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Pavel Grebennikov

Principy a moZnosti vnitini a vnéjsi navigace

Obsahem této prace je piedstaveni systému pro navigaci ve vn¢jsich a vnitfnich prostorech. Je zde
popsana jejich struktura, princip fungovani, dosazitelna pfesnost a oblast vyuziti. Systémy vybrané na
zéaklad¢ vhodnych parametrl jsou pak vyuzity v experimentalni ¢asti pro naskenovani mistnosti sérii
naméienych vzdalenosti pii rotaci o 360° nejdiive pfed posunem a poté po posunu. Nameétena data
jsou poté zpracovana a vykreslena v prostiedi programovaciho jazyka Javy. Na data je aplikovan
algoritmus pro uréeni velikosti a thlu posunu vyvinuty jako souc¢ast této prace.

Chysky Jan, doc. Ing., CSc.

Martin Hazdra

Navrh mérici pojistkové skiiné pro studentskou formuli

Prace se zabyva navrhem pojistkové skiin€ pro viiz formula student. Jsou v ni rozebrany zpisoby
méteni proudu s pomoci bo¢nikill a se senzory vyuzivajicimi Hallova jevu. Déle je nastinén zaklad
komunikace digitalnich systému, obzvlast’ pak sériové komunikace. Nakonec je podrobné popsano
fungovani sbérnice CAN. Na konci teoretické ¢asti jsou z praktického hlediska rozebrany parametry
tranzistort MOSFET.

V praktické ¢asti jsou vybrany vhodné soucasti, dikladné je rozebran vybér mikrokontroleru,
proudovych snimact a spinacich prvki. Dale je popsan postup pii navrhu plo$ného spoje a je
vypocitano, zda je zvolené chlazeni dostatecné. V Casti software jsou popsany pouzité nastroje pro
vyvoj, dale je vysvétlen postup vyvoje softwaru a jeho funkce. Na konci prace jsou vyhodnocena data,
ziskana z navrzeného systému za jizdy.

Musdlek Lubomir, Ing.

Jan VIK

Komunika¢ni rozhrani Simulink-Labjack

Cilem této prace je seznamit Ctenaie s laboratorni kartou LabJack U3-HV a jejim ovladanim pomoci
prostfedi MATLAB, dale s Level-2 S-Funkci v prostfedi Simulink a zplsoby jejich vytvareni a s
laboratorni tilohou 'Kuli¢ka na ty¢i'. Za pomoci téchto znalosti je poté navrzena Level-2 S-funkce pro
komunikaci s kartou LabJack, jeji otestovani a zasazeni do uzivatelského rozhrani pro laboratorni
ulohu 'Kulicka na ty¢i'.



Trnka Pavel, Ing., Ph.D.

Daniel Rehak

Konstrukce robotické ruky
Tato prace se zabyva konstrukei humanoidni robotické ruky. Navazuje na

predeslé bakalarské prace stejného zaméteni, které byly zpracovany na Fakulté
strojni Ceského vysokého ugeni technického v Praze. V praci jsou vyuzity materialy
ze soft robotiky. Dale jsou rozsiteny rozsahy pohybi ruky a také senzor pro detekci
sily. V prvni casti prace pojednava o lidské ruce z anatomického hlediska. Nasleduje
reSerSe zajimavych robotickych rukou a perspektivnich aktuatort. Ve finalni fazi
prace popisuje samostatny postup navrhu, vyroby, montaze a testovani robotické

ruky.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Jiri Vanék

Navrh a realizace modelu vznasedla

Tato bakalafska prace se zabyva zkonstruovanim samotného prototypu vznasedla. Néasleduje navrh
zpétnovazebniho fizeni modelu vznasedla s aktivnim fizenim vysky polstare, které je implementovano
na realném prototypu. Pro dosazeni toho cile je potfeba vybrat vhodné prototypovaci nastroje jako je
motor, regulator, vrtule a senzor vzdalenosti. Po zkonstruovani vznasedla je zprovoznén senzor
vzdalenosti, u kterého je zjisténa nelinearni charakteristika, vysokofrekvenéni Sum a kvantizace na
vyssich vzdalenostech v jeho rozsahu. Kdyz jsou odstranény vSechny rusivé prvky, jsou naméfeny
statické a pfechodové charakteristiky, ze kterych je zjistén prenos systému. Na zakladé pienosu jsou
spocitany parametry PI regulatoru, ktery je zvolen. Dale je navrzen fidici algoritmus, do kterého je
implementovano zpétnovazebni fizeni s regulatorem a jeho parametry. V zav€ru jsou provedena
porovnani odezvy simula¢niho a realného systému, tim je ovéfena funkénost navrzeného fizeni.

Busek Jaroslav, Ing., Ph.D.

Matuas Daubner

Navrh a implementace rizeni inverzniho robota

V praci je matematicky popisand dynamika inverzného robota znameho ako Segway. Popis vychadza
z 2D schematického nakresu robota. K zostaveniu vlastnych pohybovych rovnic su vyuzité
Lagrangeové diferencialne rovnice 2.radu a pre overenie spravnosti vysled\-ku je stistava popisana aj
Newton-Eulerovymi rovnicami. Odvodené rovnice su nasledne linearizované v pracovnom bode 6 =
0° a na zaklade linearizovaného modelu je urobena analyza systému a navrh riadenia pomocou PID a
stavového regulatora. Fyzikalne parametre zostavy su prevzaté z 3D modelu vytvorenom v CAD
systéme. Navrhnuty regulator je nasledne odsktiSany na simulacnom modeli. Za uc¢elom overit’
vysledky simulécie je vytvoreny regulator pre diskretizovany systém, ktory je implementovany do
riadiaceho algoritmu. Na zaver s popisané vysledky experimentu a ich porovnanie s vysledkami



simulacie. Okrem navrhu a implementacie obsahuje praca aj popis a schému zapojenia elektronickych
prvkov pouzitych na redlnom modeli.

Kure Matéj, Ing.

Jakub Horak

Automatizace méreni mechanickych tlakovych spinaci

Cilem této bakalarské prace je popis ndvrhu zkuSebniho zatizeni pro méfeni funkéni
charakteristiky mechanickych tlakovych spinact v objemu desitek ks/hodinu. Dale je
cilem navrh a popis zpracovani a analyza dat. V ramci tohoto tématu je shrnuta teorie
mefeni tlaku, kalibrace pfistroji pro jeho méteni, popis elektronickych tlakomeért

s dalkovym prenosem dat a mechanickych tlakovych spinaci. Naplni praktické casti
je popis navrhu zkuSebniho zatizeni a parametrt a postupu meteni. Dale je to popis

zdznamu a zpracovani nameétenych dat a jejich analyza.

Bauerovd Dana, Ing.

Vaclav Kasal

RecyKklator plastii pro 3D tisk

Tato prace se zabyva vyvojem a stavbou extrudéru filamentu do 3D tiskarny. V praci je
zdokumentovan cely proces vyvoje a nasledné vyroby prototypu. V zavéru je diskutovana uspésnost
experimentu a dals$i mozné kroky.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Jakub Hodek

GIS aplikace pro podporu spoluprace pri izemnim planovani

Predmétem této bakalaiské prace je prozkoumat softwarové nastroje pro tvorbu webové aplikace.
Nasledné v praktické ¢asti je pfedmétem prace navrhout mozné feSeni (zejména backendové ¢asti)
webové GIS aplikace a schéma databdze.Nakonec je vytvofen prototyp (¢ast) backendu aplikace v
Node.js pomoci frameworku NestJS a PostgreSQL databaze s rozsitenim PostGIS.

Hlavac Vladimir, Ing., Ph.D.

Martin Kiecek

Klasifikace rakoviny kiize pomoci algoritmii strojového uceni

Bakalafska prace popisuje problematiku rakoviny ktize v dnesni spole¢nosti a snazi se o rozsifeni
snadné moznosti prevence do Sir$i spolecnosti za vyuziti klasifikace pomoci neuronovych siti. Prace
popisuje aktualni informace o rakoviné kiize a shrnuje dosavadni aspéchy v klasifikaci rakoviny ktize.
Dale prace obsahuje zakladni informace o strojovém uceni, tedy jeho historii, metody uceni a druhy
algoritmi s detailnim zamétenim na neuronové sité. Prakticka ¢ést prace obsahuje vytvofeni,



natrénovani a otestovani prediktivniho modelu neuronové sité v jazyce Python. Pro vytvoieny model
je vytvorena webova aplikace v jazyce Python s implementovanym modelem neuronové sité. Aplikace
je schopna predikovat procentudlni shodu se sedmi kategoriemi koznich 1ézi z vlastné potizené
fotografie.

Cejnek Matous, Ing., Ph.D.

Marek Vicek

Automatizované pracovisté pro svairovani

Automatizace svafovani vyroby je jednim z klicovych kroki ke zvySeni produktivity a optimalizaci
vyroby. Cilem prace je navrhnout idealni robotizované svatovaci pracovisté pro vyrobu malych a
sttedné velkych sérii, u kterych preferujeme univerzalnost pracovisté nad jeho efektivitou. Bakalarska
prace obsahuje kompletni navrh robotizovaného svafovaciho pracovisté. Dulezité je nejprve zjistit, zda
se pro zadané svaience robotizace svarovani vilbec hodi. Nasledné vytvofime navrhy pracoviste, které
musi vyhovovat bezpeCnostnim normam, a zaroven musi byt schopné svafit dané vyrobky. V dalsi
¢asti porovname jednotliva pracovisté z pohledu univerzalnosti, ceny, efektivity, velikosti a také
bezpecnosti. Na zavér prace se lehce seznamime s programovanim robotizovanych svafovacich
pracovist’.

Novdk Zdenék, Ing., Ph.D.

Jiri Kasal

Robot pro Cisténi okapi

Bakalafska prace se zabyva navrhem robota pro €isténi okapti. Samotna prace je rozdélena do dvou
casti. ReSerSni ¢ast se zabyva existujicimi roboty pro ¢isténi potrubi a popisem vyuzitelnosti
jednotlivych druht podvozka v okapnim systému. Druha ¢ast prace se zabyva samotnym navrhem
konceptu robota. Nejprve jsou specifikovany pozadavky a podminky, které musi finalni vyrobek
splnovat a nasledné na zaklad¢ téchto specifikaci a poznatkl z prvni reSersni ¢asti byl navrzen,
vyroben a otestovan fungujici prototyp.

Novdk Zdenék, Ing., Ph.D.

Jan Lorenc

Rozpoznavani obrazu v okoli robotické ruky pro tcely lokalizace hledaného piredmétu
Tématem bakalarské prace je vyuziti strojového vidéni k ovladani pohybi robotické ruky BCN3D
Moveo. Teoreticka ¢ast mapuje dostupné metody detekce objekti a jejich trasovani. V ramei praktické
casti je v jazyce Python vytvoren program, s jehoZ pomoci jsou objekty rozpoznany, rozliSeny a
sledovany, jsou urceny jejich soutfadnice pro ticely automatického uchopeni a pomoci PyQt5 je
vytvoreno grafické prostedi k ovladani novych funkcionalit. Po dokonceni je systém otestovan a je
zhodnoceno jeho vyuziti.

Novdk Zdenék, Ing., Ph.D.



Lukas Blaha

Segway

Cilem této bakalarské prace je navrh a sestaveni modelu segwaye, ktery bude sam balancovat pomoci
PID regulatoru. Uvod prace je zaméfen na ziskavani informaci o podobnych zatizeni a vybér
optimalnich komponent. Nasleduje prvotni navrh daného zatizeni, popis jednotlivych komponent a
jejich zapojeni. Je zde také popis PID regulatoru. Poté je popsana prakticka ¢ést a postup prace, kde
jsou vypsané problémy, které vznikly pfi vytvareni tohoto modelu, a program, ktery tento model fidi.
Na konci je experimentalné ovérena funkénost tohoto zatizeni.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Martin Hasal

Detekce volného prostoru pomoci hloubkovych map

Prace je zaméfena na navrh a realizaci programu, pro snimani prostoru a detekci ploch pomoci
hloubkovych map. Je provedena reSerSe dostupnych senzord pro snimani hloubkovych map a byla
provedena reserSe algoritmi pro zpracovani hloubkovych map. Je navrzen algoritmus pro snimani
hloubkovych map ve formé point cloudt a detekci ploch pomoci metody RANSAC. Tento algoritmus
je realizovan v jazyce Python. Realizovany algoritmus je vyzkouSen na kamerach Kinect V1 a
RealSense D455.

Oswald Cyril, Ing., Ph.D.

Jan Benda

Realizace mechaniky, elektroniky a iizeni modelu vznasedla

Tato bakalatska prace se zabyva navrhem a realizaci mechaniky, elektroniky a fizeni modelu
vznasedla. Pribeh této realizace zacina prvotni resersi, pii které je nutné zjistit, jak takovy model
vznasedla vypada, a jakym zpiisobem je nutné se rozhodnout pfi tvorbé celkové mechaniky modelu. V
resersi je také dilezité projit vice moznosti realizace mechaniky modelu vznasedla a ve vSech se z
¢asti inspirovat pro navrzeni vlastniho modelu.

Déle je nutné model navrhnout a nechat jeho jednotlivé ¢asti vytisknout na 3D tiskarnég, vybrat
prislusnou elektroniku a zakoupit dily, které neni nutné samostatné vyrabét.

Po vyteseni téchto vSech dulezitych nalezitosti pfichazi na fadu prakticka cast, ktera se tyka
samostatné montaze a zapojeni elektroniky. V pribéhu zapojovani elektroniky také probiha vymysleni
prislusného zpiisobu fizeni. Rizeni je vytvatreno pomoci mini pocitate Arduino mega a jeho propojeni
s ptislusnou elektronikou (2 motory, 1 servo motor, Bluetooth modul). Je potieba napsat spravny
program pro ovladani téchto vSech elektronickych komponent, aby se vznasedlo bylo schopno dostat
do pohybu.

Vysledkem mé prace je test (experiment), kdy je vznasedlo uvedeno do pohybu a je métena jeho
rychlost. Déle je testovana jizda po riznych typech povrchii a schopnost ménit smér presné podle
potieb fidice.



Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Vit Bartes

MES systémy

Tato bakalatska prace je zaméfena na seznameni ¢tenaie s MES (Manufacturing execution system)
systémy, jejich podstatou, historii a mistem v hierarchie informacnich systémi ve vyrobnim podniku.
Zaroven v ni je zahrnuta prakticka demonstrace funkci MES a byly vytvotfeny vyukové ulohy pro
studenty v didaktickém vyrobnim systému CP factory a v pfipojeném systému MES4. Prace se
zaméfuje také na komunikaci mezi fidicimi systémy, respektive fidicim systémem (napt. PLC) a
nadfazenym MES a to véetné zabezpeceni komunikace Sifrovanim.

Jura Jakub, Ing. Mgr., Ph.D.

Karel Riedl

Alternativni metoda snimani dechového vzorce pro ucely diagnostiky aktualniho
kognitivniho stavu operatora

Tato bakalafska prace se zabyva pouzitim vlhkoméru za ucelem méfeni dechového vzorce. V
teoretické ¢asti je popsana fyziologie dychani a bézné pouzivané metody pro méieni dechové
frekvence. V praktické Casti je vyuzit snimac relativni vzdusné vlhkosti pro odhad dechového vzorce.
Signal tohoto snimace je porovndn se signalem hrudniho pasu, ktery je pfimo na sniméani dechové
frekvence uréeny. V této praci je popsan postup tvorby programu pro vyhodnoceni dechového vzorce
napsany v Pythonu 3.0. Program je vytvoren v prostiedi JupyterLab

Jura Jakub, Ing. Mgr., Ph.D.

Tomas Ira

Laboratorni zafizeni pro testovani tlumeni kmitani zavazi zménou délky zavésu
Cilem této bakalaf'ské prace je predstavit algoritmy pro tlumeni kmitani zavazi

zménou délky zavésu kyvadla a vytvofit fyzikalni model pro popis laboratorniho zafizeni.
Prace dale obsahuje simulacni ovétreni algoritmt na dané dynamické soustave,
navrh laboratorniho zafizeni pro ovéteni funk¢nosti algoritmil a nasledné zhodnoceni

vysledki.

Busek Jaroslav, Ing., Ph.D.

Kirill Rassudikhin

Simulator vyrobniho zaiizeni zaloZeny na RPi+UniPi

Cilem této bakalafské prace je vyvoj hardwarového simulatoru automatizacnich komponent (na
zpusob digitalniho dvojcete vyrobniho zafizeni) za t¢elem usnadnéni vyvoje fidiciho programu v
PLC. Simulator v soucasné verzi modeluje chovani linearniho pneumatického pohonu s bistabilmnim
a monostabilnim rozvadécem. Simulator je hardwarové postaven na Raspberry Pi B+ v1.2 a UniPiv



1.1. Softwarovée bylo otestovano nékolik verzi. Prvni verze obsahovala jenom program simulatoru.
Druha verze také obsahovala vizualizaci. Tieti verze obsahovala vizualizaci a graf prub&hu simulace.
Teoreticka ¢ast této bakalarské prace popisuje redlné systémy jako objekt simulace. Tyto systémy
zatim budou pievedené do modelu simulatoru vyrobniho zatizeni. Takze teoreticka cast popisuje
hadware pouzity pro simulaci: Raspberry Pi B+ v1.2 a UniPi v.1.1, popisuje hardware pro testovani
(PLC) a metody komunikace mezi témito zatizeni. Prakticka ¢ast bakalarky popisuje fyzické zapojeni
mezi jednotlivymi hardware zafizeni (elektronicka schémata), programy pro PLC, vytvoieny pro
testovani. Ale vétsi Cast je vénovana procesu vyvijeni simulatoru, popisuje vyvijeni na tfech raznych
platformach (Python, Node Red, Mervis), pouzité moduly a metody, vysledné programy, zdrojové
kédy a jednotlivé platformy.

Jura Jakub, Ing. Mgr., Ph.D.

Patrik Zach

Uzivatelské rozhrani pro polohovani robotické ruky BCN3D MOVEO
Bakalatska prace se zabyva rozpohybovanim robotické ruky BCN3D Moveo a navrhem

grafického rozhrani. V teoretické casti jsou predstaveny zakladni komponenty pro
sestaveni robotické ruky a moznosti pro vytvoreni grafického rozhrani. V ¢asti praktické
je popsano vytvoreni grafického rozhrani pomoci knihovny PyQt5. Je zde také uvedena
Denavit-Hartenbergova iimluva pro vypocet piimé kinematiky. V dals$i ¢asti prace je
vysvétlena inverzni kinematika manipulatoru. Vypocet pfimé a inverzni kinematiky je poté

implementovan v programovacim jazyku Python.

Novdk Zdenék, Ing., Ph.D.

Ondrej Velinsky

Méreni vySky hladiny v lahvich pomoci termokamery

Cilem této bakalaiské prace je navrh a ovétreni vhodné metody pro uréovani vysky hladiny uvnitf
lahve pomoci termokamery s tepelnym senzorem. Tato metoda by mohla byt vyuzita pro piesné
meéfteni hladiny v riznych typech lahvi a obalti na stacecich linkach v potravinarském a
zpracovatelském primyslu. Na tvod je shrnuta fyzikalni teorie nezbytna pro porozumeéni termografii a
ve strucnosti jsou popsany zaklady termografického méfeni. Naplni praktické casti prace je
vyzkousSeni riznych pfistupl k danému problému a tvorba programu, ktery bude automaticky
detekovat hladinu na zdznamu z termokamery. Vytvofeny program je potom otestovan na vybranych
lahvich. V zavéru jsou popsana mozna vylepSeni a Gpravy pro vyuZiti systému v praxi.

Hofreiter Milan, prof. Ing., CSc.

Simon Kalombo

Konstrukce a rizeni klimatické komory

Bakalaiska prace je zaméfena na navrh a zhotoveni prototypu klimatické komory pro laboratorni
vyuziti. V ivodni ¢asti se vénuje popisu vSech klicovych soucasti uzivanych v klimatickych
komorach, a to zejména senzortim pro meteni teploty a relativni vlhkosti a poté naslednému tizeni



téchto fyzikalnich veli¢in. Z pohledu konstrukce klimatické komory se tato ¢ast vénuje také
vlastnostem izolacnich materiald a jejich vhodnosti pro stavbu izola¢niho bloku.

Druhou ¢asti této bakalatské prace je Cast prakticka, kterd se vénuje samotnému navrhu, konstrukci,
naprogramovani a experimentalnimu ovéfeni prototypu klimatické komory pro laboratorni vyuziti.

Po zkonstruovani byl prototyp klimatické komory experimentalné testovan. Z vysledkt prvnich
méteni byl naprogramovan fidici algoritmus, ktery pouziva pro fizeni teploty PID regulator a relativni
vlhkost je Fizena zptiisobem ON/OFF. Ridici algoritmus byl nasledné opét testovan, kdy dochézelo k
jeho odladéni, az do doby, kdy kazdé dalsi provedené méteni vykazovalo stabilni vysledky.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Stépan Pribyl

Reserse algoritmi detekce pirekazky robota vyhodnocenim obrazu z kamery

Ve své bakalaiské praci jsem se zaméfil na vyzkum a implementaci algoritma zpracovani obrazu. Pro
realizaci zvolené metody zpracovani obrazu jsem pouzil

open-source algoritmy z knihovny OpenCV pro Python. Vybrané algoritmy jsou v praci popsany a
nasledné aplikovany na cenové orientovaném stereoskopickém systému. Vysledny skript ma potom
byt soucasti fidiciho systému humanoidniho robota a jeho vystup pouzit jako fidici signal pro pohon
tak, aby fizeny robot pii svém pohybu dokazal vhodné reagovat na polohu ptekazek v bezprostiednim
okoli. Ve své praci jsem se zaméfil na vhodny pfistup vyhodnoceni vstupnich dat a realizaci
vybranych algoritmi pro detekci prostiedi.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Jonas Cikhart

Inovace laboratorniho modelu Soustava tfi nadob

Cilem této prace je popsat soucasny stav laboratorniho modelu Soustava tfi nadob. Seznamit Ctenare
se softwarovym feSenim tohoto modelu, respektive jeho trech ¢asti, a to jak na trovni fidiciho PLC v
softwaru REX Controls, tak na strané vizualiza¢ni v softwaru MATLAB Simulink. Mezi dil¢i cile
patfilo i mé seznameni s pouzivanym softwarem. Dale pak navrhnout vlastni uzivatelské prostiedi
urcené pro studenty pracujici na modelu, pouzitelné pro ovladani jednotlivych uloh. Nakonec se
zamyslet a navrhnout pouziti vrtulkového pritokoméru v modelu a v pfipadé moznosti tento navrh i
realizovat.

Trnka Pavel, Ing., Ph.D.

Krystof Bystricky

Klastrovaci metody pro datovou analyzu

V této praci jsou popsany zakladni techniky data miningu. Podrobné je popséna predev§im
klastrova(shlukova) analyza, tedy seskupovani objektd na zaklad¢ jejich podobnosti. Zna¢na cast
teoretické Casti se zabyva predpiipravou a vizualizaci dat. Klastrovaci metody jsou aplikovany pomoci
Python skriptli za pouziti ptislusnych Python modult pro data mining. Analyzovana datova sada je
soubor dat z méteni vibraci kompozitovych trubek. V praktické ¢asti tyto data nejdfive transformuji na



frekvencéni charakteristiky-kazdé trubce nalezi jedna frekvenéni charakteristika. Tyto data jsou poté
predzpracovany a klastrovany za Gcelem rozttidéni trubek do 4 skupin podle struktury kompozitu ze
kterého je trubka vyrobena.

Jura Jakub, Ing. Mgr., Ph.D.

Josef Cech

Ultrazvukova levitace

Cilem této bakalarské prace je navrh a sestaveni laboratorni ulohy demonstrujici ultrazvukovou
levitaci doplnény o teoreticky vyklad dané problematiky. Obsahem prace je predevsim volba vhodné
metody, elektronickych soucastek, konstrukce zafizeni, experimentalni ovéteni a popis celkového
postupu. Jako vhodna metoda pro experimentalni zafizeni byla zvolena metoda na zakladé¢ stojatého
vinéni. Toho je dosazeno mezi dvéma poli vysilact o frekvenci 40 kHz. Dil¢im tkolem bylo také
naprogramovani fizeni vysky levitovaného télesa. Pro pohyb s télesy bylo planovano naprogramovani
fizeni faze jednotlivych vysila¢t, av§ak z divodu omezeni pouzitym mikropoc¢ita¢em Arduino Mega
2560 byla fizena faze celé jedné soustavy vysilacl. Zvoleny mikropocita¢ neumoziiuje nastavovani
faze vystupnich signald, proto bylo navrzeno alternativni feSeni spocivajici na paralelnim zapojeni
vystupd a jejich postupném spinani a vypinani. Timto zptisobem byl demonstrovan pohyb
polystyrenovych kulicek ve svislém sméru. V pritbéhu prace byly dale feSeny vzniklé problémy, jako
napiiklad prehiivani soustav vysila¢i od odporti napajenych na spole¢ném tisténém obvodu. Vyfeseno
to bylo pfidanim ventilatorti pro jejich chlazeni.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Pavel Blazek

Jak pracuje Maglev

Prace se zabyva systémem Maglev, zejména principem fungovani jednotlivych konstrukénich typa
této technologie a zakladni problematikou elektromagnetismu. Dale popisuje vyrobu jednoduchého
prototypu a posléze finalniho laboratorniho modelu Maglev s ptislusnym hardwarem a softwarem.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Sami Jradi

Navrh senzort a ak¢nich ¢lenti zmenseného modelu autonomniho vozidla

Prace se zabyva vybérem senzort a akénich ¢lenti pro model autonomniho vozidla. Senzory jsou
namontované na 3D tisténych dilech. Model vozidla je fizeny deskou Arduino, ktera signaly ze
senzorl zpracovava a ovlada fizeni motoru ptednich kol. Jako senzory byl vybran Lidar a
ultrazvukové senzory. Je ukdzan autonomné prijezd bludistém.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.



Tomas Bat'ka

Domaci automatizace s vyuzitim Raspberry Pi a OpenSource produktii na bazi protokolu
MQTT

Cilem této prace je navrhnout strukturu datové komunikace fidiciho softwaru chytrého domu s
vyuzitim Open-Source produktil vyuzivajici pro prenos dat protokol MQTT. V préci je nejdiive
detailné popsany protokol MQTT. Nasleduje reserSe Open-Source jednodeskovych pocitact a
automatizacniho softwaru pro chytré domy. Hlavnim bodem je pak vypracovani schématického
navrhu datové strukturu s vyuzitim vybranych reserSovanych produktti. Tento model je poté
zprovoznén a komunikace je otestovana zapojenim senzorit a WiFi spinac¢l. V posledni ¢ésti jsou
popsany moznosti vizualizace odesilanych dat.

Jura Jakub, Ing. Mgr., Ph.D.

Jiri Prochazka

Optimalizace silovych poméra v procesu valcovani za tepla

Prace se zabyva adaptaci a predikci silovych pomeru v procesu valcovani za tepla za icelem
optimalizace vypoctu pruchodovych planu, nastaveni valcovaci mezery a dosaZeni cilené tloustky
materialu. Je zminena zakladni problematika valcovaciho procesu, metodika vypoctu pruchodovych
planu a technického mereni sledovanych velicin. Je navrzen a implementovan algoritmus kratkodobé
adaptace pruchodového planu a zminen zakladni navrh neuronové site, pouzity pro dlouhodobou
predikci sledovanych velicin. Na zaver jsou na navrzeny nastroje pro vizualizaci a sledovani
valcovaciho procesu.

Vyhlidal Tomads, prof. Ing., Ph.D.

Ondrej Bimka

Mobilni aplikace pro vyhledavani uceben
Predmétem bakalarské prace "Mobilni aplikace pro vyhledavani uceben" je vytvotit aplikaci pro
vyhledani uceben, popsat jeji fungovani a program ve kterém byla vytvotena.

Hlavac Vladimir, Ing., Ph.D.

Jan Slaby

Monitoring skartu vyrobniho a baliciho stroje ve firmé Philip Morris International

Tato bakalaiska prace se zabyva tématem skartu na vyrobni lince ve spole¢nosti Philip Morris. V
teoretické Casti je popsana vybrana vyrobni linka, a to se zaméfenim na skart. Nasleduje teoreticky
uvod do tématu rela¢nich a NoSQL databazi. Prakticka Cast prace je pak vénovana vybéru tlozisté dat
skartu, a to vhodngjsiho, nez je ve spole¢nosti aktualné vyuzivano. Poté je ovéfena spravnost zapisu
dat do databaze. V zavéru praktické ¢asti jsou vytvoreny dotazy do databaze a monitorovaci nastroj.
Cilem prace je poskytnout skrze monitorovaci nastroj validni informace vedoucim pracovnikim, ktefi
na né budou v co nejkrat§im mozném case schopni vhodné zareagovat. Prace je ivodni ¢asti
rozsahlej$iho projektu, ktery bude v ptipadé kladnych vysledkl dale realizovan prostifednictvim
roz$ifeni nastroje na dalsi vyrobni linky.



Vrdna Stanislav, Ing., Ph.D.

Dusan Richtar

Reléové rizeni tepelnych soustav s nesymetrickou dynamikou

Obsah této prace je zaméten na vytvoreni inteligentniho, univerzalniho dvoupolohového regulatoru,
ktery by byl schopen regulace soustav s nesymetrickou dynamikou s minimélnim zaddvanim
vstupnich parametrti uzivatelem. Moznost aplikaci takto vytvoreného regulatoru je vice. V této praci
je vyuziti zaméteno na tepelnou techniku budov, kde mé za ukol zmenseni prekmitt teploty nad
dovolenou hranici. Timto dochazi k zmenseni nakladd na vytapéni. Pro vytvoreni algoritmu byl pouzit
vypocetni program MATLAB/Simulink. Nasledn¢ byl algoritmus otestovan na teoretickém modelu
soustavy a na realné laboratorni tloze.

Hofreiter Milan, prof. Ing., CSc.

Matéj Myslivecek

Koncep¢ni navrh praskové 3D tiskarny

V teoretické Casti prace analyzuji funkci a konstrukei priimyslové 3D SLS tiskarny. Podrobnéji jsou
popsany funkce dil¢ich komponentl. Srovnavam dva odlisné piistupy ke konstrukei stroji a na
zéklade¢ jednoho z nich navrhuji mozné uspotadani pro stavbu tiskarny svépomoci. Na zakladé
cenového hlediska je sestaven zkraceny seznam potiebnych soucasti, jejich ceny a parametrd a toho,
kde je potidit. Prace se dale zabyva vlastnostmi materialti vhodnych k SLS tisku a bezpecnosti pti
stavbé a provozu. Experimentalni ¢ast se vénuje zkusebnimu speceni vzorki PA12 a jejich analyze.

Novdk Zdenék, Ing., Ph.D.

Patrik Dolezal

3D tiskarna - koncep¢ni navrh - fotopolymer

Cilem této bakalarské prace je sestavit funkéni konstrukci DLP 3D tiskarny.

Prace nejprve vysvétluje pojem 3D tisk, struéné popisuje jeho historii, naznacuje vyvojoveé trendy a
seznamuje s technologiemi, které se v tomto zptisobu vyroby momentalné nejvice pouzivaji.
Nasledujici ¢asti jsou jiz vénovany pouze technologii DLP tisku.

Zacina vysvétlenim obecného principu této technologie, ukazuje jednotlivé provedeni tiskaren tohoto
typu, popisuje proces tisku a uvadi nezbytné pozadavky na kli¢ové komponenty tiskaren.

Nasledné¢ se prace zabyva navrzenim jednotlivych komponent pro stavbu vlastni DLP 3D tiskarny, za
vyuziti poznatkli z pfedchozim kapitol této prace a sestaveni pocitacového modelu tiskarny.

Dale je popséna vyroba nékterych dilct, samotné sestaveni konstrukce, véetn€ vyteseni problémil,
které pfi této ¢innosti vznikly, zapojeni elektrického obvodu, ktery slouzi k uvedeni tiskarny do
pohybu, a nakonec nastaveni toho pohybu za pouziti vhodn¢ vybraného a nastaveného firmwaru a
softwaru.

Vysledkem této prace je konstrukce tiskarny, ktera splituje vSechny nezbytné podminky pro proces
tisku.



Na zéklad¢ zjisténych udaji jsme zjistili, Ze je mozné tiskarnu tohoto typu sestavit v domacich
podminkach a tato prace mize slouzit jako navod k tomuto ucelu.
Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Jan Soukal

Cvicebni zdravotnicka pomiicka

Tato préace fesi navrh rehabilitacni pomicky pro lidi s roztrousenou skler6zou a navrhuje pocitacové
prostiedi pro rehabilitacni pracovniky. Jedna se o svinovaci koncept pomticky. Jeho vnitini program
1ze individudlné nastavit pomoci souboru s parametry na vlozené SD karte.

Némcovd Sdrka, Ing. Bc., Ph.D.

Jan Janovsky

Koncep¢ni navrh laserového snimace vzdalenosti s webovou kamerou pro detekci
prrekazek v draze robota

Bakalatska prace "Koncepéni navrh laserového snimacée vzdalenosti s webovou kamerou pro detekci
prekazek v draze robota" je rozdélena na dve hlavni ¢asti.

Prvni cast je vénovana resersi méficich metod vzdalenosti pouzivanych v souc¢asné dobé a mefica
vzdalenosti. Jsou pfedstaveny tfi rizné typy snimaci, konkrétné ultrazvukoveé, optické laserové a
radary. Pro kazdou metodu jsou popsany fyzikalni zéklady a principy métfeni, vyhody a nevyhody a
aplikace a pouziti. Na konci predstaveni kazdé metody je vybran a ukazan jeden priklad primyslového
pristroje. Posledni ¢4st teoretické Casti patii porovnani vSech typi senzort.

V praktické ¢asti je popsan pritbéh navrhu laserového snimace vzdalenosti s webovou kamerou.
Nejdiive prace klade diiraz na vybér principu méteni, ktery bude nejlépe plnit zadani. Poté jsou
vypsany vSechny potiebné komponenty k realizaci méfeni s jejich dilezitymi informacemi a je
vymodelovan prvni navrh sestaveni. Déle je popsan postup psani programu k fizeni pfistroje predtim,
nez do n¢j budou implementovany dvé riizné metody vypoctu vzdalenosti a bude proveden
experiment. Prace pokracuje vybérem vhodné metody vypoctu na zakladé vysledkti experimentu.
Snahou je poté vybranou metodu co nejvice zptesnit. Posledni ¢ast je vénovana piedstaveni

Ve v

kone¢nému koncepcnimu navrhu laserového métice vzdalenosti.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Jakub Vanék

Navrh humanoidni ruky robota

Tato bakalatfska prace popisuje postup konstrukce horni koncetiny pro humanoidniho robota vytisténé
pomoci 3D tiskarny. Bakalatska prace v uvodu piedstavuje prehled jiz existujicich konstrukénich
feSeni projekti Shadow Dexterous Hand a InMoov. Nasleduje popis vlastni konstrukce v programu
Autodesk Inventor Professional 2018. Konstrukce navazuje na predchézejici bakalarkou praci, ktera se
zabyvala konstrukei dlané a prstt. Za¢ina od upravy puvodni dlané a pokracuje konstrukci zapéstniho
kloubu, pfedlokti, loketniho kloubu a konéi pazi pod ramenem. V dalsi ¢asti se vénuje fyzické
realizaci sestavy. Zavérem se vénuje zapojeni fidiciho mikropocitace Arduino a funkéni otestovani
konstrukéniho feSeni.



Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Timur Uzakov

Navrh humanoidni ruky robota

Navrh robotické ruky je konceptualizaci zapésti a loketnich kloubt, predlokti a horni ¢asti ramen s
moznosti ramenniho kloubu. V této bakalarské praci je demonstrovan vyvoj ru¢niho designu, od
nakreslenych navrhii az po kompletni digitalni shroméazdéni, stejné jako problémy, které se objevily
pfi realizaci myslenek. Kromé toho je testovaci algoritmus zapsan pro ovladani kazdého servomotoru
a tedy kazdého pohybu ruky. Nakonec jsou vyvozeny zavéry a jsou uvedeny navrhy pro budouci
VyVoj.

Novdk Martin, doc. Ing., Ph.D.

Michal Kuchar

Navrh aplikace s implementaci algoritmu kalibrace MEMS magnetometru

Bakalatska prace se zabyva magnetickym polem Zemé a jeho vyuzitim pro navigaci. Jsou rozebrany
metody meéteni magnetického pole a problematika kalibrace namétenych dat z MEMS magnetomeru
zatizenych polem magneticky mekkych materiald i polem magneticky tvrdych materialti. Prvni
rozebranou metodou je feSeni nelinearni metody nejmensich étverct pomoci Levenberg-Marquardtova
algoritmu a nasleduje metoda zjednodusena. Vysledny algoritmus je implementovan do uzivatelského
prostiedi.

Busek Jaroslav, Ing., Ph.D.

Adam Peichl

Identifikace fuzzy modelu

Prace se zabyva lehkym tivodem do problematiky fuzzy mnozin a fuzzy logiky s navaznosti na fizeni
systémi pomoci metody Look-up table a metody nejmensich ¢tverct. Dale implementaci téchto
identifika¢nich algoritmti do programovaciho jazyka Python a samoziejme jejich ovéfenim na vhodné
soustave.

Vrba Jan, Ing.

Alzbéta Hornychova

Odhad parametri anisochronniho modelu ze zadanych bodu frekven¢ni charakteristiky
Anisochronni model popisuje systémy s dopravnim zpozdénim nejen na vstupnim signalu, ale i ve
zpétné vazbe. Popisovanou soustavu v modelu charakterizuji ¢tyfi ¢asové konstanty Tu, T1, T2 a Ty a
staticka citlivost K vystupu y na vstupu u. Tyto parametry by méelo byt mozno urcit pomoci vhodné
numerické metody ze tfi bodi Nyquistovy frekven¢ni charakteristiky. Za ptedpokladu, Ze zname body
G(w0), G(jw1l), GGw2) a w0=0 pak z G(jw0) se piimo ur¢i K a pomoci numerické metody z G(jw1),
G(jw2) Casové konstanty. Pro tento i¢el byly odzkouseny nasledujici metody: Newton-Raphsonova
metoda, Broydenova metoda a metoda prosté iterace. Metody byly aplikovany prostfednictvim skripth
v programu MATLAB na simula¢ni i experimentalni data.



Konvergence Newton-Raphsonovy metody je zavisla na vhodné pocatecni volbé hledanych
proménnych. Pti pfidani podminek, které udrzuji vypoctené hodnoty v pfedem urcéenych mezich,
konverguje metoda k zadanym feSenim. Dalsi jeji vyhodou je moznost postaveni podminky
konvergence ptesné dle fesen¢ho problému.

Broydenova metoda ma oproti Newton-Raphsonové metodé vyhodu v nahrazeni Jacobiho matice
takzvanou aproximativni matici. Tim je zamezeno vzniku problému pfi vytvafeni inverzni matice z
matice Jacobiho, kterd mtize byt singularni. Pfi vhodné volbé rovnic vSak tato nahrada neni nutna.
Podminka konvergence neni vazana na feSeny problém.

Pti feseni nelinearni soustavy rovnic prostou iteracni metodou je problematickym sestaveni vlastnich
rovnic, které jsou pro kazdy systém jiné. Také vzhledem ke své Casové narocnosti se metoda ukézala
nepfili§ vhodnou.

Z vySe uvedenych metod se nejvhodnéjsi ukdzala Newton-Raphsonova metoda, kterd k zddanym
vysledkiim konvergovala ve vétSing ptipadl nejpiesnéji a pii nejmensim poctu iteraci.

Hofreiter Milan, prof. Ing., CSc.

Matéj Kure

Webova vizualizace Glohy Auticko na naklonéné roviné

Cilem této prace je vytvorit webovou vizualizaci pro vzdalené ovladani laboratorni ulohy. Vizualizace
je postavend na technologiich ozna¢ovanych souhrnné jako HTMLS a JavaScriptové knihovné
RexHMI tidiciho systému REX. Je plné responzivni a umoziuje ovladani vice uzivateli soucasng.
Vizualizace ma ¢eskou a anglickou variantu a je snadno rozsititelna pro dalsi jazykové mutace.
Vysledkem prace je funkéni vizualizace, ktera je pfipravena pro nasazeni do virtualni laboratote vlab

(http://www.vlab.fs.cvut.cz/).

Vrdna Stanislav, Ing., Ph.D.



