doc. Ing. Martin Novak, Ph.D.

Humanoidni robot - ramena
Cilem prace je navrhnout 3D tisténd ramena pro humatoidniho robota vcetné fizeni

1) Navrhnéte mechniku ramen pro humanoidiho robota - dily 3D tisténé

2) Vyberte vhodné akéni ¢leny (serva) a zabudujte je. Pocet stupnl volnosti by mél ptiblizné
odpovidat ¢lovéku

3) Zatizeni sestavte a ptipravte jednoduchy demonstacni program pro predvédeni funkénosti

Quadrokoptéra -rozpoznavani obrazu pro sbirani tresni

Cilem je navrhnout HW a SW feSeni pro rozpoznavani obrazu z kamery pro detekci tfesni z
qguadrokoptéry. Vystupem algoritmu budou Udaje pro manipulaci ramene pro sbirdni, které bude
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Ukoly:

1) vybér vhodného HW a SW pro umisténi na quadrokoptéru

2) naprogramovani algoritmu pro rozpoznavani, vystup bude predavéan dale
3) experimentalni ovéreni

Voice coil motor

1) Provedte resersi o konstrukci Voice coil motoru
2) Navrhnéte a realizujte Voice coil motor pro linedrni posun pistu
3) Experimentdlné otestujte a prokazte funkénost

Teplotni pole v jimkach snimacii teploty

Cilem je prokdazat nebo vyvratit empirickou poucku, Ze snimac teploty ma byt nainstalovany do
hloubky minimalné 10 x primér jimky.

1) Popiste provedeni kontaktnich snimacl teploty pro instalaci v jimce, véetné rozmérd, material( a
jejich vlastnosti

2) Provedte simulace metodou konecnych prvki teplotniho pole v jimkach (pro rizné varianty
snimaca)

3) Simulaci porovnejte s mérenim rozloZeni teploty

4) Potvrdte nebo vyvrate Gvodni pfedpoklad o minimalni délce jimky

Ing. Mgr. Jakub Jura, Ph.D.

Testovani webovych stranek metodou Eye Trackingu (trasovani o¢nich
pohybii)

1. Seznamte se se systémem pro identifikace aktualné sledovaného mista obrazovky (tzv. trasovani
ocnich pohybU Eye Tracking).



2. Provedte resers$i HW moznosti jednotlivych Eye Trackert
3. Provedte resersi moznosti analyzy dat o ocnich pohybech
4. Seznamte se s neurofyziologickymi zaklady vidéni

5. Vytvorte test pro hodnoceni webovych stranek.

Vyuziti méreni elektrodermalni aktivity v technickych systémech

Elektro-dermalni aktivita je souhrnné oznaceni pro rizné elektrické fenomény kilze.

Reprezentuje pfedevsim aktivaci autonomniho nervstva a mam tésny vztah k psychickému prozivani
(vyuziva se napfriklad v tzv. detektoru Izi).

1) provedte resersi elektrickych fenoménui klze

2) provedte resersi technickych reseni EDA

3) sestavte vlastni feSeni (vzeslé z reSerse - napt. na bazi Lablack, Arduino nebo Raspberry Pi).

Metodika navrhu rozhrani ¢lovék / stroj (HMI)

Nejméné spolehlivym prvkem technickych systému je obvykle lidska obsluha. Navrh vhodného
rozhrani ¢lovék/stroj (Human machine interafce - HMI) proto muze zvysit spolehlivost technickych
systému pravé v tom nejcitlivéjsim misté. Cilem prace je najit voditka pro navrh HMI kognitivné
ergonomického.

1. Provést resersi zplsobl navrhu HMI

2. Definovat klicové pojmy pouzivané v oblasti HMI

3. Shrnout principy uzitecné pro navrh HMI

4. Navrhnout mozZnosti testovani navrzeného HMI

5. Vytvofit jednoduchou vizualizaci ve SCADA / HMI Reliance a pilotné ji otestovat vybranou
metodou

Vyuzitelnost konceptu Holonickych vyrobnich systémi (HMS) pro Industry
4.0

Holonicky vyrobni systém (Holonic Manufacturing Systém HMS, Holonic Factory) je koncept
vyrobniho systému, zaloZeny na vysokém stupni distribuovanosti fizeni v redlném case pfi dosazeni
primyslové spolehlivosti a bezpecnosti. Jako takovy naleZi do kategorie inteligentni fizeni vyroby.
Svym principem skladani holond (zakladnich organizacnich jednotek) nizsi irovné do holonu vyssich
urovni atd.atd. umozZiuje efektivné popsat a fidit sloZity celek tzv. od Zeleza aZ po toky dat.

Ukoly:

1) Provést resersi védeckych ¢lankd na téma Holonické vyrobni systémy.

2) Seznamit se s standardem pro distribuovanou priimyslovou automatizaci IEC 61499.

3) Seznamit se pojmem Industry 4 .0.

4) Zhodnotit moznosti vyuziti principt HMS a IEC 61499 pro Industry 4 .0.



doc. Ing. Jan Hosek, Ph.D.

Konstrukce prostorové vacky pro axialni pohyb optickych podsestav

1) Provedte reSerSe moznych zpUsobl posuvu opto-mechanickych soustav podél optické osy s
ohledem na pozadovany rozsah a presnost pohybu.

2) Analyzujte moznosti vymezeni vili v drazkach prostorové vacky a jejich vliv na axidlni a radialni
pozici posouvaného ¢lenu.

3) Provedte konstrukéni navrh vybraného reseni prostorové vacky s ohledem na minimalizaci vali ve
vedeni.
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Navrh pohonu a topologické struktury podvozku optické mérici aparatury
1) Povedte resersi uspofddani podvozku, véetné pohonného Ustroji.

2) Provedte analyzu fiditelnosti vozidla vzhledem k Ackermanové formuli a pfechodovym klotoidam.

3) Navrhnéte usporadani podvozku pro pohyblivou optickou métici aparaturu, véetné ulozeni
pohonu.

MozZnosti upinani cocek v optomechanickych pristrojich
V praci by mély byt zmapovany, popsany a detailnéji rozebrany vsechny zndmé moznosti ulozeni
optickych prvk( (v tomto pripadé ¢ocek) do mechaniky opto-mechanické sestavy.

1) ReSerse principl pevného uloZeni optickych prvkd.

2) Reserse principl vyuZivajici pruzny prvek zajistujici konstantni pritlak optiky nebo eliminujici
extrémni napéti optiky vnéjSimi vlivy.

3) Rozeberte otazku napétového ovlivnéni optickych prvka, jejich srovnani u vsech typl uloZeni a
zavérecné doporuceni nejvhodnéjsiho principu uloZeni optiky.

Ing. Matous Cejnek, Ph.D.

Ovladani laboratorni ilohy pomoci Discord bota

Vytvofte bota v programovacim jazyce Python pro ndstroj Discord. Bot by mél slouZit k ovladani a
sledovani vhodné zvolené laboratorni tlohy.

Modelovani stromi pomoci hloubkové a RGB kamery

Vysledkem prace by mél byt software. Vstup do software by mély byt RGB a hloubkova data z
kamery. Vystup by mél byt 3D model ve standardnim formatu a rozhrani pro kontrolu/vizualizaci
modelu.



Ing. Hlavac Vladimir, Ph.D.

Vizualizace hejnovych algoritmii

Hejnové algoritmy se pouZivaji pro vyhledani feSeni nebo optima funkce ve vicerozmérném prostoru
(4 a vice dimenzi), ve dvourozmérném prostoru lIze pouzit jednodussi feSeni. Pro vyukové Ucely je ale
vhodnéjsi zobrazit chovani hejna (jednotlivych castic) jako trajektorie ve 2D prostoru, s postupnym
(pomalym) vykreslovanim dalSich a dalsich krok{ algoritmu.

Program je ovSem tfeba vytvofit v néjakém programovém prostredi a vyZaduje tedy znalost
programovani (C++, Pascal - zajimavé reseni by bylo s pouzitim interpretovanych jazykd jako
Javascript nebo Python, kde se tato Uloha ale bude pohybovat na mezich moznosti (rychlosti)
pocitace).



