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Sekce S1 - Aplikovana informatika [107/U51]

Odborna komise

Pfedseda:  prof. Ing. Roman Senkeftik, Ph.D. (UTB ve Zling, FAI)
Clenové:  prof. Ing. Petr Dostal, CSc. (VUT v Brné&, FP)
doc. Ing. Petr Dolezel, Ph.D. (Univerzita Pardubice, FEI)
doc. Ing. Miroslav Mahdal, Ph.D. (VSB-TU Ostrava, FS)
Ing. Petr Za&ek, Ph.D. (UTB ve Zlin&, FAI)

Soutézni prace

1 Michal Bojko

2 Jifi Kalina

3 Kristyna Hargasova
Robin Tetour

4 Daniel Stefka

5 David Musil

6 Jakub Ciler

7 Zuzana Schab
Marta Zelasko

8 Dominik Jez

Srovnani chatbotl vyuZzivajici velké jazykové modely
Segmentace a klasifikace leteckych map metodami
hlubokého uceni

Aplikace pro predikci kriminality ve mésté Zlin

Tvorba predikéniho modelu pro predpovéd dopravy
na krizovatkach

Klasifikace ruc¢né psaného textu s vyuZitim
konvolucnich neuronovych siti

Klasifikace asymetrie v obliceji pomoci neuronové sité
Deep Eye - Intelligent Device for Creating Digital
Models of Underwater Topography

Implementace centralizovaného feSeni pro praci
s heterogennimi daty v kybernetické bezpecnosti
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Srovnani chatbotti vyuzivajici velké jazykové modely

Michal Bojko
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Prace se zaméruje na srovnani vystupl chatbotl vyuzivajicich velké jazykové modely, s dlirazem na
jejich schopnost a ucinnost v komunikaci s uZivateli. Prace definuje klicové pojmy, predstavuje
historii a popis vybranych typl chatbott. Nasledné se zaméruje na porovnani téchto chatbotl na
zakladé sady parametrd. Cilem praktické ¢asti je navrh a provedeni experimentu, jehoz Ukolem je
ovérit schopnost chatbotl vytvaret webové stranky na zakladé poskytnutych vstupnich informaci.
Tyto webové stranky jsou nasledné hodnoceny pomoci definovanych kritérii, ktera slouzi k srovnani
kvality odpovédi jednotlivych chatbot(.

Segmentace a klasifikace leteckych map metodami hlubokého uceni
Jiri Kalina
Vysoka Skola polytechnickd Jihlava, Aplikovand informatika

Cilem prace je navrhnout systém pro identifikaci a klasifikaci typU stfech z leteckych snimkd. Ziskané
vysledky |ze vyuzit napriklad pro Ucinnéjsi rozmistovani alternativnich zdroj energie nebo pti ndvrhu
terénnich 3D model(. Navrzeny systém inovativnim zpUsobem resi dvé hlavni ulohy, automatické
pofizeni datové sady a jeji uziti k ucinnému natrénovani zvolenych model(. Na rozdil od
publikovanych studii, predpokladajicich vysokou miru interaktivity ve fazi pfipravy datové sady,
automatizuje prezentovana metoda obrazovou segmentaci s vyuZitim datovych podkladt z Registru
Uzemni identifikace, adres a nemovitosti (RUIAN). Nasledné klasifikaéni modely, zalozené na riznych
paradigmatech hlubokého uceni ukazaly, ze s timto zplsobem extrakce obrazovych vzorl Ize pfi
Ctyfech vystupnich kategoriich stfech (plocha, sedlova, valbova a komplexni) dosahnout prdmérné
presnosti 88 %, coZ je hodnota srovnatelna s nejnovejSimi vyzkumy. Popsané feseni je jiz nyni
prakticky aplikovatelné ve vySe uvedenych typech uloh. Jeho aktudlni vykonnost Ize dale zvysit
napriklad rozsifenim datové sady, optimalizaci hyperparametr( uceni nebo vyvojem vlastnich
klasifikacnich modeld.

Aplikace pro predikci kriminality ve mésté Zlin

Kristyna HargaSova, Robin Tetour
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Tématem projektu je predikce kriminality ve mésté Zlin. Viysledkem projektu je vytvoreni aplikace,
ktera by mohla pomahat méstské policii efektivnéji nasazovat sily a pfedchazet trestné cinnosti.
Aplikace zobrazuje mapy s pravdépodobnosti vyskytu kriminality a navrhuje optimalni trasy pro
hlidky a hlidkova vozidla. Cilem projektu bylo vyvinout prediktivni kvantitativni model kriminality,
ktery predpovida pravdépodobnost vyskytu kriminality v danych lokalitach a ¢asech na zakladé
analyzy historickych dat o trestné Cinnosti. K realizaci projektu bylo nutné shromazdit a zpracovat
rozsahly soubor dat a vytvorit prediktivni model. Ocekava se, Ze projekt povede k vyraznému snizeni
miry kriminality ve Zliné a zvysi bezpecnost a kvalitu Zivota obyvatel. Projekt predikce kriminality ve
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Zliné ma potencial stat se prikladem pro implementaci prediktivnich model( a této aplikace v dalsich
méstech a obcich Ceské republiky a slouZit jako kli¢ovy nastroj v boji proti trestné ¢innosti.

Tvorba predikéniho modelu pro predpovéd dopravy na kfizovatkach

Daniel Stefka

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Silniéni infrastruktura fady mést je v dnedni dobé vybavena detektory, které nabizi Zivy pohled na
stav provozu. Efektivni vyuZiti historickych dat z téchto detektord by mohlo vést k vytvoreni
predikéniho modelu, ktery bude nabizet presnou a responzivni predpovéd budouciho provozu.
Takovy model by umoznil reagovat na problémy dfive, nez nastanou, a s jeho pomoci by bylo mozné
zmirnit zavaznost predpovidanych kolon nebo jim zabranit Uplné. Cilem prace je takovy model
vytvorit pro fadu kfizovatek ve mésté Hradec Kralové. Prace se zabyva zpracovanim a cisténim
historickych dat z vybranych kfiZzovatek, analyzou téchto dat za Ucelem ziskani prehledu o problému,
a naslednym trénovanim nékolika rdznych predikénich modelll. Tyto modely jsou nakonec mezi
sebou porovnany (jak statisticky, tak vizualné) podle jejich schopnosti predpovidat budouci provoz
10, 30 a 60 minut dopredu.

Klasifikace rucné psaného textu s vyuzitim konvolu¢nich neuronovych siti

David Musil
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Prace se zaméfuje na rozpoznavani znak( v obraze v rdmci strojového vidéni. Hlavnim cilem je
segmentace Ciselnych znakd a identifikace jejich jednotlivych hodnot. K rozpoznavani téchto znak
je vyuzita konvoluéni neuronova sit, ktera je trénovana na vlastnich datech i datech dostupnych v
programu Matlab pro srovnani. Vlastni trénovaci data jsou ziskavana z fotografii ru¢né psanych cislic
od rdznych osob. Pro zpracovani a segmentaci téchto Cisel je vyuzivan algoritmus vytvoreny v
Matlabu spolu s dalSimi algoritmy pro pouZiti jiz naucené sité. Zna¢na &ast prace se zabyva
segmentaci a celkovou Upravou obrazu, co? je nezbytné pro ziskani vhodnych vstupnich dat pro
konvolucni neuronovou sit. Vysledkem této prace je jednoduchd aplikace pro rozpoznavani
Ciselnych sekvenci na postovnich poukazkach.

Klasifikace asymetrie v obliceji pomoci neuronové sité

Jakub Ciler
Vysokad skola chemicko-technologickd v Praze, Fakulta chemicko-inZenyrskd

Béhem operace rovnovazného Ustroji dochazi k preruseni licniho nervu, coz vyZaduje pozornou a
trvalou péci v nasledném obdobi. Pravidelné kontroly u lékare jsou klicové, avsak jejich frekvence
muZe byt problematickd. Z tohoto dlvodu se zacala rozvijet snaha o vytvoreni aplikace, ktera by
umoznovala pacientdm provadét pravidelnd a efektivni domaci hodnoceni jejich stavu. Tento
proces by byl zaloZen na modernich technologiich, jako jsou neuronové sité, a pacienti by byli
zarazeni do Houseovy-Brackmannovy $kaly, coz by umoznilo Iékartim sledovat a vyhodnocovat stav
pacientd v realném case. Takova aplikace by mohla vyrazné zlepsit pécéi o pacienty trpici touto
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poruchou a sni?it riziko komplikaci a dlouhodobych nasledkd. S touto inovativni technologii by se
mohlo dosahnout vyznamného pokroku v oblasti |éCby a rehabilitace pacientl s poruchami licniho
nervu.

Deep Eye - Intelligent Device for Creating Digital Models of Underwater
Topography

Zuzana Schab
AGH University of Krakow

This project aims to advance underwater mapping technologies through the development of
algorithms tailored to the mapping, analysis and creation of digital models of bathymetry. A key
aspect of this research is the integration of advanced technologies, in particular vision systems and
a purpose-built sonar system. The use of these tools enables the production of high resolution point
cloud data and accurate representations of submerged geographic structures. The project also aims
to build a waterproof, diver-operated device that incorporates both sensors. This device willimprove
data collection and mapping capabilities in challenging underwater environments and address the
complexities associated with underwater terrain.Several critical questions are at the heart of this
research. Firstly, the research seeks to understand how artificial intelligence algorithms can be
optimised to harness the combined potential of the vision system and the purpose-built sonar
system. In addition, the research endeavours to evaluate the comparative effectiveness and
accuracy of the proposed system in underwater mapping, particularly under adverse environmental
conditions where visibility is compromised by high particle concentrations.Through these efforts,
this project aims to contribute to the advancement of underwater mapping technologies by
providing insights into optimising sensor integration and algorithm development for improved
mapping accuracy in challenging underwater environments.

Implementace centralizovaného feSeni pro praci s heterogennimi daty
v kybernetické bezpecnosti

Dominik Jez
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

V dnesnim digitalnim svété hraje kyberneticka bezpecnost klicovou roli. Kybernetické hrozby jsou
¢im dal castéjsi a sofistikovanéjsi, a to i diky velkému objemu relevantnich dat, které se daji vyuzit
proti uZivatellm. Tato prace se zaméfuje na implementaci centralizovaného reseni pro praci s
heterogennimi daty v kybernetické bezpecnosti. Je vytvoren nastroj, ktery zpracovava a vyhledava v
heterogennich datech pochazejicich z rliznych zdrojd véetné databazovych dumpd, strojovych dat,
JSON format( a textovych soubort. UzZivatel ma moznost nahrat soubor nebo adresar, u kterého je
zjisténa validita formatu, rozpoznaji se atributy, nahraji se data do databaze a doplni se indexy kv(li
rychlému vyhledavani. Nasledné vyhledavani dat usnadriuje detailni analyzu relevantnich informaci
tim, Ze k zadanému Udaji je vyhledan soubor objektd, které obsahuji hledany Udaj. Resenf Ize ovlddat
pomoci grafického rozhrani a mdzou byt poskytnuty cenné informace, které lze vyuzit napf. u
forenzni analyzy Ci pfi detekci potencionalniho utocnika.



Sekce S2 — Robotické systémy [219/U51]

Odborna komise

Predseda:  Ing. Stanislav Kovar, Ph.D. (UTB ve Zliné, FAIl)
Clenové:  doc. Ing. Lenka Landryova, Ph.D. (VSB-TU Ostrava, FS)
doc. Ing. Ales Mizera, Ph.D. (UTB ve Zliné, FAI)
Ing. Michal Smola (NXP)
Ing. Peter Janku, Ph.D. (UTB ve Zliné, FAI)

Soutézni prace

2 Tomas Makyca Prototyp dvoukolového robota ovladaného
mobilnim zafizenim

4 Julia Jelenska Human Motion Dynamics Analysis

6 Martin Horak, Jakub Mikula, Humanoidni pojezdny robot na propagaci
Martin Mahdal, Jakub Jatel, oboru na dnech otevrenych dvefi
Martin Gajdusek

8 Karel Kratochvil, Jakub Adaptivni roboticky systém pro vytvareni
Kuchat, Petr Krahula, grafickych obrazc(
Vojtéch Birgus
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Vyvoj robotického mechanismu pro reSeni Rubikovy kostky
Lukas Hajek
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Tato prace se zabyva vyvojem robotického mechanismu a vybérem algoritmd, pomoci kterych se
bude resit Rubikova kostka. V Uvodu je kratké seznameni s hlavolamem a poté i kratka historie
Rubikovy kostky. Byly vybrany akéni ¢leny, senzory a moduly pro fizeni mechanismu. Byl realizovan
navrh konstrukce, sestaveny detailni 3D modely jednotlivych &asti, je popsan postup vyroby a
porovnani s jiz existujicimi mechanismy pro skladani. Teoreticka ¢ast je zamérena na vybér a popis
vhodnych algoritm( FeSeni kostky, popis pouZitych knihoven, implementaci softwaru a popis
zapojeni. Prace také nastifiuje zplsob ovlddani mechanismu a spusténi robota. Jsou vyhodnoceny
vysledky prace a navrh dalsiho feseni.

Prototyp dvoukolového robota ovladaného mobilnim zafrizenim

Tomas Makyca
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Prace se zabyva vyvojem prototypu dvoukolového balancujiciho robota na platformé Arduino. Prace
ovladanim mobilni aplikaci. Konstrukéné se robot skldda z hlinikovych platd, zavitovych tyci,
patficného krytovani a dilll umoZniujici jejich vzajemné propojeni. Podvozek robota je volen jako typ
diferencniho podvozku pro jeho ovladani (zataceni a pohyb vpred/vzad) a pro jeho stabilizaci v
pracovnim bodé. Parametry regulatoru jsou ziskany experimentalné a robot bude taktéz
implementovan do simulacniho prostfedi MATLAB/Simulink. Tato simulace bude nasledné
porovnana s realnym systémem. Dale se prace zabyva vybérem vhodnych komponent a fadného
testovani a vyhodnocenim dosazenych vysledkd.

Priizkumné vozidlo pro monitorovani krizovych situaci

Nikola Musialkova
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Cilem préace je ndvrh prizkumného vozidla s vhodnym senzorickym systémem, jeZz bude schopen
snimat, zobrazovat a zaznamendvat rdzné veli¢iny spole¢né s obrazem v daném prostredi pro
zpétnou analyzu dat. Vozidlo bude ovladano dalkoveé, pomoci pakového vysilace a mobilnim
zafizenim, pomoci kterého bude zobrazovan obraz z kamerového systému vozidla v redlném Case.
Jednotlivé senzory a pohybovy systém budou naprogramovany prostrednictvim vyvojové platformy
Arduino.
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Human Motion Dynamics Analysis

Julia Jelenska
AGH University of Krakow, Faculty of Mechanical Engineering and Robotics

This presentation explores human motion dynamics analysis, a field crucial for technological
advancements. By understanding biomechanics, the science behind human body movement,
researchers can improve medical diagnoses, analyze athletic performance, and contribute to
entertainment and robotics. This project analyzes lower limb movement dynamics using a
specialized motion capture suit with IMU sensors. It will focus on leg kinematics and dynamics using
data from accelerometers, gyroscopes, and magnetometers. The goal is to support the \\\"Bipedal
Walking Platform\\\" project by student association FOCUS and enhance knowledge of lower limb
movement. The research will involve reviewing market-available motion capture suits, developing a
research procedure, acquiring and preparing data, and filtering it. Following this, the analysis will
delve into general kinematic and dynamic parameters of walking and running, along with individual
gait phases. This project contributes to research at the intersection of motion dynamics, human
locomotion, and bipedal robot control algorithms.

Vyvoj elastomernich struktur na principu pneumatického gripperu

Jan Konecny
Vysokd Skola polytechnickd Jihlava

Prace se zabyva problematikou pneumatické soft-robotiky a Uchopové mechaniky, ktera vyuziva
elastomernich struktur k uchopovani a k manipulaci s objekty. Teoreticka ¢ast prace obsahuje
prehled jiz existujicich konstrukci Uchopovych mechanism(, prehled jednotlivych vyrobcl a
predstaveni technologie 3D tisku pouZivané pravé pfi vyrobé komponentd pro soft-robotiku.
Hlavnim cilem prace je navrhnout a vyrobit funkéni prototyp soft pneumatického gripperu.
Experimentalni ¢ast prace obsahuje popis vyroby autorem navrzeného prototypu soft gripperu za
vyuziti MSLA tiskarny z UV senzitivnich flexibilnich resinG a popis postupu pfi jeho ndsledném
testovani. Autor se v dané Casti zabyva rovnéz vyrobou jim navrzeného testovaciho standu
potrebného pro testovani vyrobeného prototypu. Experimentalni ¢ast prace obsahuje i popis
vlastniho testovani mechanickych vlastnosti pouzitych material( prostrednictvim tahovych zkousek.
Vysledky provedeného testovani jednoznacné dokazuji, Ze autorem navrzeny a vyrobeny prototyp
soft pneumatického gripperu je zplsobily k efektivnimu a spolehlivému tchopu jakéhokoli objektu.

Humanoidni pojezdny robot na propagaci oboru na dnech otevienych dveri

Martin Horak, Jakub Mikula, Martin Mahdal, Jakub Jatel, Martin Gajdusek
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Naplni projektu je konstrukce a naprogramovani robotické hlavy. Komponenty hlavy byly vytistény
na 3D tiskdrné z materidlu PETG. Ovladani servomotor( v robotické hlavé je realizovano pomoci
mikropocitae Arduino MEGA a taktéz mikropocita¢ komunikuje s PC, na kterém bézi program v
jazyku Python. Program umoznuje dodatecné ovladani hlavy manualnim reZzimem, coz predstavuje
ovladani servomotor(l v robotické hlavé pomoci joysticku a tlacitek a prehravani audia z
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reproduktord pocitace. Pohyb konstrukce je realizovan pomoci autonomniho voziku Omron LD-90.
Autonomni vozik vyuziva lidar ke zmapovani pracovniho prostoru, kde se nasledné umi autonomné
pohybovat. Cilem projektu je, aby se robot mohl autonomné pohybovat po aredlu fakulty béhem
dnd otevienych dvefi za Ucelem propagace oboru robotika.

Navrh adaptivniho tchopu primyslového robotu
Lukas Miskarik
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Studentskd prace se zabyva ndvrhem adaptivniho Uchopového systému primyslového robotu,
ktery flexibilné reaguje na rdizné tvary a velikosti dilll bEhem manipulace. Adaptivni Gchopovy systém
je schopen optimadlné uchopovat rlzné predméty bez nutnosti pevné definovanych
predprogramovanych sekvenci. Tento zpUsob odebirani riznorodych dilti nabizi zvySenou efektivitu
v primyslovych aplikacich, zarover snizuje ndklady a zvySuje produktivitu vyrobniho procesu.
Studentska prace obsahuje navrh, implementaci a testovani adaptivniho uchopu. Na zavér je
ovérena schopnost tchopového systému prizpUsobit se rliznym situacim a podminkam.

Adaptivni roboticky systém pro vytvareni grafickych obrazcu

Karel Kratochvil, Jakub Kuchaft, Petr Krahula, Vojtéch Birgus
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Studentskd prace pfindsi inovativni pristup k vytvareni grafickych obrazcd prostfednictvim
robotického systému. Interaktivni aplikace je vytvorena ve vyvojovém prostfedi Staubli Robotics
Suite. Jedine¢nost spociva v plné adaptivnim fizeni trajektorii pohybd robotd. Tento novy pristup ma
Siroké spektrum aplikaci, které oteviraji nové moznosti v oblasti vzdelavani a technologickych
inovaci. Dale poskytuje prakticky zaklad v robotice a automatizaci, coz umoZzniuje ziskat ddkladné
znalosti technologii budoucnosti. Tato prace posouva hranice v oblasti robotickych systému a také
podporuje rozvoj automatizace v prdmyslovém prostiedi. "

Navrh SCARA robotu

Tomas Janousek
Vysoké uceni technické v Brné, Fakulta strojniho inZenyrstvi

V ramci této prace byl vytvoren edukacni robot zaloZzeny na primyslovém konceptu SCARA, ktery
splriuje pozadavky z hlediska tuhosti a opakovatelnosti pro vyuZziti v Sirokém spektru manipulacnich
uloh primarné realizovanych v univerzitnim prostredi. Soucasti prace je nejen unikatni mechanicka
konstrukce, ale i navrh a realizace elektrického zapojeni, fidiciho systému, a v neposledni rade také
navrh uzivatelsky privetivého grafického rozhrani ¢lovék-stroj pro zakladni ovladani, diagnostiku a
kalibraci robotické struktury. Viyznamnou soucasti byl i navrh a implementace analytického rfeseni
pro efektivni vypocet inverzni a dopredné kinematiky. Pri tvorbé robotu byl kladen ddraz na
modularnost, nizky rozpocet, a mimo jiné také na otevrenost sdileni navrzeného reseni.




Sekce S3 - Mérici, diagnostické a ridici systémy
[220/U51]

Odborna komise

Predseda:  doc. Ing. Jifi VojtéSek, Ph.D. (UTB ve Zliné, FAI)
Clenové:  prof. Ing. Petr Noskievi¢, CSc. (VSB-TU Ostrava, FS)
prof. Ing. Roman Prokop, CSc. (UTB ve Zling, FAI)
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Méreni radiacniho zatizeni krajiny

Ale$ Navratil
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Prace se zabyva problematikou méreni radioaktivity prirodniho prostredi s vyuzitim laboratorniho
vybaveni FAI UTB ve Zliné. Dilezitou roli zde hraje méfeni plosného rozlozZeni radiacniho pozadi ve
vybrané lokalité a nasledna interpretace ziskanych dat. Pomoci geologické mikrosondy byly méreny
jednotlivé odebrané vrstvy az do hloubky 1,3 m. Pfi vykopu byly nachdzeny zlomky predmétd, které
se staly soucasti studia v dané problematice. Na zakladé ziskanych dat pfi terénnim a laboratornim
méreni byl potvrzen vyskyt pfirodnich a umélych radionuklidd. Zjisténé udaje mohou poukdzat na
souvislost vlivu lidské ¢innosti a radioaktivni znecistovani zkoumané lokality.

Artificial intelligence algorithm for detection of anomalous operation of rotating
devices

Urszula Jachymczyk
AGH University of Krakow, Faculty of Mechanical Engineering and Robotics

The essence of the paper was to design an intelligent predictive maintenance system, which task
was to detect abnormal operation and classify faults of rotating machineries. Prepared
measurement setup consisted of a BLDC motor with mounted propellers with 5 degrees of damage.
The condition monitoring was based on vibration measurements, which carry a lot of information
related to the technical condition of the device, indicating potential issues and serving as a sufficient
tool for detecting abnormal operation. From measured signals, 9 most popular diagnostic indicators
were calculated. This paper concerns the gravity of thorough data analysis, which can prevent from
risk related to large number of dimensions (the so-called \"curse of dimensionality\") and the
benefits associated with their reduction. The ultimate goal was to compare the performance of
machine learning algorithms (SVM, Random Forest) , with more complex models based on neural
networks, and to demonstrate that networks are not required for satisfying performance of the
PdM system. The aim of this work is also to draw attention to ensemble learning algorithm —Voting
Classifier, the benefits of which may exceed the capabilities of all the above models, while learning
significantly faster than neural networks.

Rizeni pohonii

Rostislav Flores
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Tato prace se zabyva ndvrhem elektrickych pohond. Prace zahrnuje teorii, kterd se zabyva
informacemi o konstrukci a fizeni jednotlivych druh( elektrickych pohond. Jsou navrZeny dva typy
pohon(, véetné naprogramovani zadanych aplikaci. V rdmci ndvrhu je proveden vybér vhodnych
komponent pro zapojeni. Hlavnim cilem této prace je realizace funkéniho zapojeni navrzenych
pohon( a umisténi vybranych komponent. Dil¢im cilem je pak naprogramovani zadanych aplikaci v
prostredi Codesys a zhotoveni vizualizace v prostredi Labview. Po ovéreni funkénosti jednotlivych
aplikaci bylo pristoupeno k posledni ¢asti této prace, ktera se vénuje navrhu podkladd pro cviceni.
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Rozvétvené regulacni obvody

Martin Motloch
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Tato prace se zaméruje na rozvétvené regulacni obvody. Hlavnim cilem prace je, teoretické i
praktické srovnani kvality jednotlivych rozvétvenych regulacnich obvodd, konkrétné s rozvétvenymi
regulacnimi obvody s pomocnou akéni veli¢inou, rozvetvenymi regulaénimi obvody s pomocnou
regulovanou veli€inou, obvody s kompenzaci poruchové veli¢iny a obvody s kompenzaci dopravniho
zpozdéni. V dalsi ¢asti prace jsou v programu MATLAB/Simulink vycislené jednotlivé obvody a
provedena simulace. V zavéru prace je uvedeno porovnanivysledk( jednotlivych prikladd. U obvod(
s pomocnou akéni veli¢inou, obvodd s pomocnou regulovanou veli¢inou a obvodl s kompenzaci
poruchové veli¢iny bylo provedeno srovnani s jednoduchym regulacnim obvodem. Obvody s
kompenzaci dopravniho zpozdéni byly porovnany mezi sebou a s rliznym dopravnim zpozdénim.

Design of an experimental measurement station for the acoustic power of drone
propellers with complex topology

tukasz ZyciAski
AGH University of Krakow, Faculty of Mechanical Engineering and Robotics

This paper describes an experimental measurement station design aimed at examining the acoustic
power of drone propellers. The paper explores the need for addressing this problem, the method
of modifying propeller topology, and the presentation of a comparative testing setup design. To
avoid a large computational burden associated with numerical modelling, a research method based
on rapid prototyping was developed. A measurement station design was created based on
guidelines for designing sound-absorbing/isolating enclosures. To obtain data related to the noise
generated by the propellers, 5 MEMS microphones connected to a Raspberry Pi microcontroller
were used. The lift force generated by the propeller was to be measured with a strain gauge
connected to the Raspberry Pi. The single-board computer enables fast measurements and result
computation. This research method will facilitate the quick identification of the parameters of the
designed propellers that most affect their acoustic power without damaging their aerodynamic
properties.

Navrh senzorického subsystému pro testovani pohonu UAV

Dalibor Morys
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Tato prace se zaméfuje na navrh senzorického subsystému, ktery slouzi k testovani pohonu
bezpilotnich letadel (UAV). Hlavni cil této prace je vytvorit soustavu snimacd, ktera je schopna méfrit
rlizné fyzikdlni veli¢ciny UAV pohonu. Soustava senzor(, kterd byla navrZena v této praci poskytuje
solidni Uroven presnosti a spolehlivosti. Jednim z hlavnich prvkd je méfeni otdcek vrtule, coz je
stéZejni parametr pro spravné fungovani UAV. Kromé toho umoZzniuje tato soustava senzord snimat
dalsi veliciny jako je hustota atmosféry, tlakova diference mezi listy vrtule a napriklad méreni
elektrického vykonu motoru. Soucasti mericiho subsystému jsou také méfici fetézce a sbér dat v
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prostfedi Matlab Simulink. Vysledkem této prace je senzoricky subsystém, ktery se vyuZije pfi
testovani, vyzkumu a vyvoji UAV a umoznuje studentlim a akademiklm presné analyzovat chovani
pohonu.

Adaptive Reinforcement Learning for Nonlinear Control Systems with Variable
Load Conditions

Kamil Pieprzycki
AGH University of Krakow, Faculty of Electrical Engineering, Automatics, Computer Science and
Biomedical Engineering

This paper introduces a novel approach to controlling overhead cranes, addressing the challenges
posed by variability in sling length and load weight. Traditional control methods are often
inadequate for practical applications due to their reliance on fixed-load scenarios. To tackle this
issue, the paper develops a reinforcement learning (RL) algorithm that is robust to object
nonlinearity. Specifically, the Twin-delayed Deep Deterministic Policy Gradient (TD3) algorithm with
randomization of object features is proposed. This algorithm learns a universal control method
capable of handling a wide range of load mass changes. Simulation studies demonstrate the
effectiveness of the proposed method, achieving satisfactory control performance compared to
classical Linear Quadratic Regulator (LQR) algorithms. The study emphasizes the importance of RL
in addressing the complexity and nonlinearity of modern control systems, offering benefits such as
adaptability to dynamic environments and immunity to disruptions. Furthermore, the paper
presents the object of study, which is a bridge crane, and outlines the methodology employed,
including the use of comprehensive mathematical models and simulation experiments conducted
via MATLAB/Simulink. The training phase of the RL algorithm is discussed, highlighting the
computational intensity and neural network architecture utilized. The results section presents
outcomes from simulations under different load masses, showcasing the system\'s robustness and
reliability in achieving satisfactory regulation. Finally, the conclusions emphasize the promising
results obtained, with plans for further optimizations and real-world testing to validate the system\'s
performance in practical scenarios.

Automatické kalibracni systémy

Patrik Davoine
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Prace se zabyva navrhem a realizaci Ulohy pro automatickou kalibraci tlakovych ¢idel. Uvodem je
teoreticky rozbor vybranych snimact a uvedeni zasad jejich kalibrace. Dale je specifikovana samotna
fyzicka Uloha. Nasledné jsou popsany dilCi ¢asti, které jsou potfebné pro realizaci Ulohy pro
automatickou kalibraci. Je rozvedena specifikace algoritm(, které jsou vyuzity pfi vytvareni
programove Casti. Postup navrhu grafického rozhrani. Nasleduje popis realizace jednotlivych ¢asti
ulohy a zpracovani namerenych hodnot. Nakonec budou zhodnoceny dosazené vysledky.
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Rizeni modelu robotického ramene pomoci mikrokontroleru

Alexandr Belis
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Tato prace se zaméfuje na fizeni robotického ramene za vyuziti mikrokontroléru a knihovny
OpenCV. Uvod obsahuje seznam potfebnych komponent( k Fizeni modelu, véetné popisu jejich
funkci. Nasleduje podrobny navrh a tvorba samotného modelu, kde je zdlraznéno vyuziti OpenCV
pro zpracovani obrazu a detekci objektl. Praktickd ¢ast obsahuje implementaci navrzenych
automatizacnich uloh, v€etné popisu postupd a vysledkd. V této ¢asti je také zahrnuto sezndmeni se
s Arduino IDE pro programovani mikrokontroléru a PyCharm pro vyvoj aplikace v Pythonu. V
zavérecné Casti jsou vysledky prace zhodnoceny. Celkovy prinos prace spociva v integraci
mikrokontroléru a OpenCV pro efektivni fizeni a manipulaci s robotickym ramenem.
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UTW - Modularni tankovy simulator

Michal Zapletal, Michael Pluskal, Tomas Pavlik
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Cilem tohoto projektu je vytvorit modularni simulator tankovych bojd, ktery mize slouzit, diky své
jednoduchosti a pristupnosti, jako jednoduse upravitelny a stabilni zaklad pro zacinajici herni
vyvojare. Simulator bude obsahovat simulaci fyziky pohybu tankd, umozni hra¢lim sestavovat vlastni
tankové konfigurace v herni garadZi a bude mit jednoduchy systém pro tvorbu dalSich moduld.
Soucasti projektu bude i ukazkovy modul, diky kterému muize potencionalni vyvojar snadno
pochopit fungovani celého systému. K tomu je vyuZzito herniho engine Unity, spolecné se sitovym
rozhranim Unity Fish Networking, které zabezpecuje pfipojeni mezi klientem a vzdalenym serverem.
Kromé officidlniho serveru, hostovaného FAI, budou mit hraci moznost hostovat vlastni servery s
vlastni konfiguraci, tankovymi moduly a pravidly serveru.

Vyvoj webové hry pro vyuku zakladl pocitacovych siti

Zdenék Karlik
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Cilem tohoto projektu je vytvorit interaktivni webovou hru, ktera poslouzi jako efektivni nastroj pro
vyuku zaklad pocitacovych siti. Vysledny software zahrnuje herni situace a scénare tykajici se
topologii siti, pasivnich i aktivnich sitovych prvk( a sitovych protokolt. Soucasti implementace je také
zpracovani dokumentace k herni mechanice, kterd hracdm umoini Iépe porozumét pravidllim a
principdm hry. Déle hra nabizi moznost postupného prochazeni vSech Urovni a zaznamenani
vysledkd do tabulky, coZ pomUze sledovat pokrok hrace. Kromé toho je do implementace zaclenéna
uzite€na funkce, ktera umozni uzivatelim spustit jiz absolvovanou Uroven na svém zafizeni, coz
podpofi opakovani a procvicovani konkrétnich dovednosti a znalosti dle individualniho tempa a
potreb kazdého hrace.

3D model pohonného systému ve virtualni realité

Kristyna Krdlova
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Cilem této prace je tvorba propagacni a vzdélavaci aplikace pohonného systému ve virtualni realité.
Toto téma probiha ve spolupraci se ZF Engineering Plzen. Od této firmy se ziska vybrany 3D model
pohonného systému, ktery tato firma vyrabi. Tento model se rozlozi na nékolik logickych ¢asti.
Aplikace virtualni reality pak bude umozZniovat s jednotlivymi dily interagovat a sestavovat je do
jednoho funkéniho celku. Jednotlivé dily budou doplnény textovymi informacemi s technickymi Udaji
a vysvétlenim ucelu prislusného dilu. Tato aplikace bude optimalizovana pro headset Meta Quest 2.
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Software pro interaktivni vyuku logistickych procest

Jan Vicek
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Nase hra pro vyuku logistiky prindsi inovativni pfistup k vyuce tohoto dileZitého oboru. Studenti se
zapojuji do interaktivniho prostredi, kde se uci principy logistiky prostfednictvim simulovanych
situaci a her. Hra podporuje soutézivost a rozhodovani v ramcilogistickych scénard, pricemz studenti
soutézi o ziskani co nejvice bodU. Timto zplsobem ziskavaji praktické zkusenosti a dovednosti, které
je pfipravuji na budouci kariéru v oblasti logistiky. Nase prace se zaméfuje na zabavny a angazuijici
zpUsob vyuky, ktery pomaha studentiim Iépe porozumeét logistickym konceptlim a pripravuje je na
uspéch ve své profesni draze. Tato hra je cennym nastrojem pro viechny, kdo se zajimaji o efektivni
vzdélavani v oblasti logistiky.

Vyvoj hry pro vyuku algoritmizace
Jiti Cepela
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Tato prace se zabyva vyvojem softwaru s interaktivnim vyukovym prostfedim pro algoritmizaci a
programovani za vyuziti hernich princip. Hlavnim cilem této préace je vytvoreni komplexniho
softwaru umoziujiciho interaktivni vyuku algoritmizace za pomoci vizuadlniho programovani.
Software umozni hra¢lim vytvaret algoritmy pomoci propojovani a deklarovani jednotlivych blokd
algoritmu. Jednotlivé algoritmy pak hraci budou moct spoustét a pozorovat jejich vliv a chovani v
prostredi vesmirné stanice. Hra se bude skladat z nékolika mistnosti, které budou postupné nabizet
vys$Si obtiZznost a vice moznosti pfi tvorbé algoritmu. Software bude vytvoren pomoci nejnoveé;si
verze herniho enginu Unity, coZz umozni detailni vizudlni prostredi a interaktivni herni mechanismy.

Navrh a tvorba kinetickej sochy s rotujucimi vrstvami

Samuel Kereke$
Technickd univerzita v KoSiciach, Strojnickd fakulta

Predkladana praca sa venuje navrhu a tvorbe kinetickej sochy s rotujucimi vrstvami. Jednotlivé
vrstvy samostatne rotuju konstantnou rychlostou okolo svojej zvislej osi, pricom vytvaraju dva
nezavisle 3D tvary (obrazy). V praci su popisané fazy tvorby kinetickej sochy od navrhu az po
samostatnu vyrobu. V prvej faze bol vytvoreny umelecky model akademickym socharom,
inSpirovany konceptom vodikového automobilu MH2. Findlny umelecky model bol nasledne
naskenovany ru¢nym 3D skenerom, ¢im sa vytvoril 3D model kinetickej sochy. Ten bol podkladom
pre vyrobu findlneho tvaru. V dalsej faze bol realizovany ndvrh konstrukcie a mechanizmu pre
zabezpecenie zdvihu a rotacie jednotlivych vrstiev kinetickej sochy. V zaverecnej faze bol frézovany
findlny tvar 3D obrazu kinetickej sochy, ktory pozostava z 37 vrstiev a tieZ vyroba jednotlivych
komponentov mechanizmu a konstrukcie sochy. Nasledne bola realizovana finalizacia kinetickej
sochy. Ciefom tohto projektu bolo prepojenie umenia s technikou.
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Navrh modelu pro testovani kompozitnich balistickych materialt

Alexandr Hrach, Ondrej Rudinsky, Jifi Holik
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Prace se zabyva navrhem modelu ¢asti lidského téla, ktery bude urcen k testovani kompozitnich
material( pro balistické ucely. Balisticka ochrana lidského téla je klicovou oblasti pro zajisténi
bezpecnosti osob pfi ozbrojenych konfliktech. Vytvoreny model bude simulovat reakci téla pfi
narazu projektilu do kompozitniho materidlu. Namérena data z testd umozni zkoumat Ucinek strely
na lidské télo a jeho deformaci. Cilem této prace je navrhnout model ¢asti lidského téla, ktery bude
slouzit jako platforma pro testovani vytvorenych kompozitnich materiall jak v laboratornich
podminkach, tak na strelnici.

Vyukovy model chytré domacnosti

David Nevrlka
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Tento vyukovy model chytré domacnosti je navrzen s cilem seznamit Zzaky s prvky a spravou zafizeni
chytrych domacnosti. Poskytuje Zakim interaktivni moZnosti prozkoumat a porozumét zakladnim
principdm chytrych domov( véetné jejich monitorovani, spravy a automatizace kazdodennich
ukoll. Model Zaci miZou ovladat pfes chytré zafizeni, a tim vytvaret vlastni nastaveni na zafizenich,
¢imz podporuji svou kreativitu a technické dovednosti nebo mizou pracovat podle pfipravenych
ukoll, ve kterych prakticky aplikuji své znalosti. Vyukovy model mizeme zaradit do predmétu
informatiky dle ramcového vzdélavaciho planu, a to konktrétné do oblasti digitalnich technologii.
Samotna prace obsahuje popis sestaveni a zapojeni soucastek, popis vyuzitych zafizeni a aplikace,
zakladni ¢i pokrocilé ulohy ke kazdému prvku a vyhodnoceni vysledk( samotného otestovani na
realné vyuce.

Model fizeni v architekture supervizniho systému fizeni

Patrik Kubalik
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Praca sa zaobera riadenim priemyselnej vyroby prostrednictvom supervizneho systému. Rozobera
navrh supervizneho systému vzhladom k Standardu pre interakciu medzi operatorom a systémom.
Popisuje zakladné pojmy riadenia asynchrénneho motora, prezentuje navrh riadiacej aplikacie
programovanej v prostredi Control Builder M, vizualizacii supervizneho systému vytvoreného v
prostredi Graphic Builder pre riadenie na operatorskom stanovisku a Panel Builder pre riadenie v
blizkosti riadeného procesu, vratane zoznamenia sa s hardwarovou konfiguraciou zvoleného
systému. Obsahuje postupy pre pripravu softwaru vyuzitého pri realizacii a popis funkcionality
zvolenej demo aplikacie. Dalej sa zaoberd softwarovymi nastrojmi pre tvorbu riadiacej logiky a
vizualizacii. Praktické poznatky su demonstrované na vzorovej Ulohe, ktora objasniuje moznosti
riadenia supervizneho systému v rezZimu automatickom, vzdialenom a manualnom.
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Navrh laboratorniho modelu vrtulového pohonu pro UAV

Michal Balaz
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Tato praca sa zaobera navrhom a zostavenim laboratdrneho standu pre testovanie pohonu UAV. V
uvode poskytuje problematiku ndvrhu a konstrukcie fyzického modelu standu s popisom
hardwarovych komponentov. Laboratérny stand tvori hlinikovy nosnik, kde je umiestneny BLDC
motor, ktory spolu s vrtulou tvori pohon UAV. Stand obsahuje aj krokovy motor, ktory tvori
servopohon pre snimace. Dalsia ¢ast prace sa venuje ovlddaniu pohonov pomocou PWM signélu.
Ovladanie je realizované pomocou interface medzi motorom a pocitacom s programom Matlab
Simulink. Interface tvori Simulink model, kde sa nastavuje velkost PWM signalu, ktory odosle na
Arduino dosku. Na dosku je pripojeny regulator BLDC motoru a krokovy motor. Stand by mal neskor
sluzit k roznym laboratérnym meraniam.
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Historicka vizualizace Zlina v rozSifrené realité

Hana Silhavikova
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Obsahem této prace bude vytvorit vizualizacni aplikaci v rozsifené realité pro mobilni telefony, ktera
bude vyobrazovat historickou podobu mésta Zlin z konce 19. stoleti. Za timto ucelem bude vyuzito
jiz existujiciho modelu, ktery bude dale rozsifen o readlna geograficka data. Aplikace tak bude na
zakladé orientace telefonu a skutecnych geografickych soufadnic renderovat odpovidajici
historickou podobu mésta. Program bude umoZfovat také zobrazeni klicovych informaci u
vybranych budov. Samotny 3D model bude upraven dle dostupnych dobovych podkladl a ve
spolupraci se Statnim okresnim archivem Zlin, aby byla navysena jeho historicka presnost. K praci
budou pouZity nejnovéjsi verze softwarovych nastrojd Blender a Unreal Engine.

Crowdfundingova aplikace na Solana Blockchainu

David Bilnica
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Cilem této prace bylo vyvinout inovativni decentralizovanou crowdfundingovou aplikaci na
blockchainové platformé Solana, integraci nejmodernéjsich technologickych postupt a pfistupt v
oblasti digitalniho financovani. Prace se zaméfila na definici klicovych funkci aplikace, analyzu vyhod
a newyhod pouziti Solana ve srovnani s Ethereum blockchainem a na navrh a samotnou
implementaci aplikace a jeji otestovani v testovacim prostfedi. Zvlastni pozornost byla vénovana
ovéreni funkCnosti a zabezpeleni navrzeného reseni. Projekt zacal vybérem nejvhodnéjsiho modelu
pro crowdfundingovou platformu a pokracoval hloubkovym prozkoumanim moznosti
blockchainové technologie, zejména platformy Solana, ktera byla vybrana kvili svym prednostem v
rychlosti transakci, efektivité a schopnosti Skdlovani. Navrh aplikace podrobné popsal jeji
funkcionalitu, v¢etné zpUsobl, jakymi podporovala transparentnost a zabezpeceni financovani
projekt. Implementace a testovani aplikace demonstrovaly jeji praktickou pouzZitelnost a
predstavily novy pfistup k financovani projektd s vysokou mirou transparentnosti a bezpecnosti.
Tato prace pfinesla novy pohled na vyufziti blockchainu pro crowdfunding a predstavila praktické
feSeni pro tvlrce projektl a jejich podporovatele. Rovnéz obohatila diskuzi o perspektivy a rozvoj
decentralizovanych financi a predstavila prispévek do sféry digitalni ekonomie.

Aplikace Spatial Network na Apple Vision Pro

Filip Vabrousek
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Aplikace Spatial Network je socidlni sit umozrujici postovani 3D modell ve formatu USDZ, obrazkd
a 3D textl s materidly. Je také mozné tvorit spatial motion design. UZivatelské rozhrani bylo
vytvoreno v knihovné SwiftUl a moZnost prace ve 3D prostredi byla vytvorena ve frameworku
RealityKit. Aplikace Spatial Network se stala celosvétove jednou z prvnich aplikaci na headsetu Apple
Vision Pro a byla dostupna v den uvedeni zafizeni na trh.
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Meteoratlas mobilni aplikace

Ondrej Masny, Adam Novak
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

V soucasném svété, kde jsme neustdle vystaveni vlivim pocasi, ma schopnost predvidat a
interpretovat meteorologické udalosti klicovy vyznam. Mobilni aplikace se stavaji nedilnou soucasti
naseho Zivota a poskytuji rychly zpUsob, jak byt stale v obraze. Mzeme jednak ziskat informace o
pocasi, jednak vytvofit zakladnu pro ¢leny Meteoklubu, tedy ty, ktefi by chtéli rozvijet svou vasen pro
meteorologii. V kontextu Skalovatelnosti mzZe aplikace slouZit jako vizualizace dat pro skoly s vlastni
meteostanici. Pfikladem mdze byt Gymnazium TGM ve Zliné, odkud ¢erpam data pro svou aplikaci.
Tato aplikace je urCena pro ty, ktefi se zajimaji 0 meteorologii a jejiz primarnim ucéelem je rozsifit
zajem o jevy, které se d&ji kolem nas. Dalsi funkcionalitou je informovat o vystrahach a vytvorit
znalostni zakladnu pro atlas mrakd, kam mohou prihlaseni uZivatelé pfispivat. Aplikace je rozdélena
do dvou ¢asti, jednou je zpracovani hybridni mobilni aplikace, kterou realizuji v ramci této prace diky
nastroji Flutter. Druhou je serverova Cast pro ziskavani datovych modell pocasi a vytvoreni
takzvanych endpointl pro aplikaci. Aplikace obsahuje prehled denni, hodinové nebo specifické
predpovédi pocasi, dale sekcivystrah, kterd uZivatele varuje pfed moznym rizikovym pocasim v dané
oblasti, atlas mrakd, kam mohou registrovani uZivatelé pridat vlastni zaznam. Aplikace umoziiuje
mimo jiné anglicko-Ceskou lokalizaci a zménu barevného nastaveni. Spravce aplikace mize pridavat
v aplikaci vlastni vystrahy, které se pomoci push notifikaci distribuuji do mobilnich klientskych
zafizeni, aby mél uZivatel pfistup k informacim v redlném c¢ase. Mimo notifikace budou vystrahy
viditeIné i na mapé v podobé polygon, obsahuijicich informace o konkrétni vystraze. Cilem aplikace
je zvétsit renomé meteorologie na zakladnich a stfednich Skolach a zvétsit tak zakladnu priznived
této oblasti. Diky prenositelnosti mohou skoly s viastni meteostanici vyuzit aplikaci pro zobrazeni
vlastnich dat, aniz by museli znovu ,,vynalézat kolo”.

Vyvoj informacniho systému pro evidenci kulturnich akci

Filip Zemanek
Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Prace se zabyva vyvojem informacniho systému pro evidenci kulturnich akci v jazyce CH. Informacni
systém umoznuje uZivateli vytvaret a editovat kulturni akce vcetné fotogalerie, videogalerie, dalsich
priloh, ale taky recenze nebo tfeba harmonogram akce. V informacénim systému je k dispozici i
export kulturnich akci, které si uzivatel vybere za Ucelem dalsiho zpracovani do format( jako je XML
a JSON. Hlavni funkci celého informacniho systému je tvorba zavérecnych zprav o kulturnich akcich,
a to bud do PDF dokumentu nebo do webové formy v HTML. Do zavérecné zpravy si mUze uZivatel
navolit jednotlivé polozky, které chce, aby byly v této zpravé zahrnuty napf. nazev, datum konani a
dalsi informace o kulturni akci. Webova forma zpravy poskytuje i responzivitu pro rdzna zafizeni.
Cely systém ma za cil pomoci organizatoriim kulturnich akci uchovavat prehled o kazdé kulturni akci,
kterou organizovali a pfipadné vyuZit zavérecnou zpravu pro prezentaci verejnosti.
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Aplikace pro propagaci technologické firmy s vyuzitim virtualni reality
Ludvik Chytil

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Cilem této prace je vytvorit aplikaci pro propagaci technologické firmy prostfednictvim virtualni
reality. Aplikace umoZni uZivatelim pohybovat se ve virtudlnim prostredi a interagovat s objekty,
které reprezentuji produkty a technologie. Tyto objekty budou obsahovat detailni modely, které
firma vyrdbi a k tomu i popisky a videa, aby uzivatel co nejlépe porozumél danym objektlim. Tato
aplikace bude kombinovat edukacni prvky s prvky zabavy, coz umozni uzivatelim |épe porozumét
technologiim a produktdm spole¢nosti. Pro virtudini realitu byl zvolen headset Meta Quest 2.
Samotna aplikace je vyvijena v prostredi programu Unreal Engine, coZ umozfiuje vytvareni
pokrocilych vizudlnich efektl a interaktivnich prvk(. Modely objektll jsou vytvareny v aplikaci
Blender.

Vyvoj aplikace pro fizeni a animaci skupiny vytahu
Tomas Tkacik
Vysokd skola bdriskd -Technickd univerzita Ostrava, Fakulta strojni

Projekt se zabyva vyvojem grafického uZivatelského rozhrani pro skupinu dvou vytahd. Zaméruje se
na tvorbu algoritmu pro Fizeni skupiny vytahd a spravné rozhodovani v realném ¢ase pro zvyseni
ucinnosti v zavislosti na vyuZziti vice nez jednoho vytahu. V Gvodu je provedena analyza vstupl a
vystupU, kterd je potiebna pro vytvorenijiz zminéné aplikace. Druha polovina této prace je vénovana
grafickému navrhu uzivatelské aplikace a naslednému vytvoreni programového kédu pro fizeni a
simulaci dvou vytah(. Rozhodovaci cyklus je popsan pomoci diagramu aktivit. V neposledni radé je
demonstrovana ukazka funkcnosti uZivatelské aplikace na nékolika vzorovych prikladech a je
provedeno zhodnoceni Ucinnosti dopravy v krizovych situacich. V zavéru je navrzen budouci smér
Vyvoje a moznost vyuziti mnou navrzené aplikace.

Interaktivni aplikace predstavujici batovska hesla

Matej Baco

Univerzita Tomdse Bati ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

Tento projekt skima spojenie Batovej filozofie s hernym prostredim, s cieflom vytvorit interaktivny
edukacny zazitok. Prostrednictvom literarneho prieskumu Batovej filozofie navrhneme herny
obsah, ktory zahfia vyber 600 hesiel a prislusné herné pravidla. Vysledkom je aplikacia s hernymi
scenarmi a grafickymi prvkami v sulade s Batovymi hodnotami. Funkénost hry bude otestovana a
budou popisané jej herné prvky. Nakoniec navrhneme stratégiu publikacie hry. Nas projekt spdja
teoretické poznatky s praktickou aplikaciou Batovej filozofie, poskytujuci tak nielen teoreticky
prehlad, ale aj konkrétny nastroj pre Sirenie tychto hodndt v digitadlnom prostredi.
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Multiplatformni webova aplikace pro sestavovani kompatibilnich tymu

Magdaléna KlimeSova
Mendelova univerzita v Brné, Provozné ekonomickd fakulta

V soucasné dobé na trhu existuje fada Uspésnych seznamek pro hledani kamaradd a milostnych
vztahU. VSechny tyto aplikace se vSak zaméruji na hledani par(/dvojic. V ramci této prace jsem se
zabyvala ndvrhem uzivatelského rozhrani a implementaci inovativni seznamky, ktera na rozdil od
téch soucasnych se zaméfuje i na hledani skupin lidi. Prikladem muUze byt vytvareni pracovnich
skupin pro realizaci projektu nebo hledani vhodnych kamarad( na fotbal. Hledani lidi je zaloZeno na
klasickém zplsobu "likovani" profilu, doplnéné o specidlni vypocet kompatibility. Aplikace byla
vytvorena v multiplatformnim prostredi lonic. UZivatelské rozhrani aplikace je navrzeno tak, aby bylo
dostatecné univerzalni a prizplsobitelné pro rizné druhy skupin.
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Domaci meteorologicka stanice
Jifi Smolinka
Stfedni skola - Centrum odborné pripravy technické Kromériz

Tento projekt vznikl mou nahodnou, ale velmi zajimavou myslenkou. Byl jsem natolik nadseny a
zaujaty do technologie arduino uno a raspberry pi, Ze mé napadlo zkonstruovat si vlastni domaci
meteostanici pomoci téchto dvou programovatelnych stavebnic. Prfi pohledu ven meé zajimalo
predevsim jaka je venku teplota. Nakonec jsem si vysnil stanici, ktera by méfila teplotu, vihkost a tlak,
pak i UV index a intenzitu svitu. Zacal jsem ziskavanim informaci z literatury a internetu. Po
nastudovani teoretickych podklad(l jsem se pustil do realizace. BEhem sestavovani stanice jsem
nenarazil na vazny problém. Vysledkem je funkéni domaci meteostanice.

Orchestr z disketovych mechanik

Vojtéch Hlousek
Stfedni skola - Centrum odborné pripravy technické Kromériz

Prace se zabyva vyuZitim starych disketovych (FFD) mechanik. PFi nacitani disket vtéchto
mechanikach bylo slyset zajimavé vrzani a skfipani. Toto bylo inspiraci pro sestaveni nevsedniho
orchestru. Celé to funguje na principu, Ze motorek, ktery pohani snek pro posun ¢teci hlavy, vyluzuje
zvuky. Cim rychleji se otaci, tim vy$3i tén. Jeliko? se jedna o klasicky krokovy motor, je mozné ho
ovladat pomoci Arduina. Navrzeny orchestr se sklada z 6 mechanik, které jsou napajeny z ATX
pocitacového zdroje. Cely systém je fizen programovatelnym mikrokontrolérem "Arduino UNO",
ktery je pfipojen k PC. Program v PC dava pokyny v realném Case prostrednictvim USB Arduino, které
ovlada mechaniky.

Zatizeni pro vzdalené pribéhové méreni
Tadeds Frycak
Gymndzium Jan Opletala v Litovli

S rostoucim trendem stavéni elektraren na obnovitelné zdroje energie a rostoucim zajmem o
elektromobilitu v Ceské republice zacina byt elektrizaéni soustava &im dal t&%$i na vybalancovan.
Aby bylo moZné energetickou sit udrzitelné balancovat i v budoucnu, prichazeji postupné nova
feSeni — jedno z nich je napriklad agregace flexibility. Ta se snazi sdruzovat ovladani velkého poctu
spotrebicl tak, aby pri jejich souhrnné aktivaci/deaktivaci dokazala vyrovnat odchylku v siti. A pravé
pro to, aby bylo mozné dohromady vyrovnat odchylku v siti 0 exaktni hodnoté, je nutné nejprve znat
energetickou spotfebu ovlddanych zafizeni. Z tohoto ddvodu se tato prace se zabyva vyvojem
zafizeni, jehoz mechanicka konstrukce a elektronické zapojeni umoznuje ziskavani stavovych a
pribéhovych informaci z elektronickych elektromér(l. Toto zafizeni mUze vzdalené odeditat
spotfebu pres pulzni rozhrani (napfiklad SO nebo metrologicka dioda) a nasledné tato data odesilat
bezdratoveé s nizkou latenci do cloudového uloziste.




Anotace soutéznich praci Sekce SS — Tviiréi €innost studentd stiednich kol

Roboticka linka na vyrobu svicek ze vceliho vosku

Filip Kablasek, Martin Ulcik, Ondrej Jurasek
Stredni primyslovd skola a Obchodni akademie Uhersky Brod

Nase prace se zaméfuje na propojeni vyuky robotiky na Skole s realnymi firemnimi projekty,
prechodem od teoretického programovani k vyrobé hodnotnych produktd pro trh. Smyslem nasi
prace je prezentace nami vyrobené robotické linky, ktera umoznuje programovat a fidit cely proces
vyroby macenych svicek ze vCeliho vosku a dale také optimalizovat cely proces vyroby z hlediska
vyrobniho ¢asu apod. V robotické lince vyuzivdme priimyslového robota EPSON, fidici panel obsluhy,
standartni prvky bezpecnosti Central Stop a Safeguard, fizeni procesu ohfevu vosku a dale
bezpecnosti na platformé Arduino. V neposledni fadé také strojni a technické vybaveni pro realizaci
vyroby. Viyrobni linka mUZe pracovat jak v reZzimu vyroby, tak v rezimu vyuky programovani bez
vyroby vosku.

Tvorba nového webu Mibidiza

Lucas Gager
Stfedni skola informatiky, elektrotechniky a remesel Roznov pod Radhostém

Prace se zabyva tvorbou nového webu pro pévecky sbor Mibidizo. Webova prezentace je zalozena
na nejnovéjsich modernich technologiich a trendech v oblasti web developmentu. Web je postaven
na frameworku Nuxt3, ktery obstarava frontend i backend. Je zajisténa pIna responzivita, rychlost
nacitani pomoci server side renderingu, automaticky obsah pomoci API endpointd. Bylo mysleno
také na bezpecnost webu. Endpointy jsou zabezpecené technologiemi jako rate limiting, captcha a
ochrana pred XSS. Pro analyzu navstévnosti je pouzit Posthog a Sentry (detailni prehled aktivit
uzivatell a automatické reportovani chyb). Web je strukturovan pomoci Headless CMS Storyblok(u),
ktery umozriuje administratoriim jednoduse spravovat cely web, aniz by rozuméli kédu, podobné
jako ve wordpress(u), stale s vyhodami frameworku. Web si mUZete prohlédnout na adrese:
"https://mibidizo.cz".

Internet v komunitach vzdalenéjsich od civilizace

Vojtéch Orsag
Stredni primyslova Skola Prerov

Tento projekt se zabyva vyuZitim fotovoltaickych panelll a satelitniho internetu v odlehlych
oblastech s absenci bézné dostupnych inZenyrskych siti. Projekt je aplikovan do fiktivni osady, ve
které se nachazeji rekreacni objekty a jejich uzivatelé, ktefi maji zajem o pfipojeni k internetu a o
pristup k elektrické energii, hlavné z dlvodu vzdalené spravy a kontroly majetku, nicméné ve
ztizenych podminkach. V Uvodu je podrobnéji definovana problematika, dale jsou vybrany
komponenty a vypocitana jejich spotreba, na zakladé které jsou navrzeny fotovoltaické systémy. Je
navrzena internetova sit, kde zastava roli patefni datové sité bezdratova satelitni linka. Dlraz je
kladen i na bezpecCnost, ktera resi jak fyzickou, tak softwarovou ¢ast prace. Zaver prace se také
vénuje zmensenému modelu pro praktickou demonstraci, ktery principem odpovida funkcionalité
tohoto projektu. Cilem je navrhnuti stabilni a efektivni energetické a internetové infrastruktury.
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Automatizovana plnicka lahvi

Radek Novotny
Stredni primyslova Skola Prerov

Prace nabizi ndhled na jednu z moZnosti, jakym zpUsobem stru¢né navrhnout automatizovanou
plni¢ku lahvi od zacatku, aZ do konce. Zahrnuje parametry duleZité pro lidi i stroje a techniku, kterou
je vhodné pouzit v danych podminkach. Zabyva se lidskou bezpecnosti, ucinnymi a pfitom
ovérenymi a spolehlivymi metodami a pfitom neni vibec sloZitd. Zabyva se i problematikou plnicky
lahvi = prace s tekutinami, moznost padu z dopravniho pasu atd. V urcitych oblastech se prace
zabyva i konkrétnimi typy strojd, aby se dospélo k co nejlepSimu vysledku v poméru bezpecnosti,
kvality a ceny. Tato plnicka mUzZe slouZit zaroveri i jenom jako koncept vyrobny, kterd se bude zabyvat
néc¢im Uplné jinym. Obsahuje totiz informace, které se uplatni v Sirokém spektru obord.

Letadlo na dalkové ovladani

Ale$ Rebros
Stfedni skola - Centrum odborné pripravy technické Kromériz

Prace demonstruje navrh funkéniho modelu letadla, které se bude skladat z prijimace FS iA6, do
kterého budou zapojeny ostatni soucastky, které budou ovladany vysilacem Fly Sky fs i-6 za ucelem
vzlétnout. Prace obsahuje jak teoretickou, tak i praktickou ¢ast. Teoreticka ast se snazi vysvétlit z
jakych &asti se celkové letadla skladaji, jak se déli, zminuje vyvoj letadel z historického hlediska a
vénuje se také aerodynamice. Prakticka ¢ast nastifiuje vybér soucastek, popis zapojeni, postup
feSeni a nakonec demonstruje samotnou ukazku (i s nepovedenymi pokusy).

Navrh automatizovaného, robotizovaného rezaciho zafizeni

Lukas Talla
Stredni primyslova Skola Prerov

Tato prace prezentuje navrh fezaciho zafizeni. Rezacka je schopna fezat tyée o obdélnikovém
prdzezu 200x150 mm. O délkach 6 m, 4,5 m a 3m. Ty m{Zou byt ndsledné zpracovany na tyce o
délkdch 1,5 m, 1 m a 0,5m. Ty¢e mohou byt i z rizného materidlu. V nasem pfipadé pracujeme s
zelezem, medi a hlinikem. Cilem bylo sestavit fezacku, co nejvice autonomni, aby perfektné a bez
ohroZeni obsluhy splnila Ukol. Cela linka je umisténa samostatné v bloku. Obsluhovana je pouze na
vstupu a vystupu. V lince je mnoho senzord rdzného druhu, at uz optickych, indukénich nebo
tlakowych. Rezani je uskute¢néno laserem.
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