku.

Navrh signalizacniho zafizeni pro osoby se sluchovym postiZzenim

Miroslav Dolejs

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Cilem prdce je navrhnout signalizacni zafizeni, které hluchonémou osobu upozorni na poplachovy stav
poZarni signalizace. Zafizeni bude schopné rozpoznat akusticky signdl pozarni sirény a upozornit sluchové
postiZzenou osobu na nebezpecnou udalost jinym zplsobem nez prostfednictvim zvuku. Navrzené zafizeni
by mohlo slouzit jako koncept pro implementaci do mobilnich zafizeni, které sluchové postizené osoby
bézné vyuzivaji nebo by mohly teoreticky vyuzivat. Vystupem prace je prototyp mobilniho zafizeni v
podobé hodinek, které snima zvuk z okoli v redlném cCase, porovnava ho se zvukovymi vzorci
charakteristické pro akustickou pozarni sirénu a v pfipadé detekce zvuku pozarni sirény upozorfiuje
uZivatele na poZzarni stav prostfednictvim tfi vibra¢nich ménicl generujici unikatni vibra¢ni vzorce
charakteristické pro danou uddlost. V pfipadé, Ze by zafizeni bylo schopno signalizovat vicero udalosti, tak
by uzivatel byl schopen rozpoznavat jednotlivé udalosti pouze na zakladé konkrétnich vibra¢nich vzorcu.

Diagnostika opotfebeni loZisek lyZafskych vieku

Jakub Koval

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Bakaldiska prace se zabyva diagnostikou opotfebeni lozZisek lyzafskych vlekl. V tGvodu jsou popsany
zakladni typy poskozeni lozisek pomoci laboratorniho experimentu. Na zakladé srovnani jednotlivych typl
poskozenije dale navrzena analyza pro tUcely diagnostiky lyzafského vleku. Navrzené feseni je verifikovdno
na realném zafizeni. Prostfednictvim verifikace jsou ndsledné provedeny drobné Upravy a upfesnéni
méfeni. Pomoci nabytych poznatkl je zvolen pfesny typ analyzy poskozeniis ohledem na financni stranku
véci.

Aplikace v€asného varovani pfed vyskytem meteorologického jevu

tornada

Vojtéch Mach, Tomas Olejnik

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Hlavnim cilem prace je navrhnout feSeni pro ochranu obyvatelstva v rdmci nebezpecného jevu tornada.

Uvod préace bude zaméfen na samotné tornada, jak je poznat a jaké jsou podobné meteorologické jevy.

Nasledné bude nastinén prizkum soucasného stavu ochrany obyvatelstva pfed tornddem. Dalsi ¢ast bude

zaméfena na historické analyzovani torndd v Ceské republice za konkrétni obdobi, které nasledné bude
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demonstrovano v programu GIS. Zavérem bude navrhnuto mozné feSeni v podobé aplikace, ktera bude
slouZit pro v€asné varovani pied nebezpecnym jevem tornado.

Moderni pfistup k ndvrhu diskrétnich filtri s podporou
MATLAB/Simulink

Ondiej Gozel

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Prace se zabyva ndvrhem diskrétnich filtr( v prostfedi MATLAB/Simulink. V tvodu je popsano rozdéleni
signal(, frekvencni filtrace a rozdéleni cislicovych filtr(. Nasleduje seznameni se simulacnim prostfedim,
metodou navrhu Model Based Design a dalSimi funkcemi v simulanim prostfedi. V praci je vytvofena
knihovna vybranych diskrétnich filtrd. Filtry jsou otestovany na generovaném vstupnim signdlu jak
metodou MIL, tak metodou SIL. Vytvofena knihovna filtr(i splfiuje pozadavky uvedené v dokumentu MAAB.

Zpracovani stop vlast pro forenzni ticely

Michal Indra

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

V predloZené praci se zabyvame stanovenim zdkladnich markantt vlasd pro forenzni tcely. Cilem je
odhadnout etnicky pdvod vlasovych stop na zékladé geometrickych rozmérd vlast, které byly zjistény
pomoci méficiho mikroskopu. Kromé téchto vnéjsich parametri bude vyhodnocena také tloustka kutikuly,
kterd byla ziskana pfi¢nym fezem vzorku vlasu. Tento parametr vnitfni struktury vlasu je vyrazny markant
uvadény v literature.

loT platformy pro mikrokontroléry a embedded systémy

JiFi Vavrik

VSB — Technickd univerzita Ostrava

V této prdci jsou prezentovany ukazky pfipojeni mikrokontrolérli do IoT platforem vcetné sbéru a
vizualizace namérenych dat a ovladani cilového zafizeni na nékolika rliznych tlohach. Na zacatku prace je
poskytnut teoreticky Uvod do problematiky internetu véci, typl pouZivanych bezdratovych siti a
komunikacnich protokolt. Nasleduje popis mikrokontrolérovych desek, které byly vybrany pro realizaci
uloh, a popisasrovnani podstatnych charakteristik nékolika vybranych platforem, které mohou byt pouzity
pro realizaci loT aplikaci. ZvlaStni pozornost je vénovdna schopnostem prace s daty a ve formé zemépisnych
soufadnic. Jsou také srovnany moduly, které Ize pouzit k uréeni zemépisné pozice a prezentované piiklady
s vyuZitim téchto modull. Na konci prace jsou zhodnoceny dosazené vysledky prace.

Aplikace pro Fizeni robotického auta

Jan Andrysek

Univerzita Tomase Bati ve Zliné

Cilem této projektu je vytvoreni webové aplikace pro ovladani modelu RpiCar-4WD. Aplikace disponuje
grafickym editorem kddu implementovaného knihovnou Blockly. Bude slouzit pro propagaci logického
programovani na akcich pofadanych technologickou firmou ZF Engineering. Je navrzena tak, aby mohla
béZet nejen na pocitali Raspberry Pi 4B, ktery je umistén na modelu auta a jakozto webovy server
zprostfedkovava komunikaci mezi webovou aplikaci, bézici v prohlizeci uzivatele, a obsluhou veskerych
periferii na modelu auta. Auto disponuje Ctyfmi stejnosmérnymi motory, servomotorem, senzory pro
meéreni vzddalenosti, otacek kol a snimacem Cary. UzZivatelé této aplikace mohou vytvaret programy pro
rizné ukoly napfiklad jako je fizeni auta, vyhybani se pfekazkam atd. Je také mozné spoustét python
scripty, které umoziuji autonomni interakci s prostfedim. Aplikace také disponuje manudlnim modem
dalkového Fizeni. Tato prace je urena pro nadSence do oblasti robotiky, programovani i vyvojare, ktefi se
zajimaji o tvorbu program pro fizeni autonomnich vozidel za pomoci vizudlniho programovani s vyuzitim
knihovny Blockly a webovych technologii.
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S5 - Aplikace pro 3D modelovani,
zpracovani obrazu a dat

Mistnost: F321

Pfedseda: Ing. Pavel Smutny, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové: Ing. Pavel Pokorny, Ph.D. (UTB)
Ing. David Fojtik, Ph.D. (VSB-TUO)
Ing. Jiti Kulhdnek, Ph.D. (VSB-TUO)
Ing. Oskar Walder (NXP)

Tvorba aplikace virtuaini reality

Jan Petrti

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Cilem této bakalafské prace je tvorba aplikace virtudlni reality pomoci A-Frame pro webové prostfedi.
Teoretickd Cdst je vénovana problematice tvorby aplikaci virtudlni reality a webovému prostfedi pro
virtudlni realitu. Hlavni ¢ast se zabyva webovym frameworkem A-Frame pro vytvareni virtudini reality v
prohlizeci. Nasleduje postupna dokumentace pfi tvorbé vlastni aplikace.

Historicka vizualizace Zlina v Unreal Engine 5

Hana Silhavikova

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Toto téma bude mit dva cile. Prvnim bude aktualizovat stdvajici 3D model Zlina z konce 19. stoleti ve
spolupréci se Statnim okresnim archivem Zlin. Upravy budou provedeny tak, aby se zvysila historicka
presnost dle konzultaci s historiky ze zminéného archivu. Druhym cilem bude implementace daného
modelu do nejnové;jsi verze software Unreal Engine. Za pouziti nejmodernéjsich softwarovych nastrojt
tohoto engine bude vytvofena demonstracni aplikace s moznosti priichodu méstem.

Detekce objekti v obraze pro rozsifenou realitu

Tomas Hanacek

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Cilem préce je vyvoj algoritm{ pro detekci objekt( ve videu z kamery, snimajici fyzické objekty, které maji
byt transformovany do rozsitené reality. Autor ovéfil spolehlivost detekce riznych typl obrazovych znacek
("markery" typu kruhovy Carovy kdéd, QR a AR kddy) umisténych na fyzickych objektech v rdznych
svételnych podminkdch. Cilem prvni etapy projektu byl vybér nejspolehlivéjsi metody detekce markerd,
které jsou zdkladem implementace hry s rozSifenou realitou. Pro tuto hru pak byl v druhé etapé vytvofen
systém s hraci plochou snimanou kamerou pfipojenou k Raspberry PI, kde se pocita detekce typu a polohy
marker( v obraze. Vysledna data jsou posilana do mobilni aplikace, ktera zobrazuje rozsifenou realitu. Vyvoj
je soucdsti mezifakultniho IGA projektu s FMKUTB ve Zliné.

Navrh méficiho systému zaloZeného na strojovém vidéni

Filip Burian

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Prace se zabyva navrhem algoritmu pro méfeni pritoku materidlu na dopravnikovém pdse. Pro méfeni se
vyuziva jedné ploSné kamery a jako programové vybaveni slouzi NI Vision Builder. Méfenym materidalem
dopravovanym po pase jsou kulaté bonbdny rlznych barev. Pfedpokladem algoritmu je pocitani jak
celkového poctu dopravenych bonbén(, tak dopraveny pocet bonbdni jednotlivych barev. Prace se déle
zabyva navrhem jednotlivych komponent(i véetné osvétleni pro laboratorni stand, na kterém bylo
provedeno ovéfeni funkZnosti algoritmu.
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Vyvoj aplikace pro klasifikaci miry postiZeni pacienta po preruseni

licniho nervu

Jakub Ciler

Vysokd skola chemicko-technologickd v Praze

V mé bakaldarské praci jsem se zaméfil na rehabilitaci po operaci rovnovazného ustroji, pfi které dojde k
pfreruseni licniho nervu a tim k ochrnuti poloviny obliceje. Stav pacienta pfi rehabilitaci ur€uje doktor na
zakladé predvadéni cvikli. Mym cilem je vytvofit aplikaci, kterd by napomahala doktorovi klasifikovat stav
pacienta, popfipadé umoznila tuto kontrolu provést na dalku. Pomoci kamery se sleduje pozice
specifickych bod{ na obliceji béhem cviceni pacienta. U téchto zdznam( se vypocitaji vzdalenosti mezi
body avzdjemné thly vici referencni roviné. Z téchto dat prostfednictvim statistickych metod byly vybrany
body, na kterych je rozdil mezi zdravym a paralyzovanym pacientem. Prozatim je aplikace schopna binarné
klasifikovat stav pacienta.

Vizualizace pohonnych systémt ve virtudini realité

Kristyna Kralova

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Cilem této prace bude provést jednoduchou vizualizaci pohonného systému ve virtudlni realité. 3D model
pohonného systému je rozloZzen na nékolik dilCich ¢asti jako je vlastni pohon, Fidici jednotka, pfivod
napdjeni, rozhrani pro komunikaci, ochranny kryt apod. Tyto ¢3asti budou podle potfeby upraveny v
programu Blender a poté naimportovdny do prostfedi Unreal Engine. V této jednoduché vizualizani
aplikaciproheadset VR Oculus Quest 2 si bude moct uzivatel prohlédnou jednotlivé ¢asti a také si je osahat.
Toto téma probiha ve spolupraci s firmou ZF Engineering Plzer (pobocka ve Zliné).

Vyuziti strojového vidéni p¥i kontrole desek plosnych spoju

Eva Cizkova

VSB — Technickd univerzita Ostrava

Prace se zabyva problematikou strojového vidéni a jeho nasazenim pro konkrétni aplikaci v technické praxi.
Je navrzena uloha pro kontrolu desek plosnych spoji pfi enviromentalnim testovani ve vyvojovych
laboratofich. Jsou popsany hardwarové a softwarové prostiedky pro realizaci této ulohy. Dale jsou popsany
postupy pfi detekci chyb na deskach plosnych spojli a je vytvoren automaticky program pro porovnavani
snimk{ pfed a po testech desek plosnych spojli. Soucasti programu je vyhodnoceni vad na deskach a je
pfipraveno grafické rozhrani pro pfehledné ovladani softwaru.

Detekce malwaru béZiciho pod operaénim systémem Android s

vyuzitim metod strojového uceni

Jan Zdrazil

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné

Vyzkum se zabyva vyuzitim algoritml strojového uceni k detekci Skodlivych aplikaci bézicich pod
operacnim systémem Android. Dlraz je kladen na selekci charakteristik z aplikaci Android, které vykazuji
detekéni potenciondl a naslednou tvorbou modell strojového uceni. Tento vyzkum pfispiva k feseni
rostouci obavy z androidiho malwaru a nabizi praktické FeSeni pro ochranu mobilnich zafizeni pfed touto
hrozbou. Diky vyuziti nejmodernéjsich metod strojového uceni bude vystup v podobé nauceného modelu
vyuzit jako ndstroj v penetracni laboratofi PT-LAB v navazujicich studii.
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SS1 - Tvhréi ¢innost studentt stfednich $kol

Mistnost: F232/F233

Pfedsedkyn&: doc. Ing. Renata Wagnerov4, Ph.D. (VSB-TUO)
Clenové: doc. Ing. Jifi Vojtések, Ph.D. (UTB)
Ing. lvana Horakova (SPS Pferov)
Ing. Jan Gebauer, Ph.D. (VSB-TUO)
Mgr. & Mgr. Martin Dolezal (SS COPT Kromé&fiz)
Ing. Josef Halamik (NXP)
Ing. Michal SuSen (NXP)

Navrh pro vyrobu zmenseného modelu automobilu

Simona Petrovska

Stredni prumyslova skola Prerov

Prace je zaméfena na navrh programu pro vyrobu zmenseného 3D modelu automobilu. Program je
zpracovan pomoci CNC softwaru Heidenhain, a to pfevazné s vyuzitim dilenského a ,,dxf“ programovani.
Prace obsahuje ndvrh vykresu soucasti, technologicky postup vyroby a ndvrhy feznych podminek pro
jednotlivé nastroje. Dale prace obsahuje informace k jednotlivym funkcim a cyklim pouzitym v programu.

Solarni sledovaci systém

Jan Marak

Stfedni Skola - Centrum odborné pripravy technické Kromériz

Ve své praci jsem se zabyval soldarnim sledovacim systémem. Popsal jsem soucdstky, které se pouzivaji k
zhotoveni soldrniho sledovaciho systému. Ddle jsme se zabyval solarnimi panely, jejich druhy, néco malo z
historie. Ddle jsem popsal soldrni sledovaci systém jak to funguje a vyhody a nevyhody zafizeni. Také jsem
se zabyval praktickym vyrobkem, ktery jsem sestrojil. Tento vyrobek je zmensenym prototypem solarniho
sledovace.

Transportni dopravnik jako tfidi¢ka materidlu

Radek Cihala

Stredni prumyslova sSkola Prerov

Tato prace se zabyva tfizenim materialu dle barvy. RGB senzor rozpozna a pfeda signdl obsahujici informaci
o barvé znacky na materidlu do Arduina, to vyhodnoti dany signdl. Arduino rozsviti RGB LED podle toho,
jakou barvu zaznamend RGB senzor. Dale rozsviti LED 1. - 4. podle toho, kam material sméfuje, azapne dany
vystup na Arduinu, ktery byl pro danou barvu pfifazen. Na vstupy PLC pfivedeme signaly z vystupu Arduina.
PLC vyhodnoti pf¥ichozi signal a podle programu nastavi ota¢eni motoru 2. - 4. a zastavi otaeni motoru 1.
Jakmile senzor 1. - 4. zachyti pohyb, pfeda signal do Arduina pro reset celého programu a tim se cely cyklus
opakuje.

PFistroj na vyrobu filamentu z PET lahvi

Stépan Gajdos

Stredni skola - Centrum odborné pfipravy technické Kromériz

Ve své praci jsem se zabyval, jak ekologicky ziskat filament, popsat co je 3D tiskdrna, druhy tiskaren, néco
malo o tom co je to filament a druhy filamentu a na zavér soucastky, které jsem pfi vyrobé Petamentoru
tomu pom{Ze pfistroj s ndzvem Petamentor. Ten z PET lahve udéla filament, ktery pak uz bude pfipraven
rovnou k tisku na 3D tiskarné.
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Renovace traktoru Zetor

Lubomir Horak

Stredni priumyslova skola Prerov

Ve své praci STOC jsem se zabyval renovaci traktoru Zetor, jenz vyjel z vyrobni linky pred padesati lety. Tato
prace byla velmi ¢asové, financné i fyzicky narocna. Cilem mé prace bylo uvést traktor do podoby podobné
traktoru vyjizdéjiciho z vyrobni linky, a také ho pfipravit na STK, coZ se nakonec podafilo.

Root Tracker

Tadeas Frycak

Gymndzium Jana Opletala, Litovel

Tato prace popisuje zhotoveni deterministického modelu pro sledovani kofenl bez nutnosti rozsahlych
anotaci dat, jako je tomu napfiklad u konvolu¢nich neuronovych siti. Pro tcely této prace jsem vyvinul
nezavislé algoritmy pocitacového vidéni detekujici kofeny z obrazu, ktery je pravidelné snimany DSLR
fotoaparatem, pfipadné skenovan skenerem ve velmi vysokém rozliSeni. Nasledné jsem aplikoval vlastni
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pfipady, kdy se kofeny kfizi, nebo ¢astecné chybi.

Vyrobni linka pro snéhulaky

Pavel Hyza

Stredni priumyslova sSkola Prerov

Prace se zabyvda navrhem logického uspofadani a ndvrhem logického fizeni systémového dopravniku, ktery
slouzi jako montdzni linka. Sestavovanym prfedmétem je model postavy snéhuldka, ktery se postupné
sestavi ze tfi ¢asti (hlava, télo, nohy). Dopravni systém obsahuje valeckové dopravniky a pficné, rotacni i
vySkové pfesouvaci ¢leny. VSechny pfepravované predméty jsou transportovany pomoci specidlnich palet.
Linka je rozdélena na dvé ¢asti s nazvy , Tridici a zasobovaci“ a ,,Sestavovaci“. Obé ¢asti budou propojené,
kazda ma svij systém palet a disponuje dvéma podlazimi. Horni podlazi slouzi pro pfepravu predmétl na
paletach. Dolni podlazi slouzi k pfepravé prazdnych palet. Montazni linka obnasi automatizované t¥izeni
dil(, jejich distribuci, uskladnéni a sestaveni postavy snéhuldka. Navrh montdzni linky bude simula¢né
pfedveden v softwaru videohry ,Space Engineers“. VVzhledem k prezenta¢nim limitacim bude pfedveden
spiSe ve formé natocenych videi z videohry.

Elektromotor ve Van de Graafové generatoru

Tadeas Srovnal

Stfedni Skola - Centrum odborné pripravy technické Kromériz

Moje prace popisuje historii elektromotor(, ndvrh a konstrukci jednoduchého elektromotoru a konstrukci
Van de Graaffova generdtoru jako mozné uziti elektromotoru. Cilem prdce je vyrobit elektromotor za
rozumnou cenu a zajimavy Van de Graaffliv generétor.

Tvorba procedurdlnich 3D modelu

Vit Skulil

Stredni prumyslova skola Prerov

Tato prace se zabyva rlznymi technikami pouzivanymi p¥i tvorbé proceduralniho generovani 3D modeld.
Procedurdinim generovdnim se rozumi automatické vytvareni modelu pomoci souboru pravidel a
algoritmd namisto ru¢ni tvorby. Prace se zaméfuje se na rlizné metody a algoritmy pouzivané ke
generovani modell a ukazuje jejich silné stranky a omezeni. Pro vétsi ndzornost ukazuje tato prace zminéné
postupy na modelu planet. Kromé toho se jeSté zabyva problematikou simulaci vzajemnych sil, které na
planety plsobi, aby si ¢tenaf mohl udélat blizsi pfedstavu o vyuziti modeld. Cilem této prace je tedy
poskytnout uceleny pfehled o téchto oblastech. Praktickym vysledkem je potom program, ktery generuje
modely planet a simuluje vzajemné plsobici sily.
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Meteorologicka stanice

Jifi Smolinka

Stredni skola - Centrum odborné pfipravy technické Kromériz

Tento projekt vznikl mou nahodnou, ale velmi zajimavou myslenkou. Jak jsem mél chvilku a byl jsem natolik
nadSeny azazrany do Arduino Uno a Raspberry Pi, tak mé napadlo, kdyzjsem se dival ven, Ze by mé zajimalo,
jaka je venku teplota, a tak mé napadlo zkonstruovat vlastni domdci meteostanici pomoci téchto dvou
programovatelnych stavebnic. Poprvé mé to napadlo, kdyZ jsem byl na za¢atku tohoto Skolniho roku
nemocny a uz jsem se dolécoval a citil se Iépe. Uz mé nudilo jen tak leZzet a v podstaté ztracet Cas, tak jsem
si fekl, kdyz mam vlastné vSe potfebné pro to doma, tak proc to nezkusit. Nejprve jsem teda hledal na
internetu, co ajak. Az jsem mél dostatek informaci tak jsem se do toho pustil. V3e $lo velmi hladce, co jsem
seidost divil. Postupoval jsem teda dal a dospél pfekvapivého vysledku. VSe fungovalo, jak mélo.
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