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Abstrakt: Cielom projektu je analyza moznosti spracovania procesnych informécii z PLC,
nahranie a vhodné zobrazenie informacii vo webovom prostredi pomocou technolégii
virtualnej reality. Ako skimany prvok sa pouziva triediaci modul AFB linky od vyrobcu
FESTO. Gulicky Zltej (prejdu) a Sedej (vyhodia sa) farby sa nachadzaju v nadrzi. Po
spusteni dopravniku sa gulicky pohybuju po dopravniku ku farebnym snimacom, ktoré
posielaju signdl na triediaci vyfukovy mechanizmus. Na zaklade tohto signalu sa Sedé
gulicky vyfukuju do spodnej nadrze, ZIté gulicky pokracuju dalej do dalSieho modulu AFB
linky. Pre zobrazenie tohto procesu vo webovom prostredi boli namodelovane jednotlivé
Casti linky v softvéri Blender. K niektorym modelom boli vytvorené aj animdcie. Vsetky
modely aj animdcie sa ovladaju logikou aplikacie, ktora sa sprdva na zaklade udajov, ktoré
poskytuje PLC. Pocas tvorby aplikacie boli vyskimané moznosti implementacie virtualnej
reality do web prostredia. Aplikdacia sa moze pouZivat pre rychlejSie a jednoduchsie

pochopenie prace s automatizovanou linkou riadenou PLC.
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Abstrakt: Cielom prace bolo navrhnut a realizovat zostavenie 3D skenera pre skenovanie
objektov. Naplfiou prace bolo vyriesit konstrukénua ¢ast 3D skenera, kde bolo potrebné riesit
mechanicku ¢ast stola a uchopenie laserov pre ¢o najlepsi a najjednoduchsi spdsob. Dalsou
Castou bolo vyriesit pohyb stola, ¢o znamenalo pridanie motora do konstrukcie a zabezpecit
tym otacanie stola o 360°. Pre ¢o najmensie naklady som zvolil vacsinu konstrukénych casti a
dielov vytlacenych na 3D tlaciarni, druh tlacovej struny bol z materidlu PLA. Kvoli pevnosti
som zvolil hlinikové profily, kde som vsetky tlacené komponenty umiestnil, a tym ziskal
konstrukciu pre 3D skener. Na ovladanie krokového motora cez Driver som pouzil
programatorsku dosku Arduino NANO. Na nu som pripojil lasery a napajanie, ktoré bude cely
3D skener pohanat. Na zapojenie som vypracoval elektrotechnicki dokumentaciu, v ktorej je
kompletnd schéma zapojenia. Schému zapojenia som navrhoval v programe Fritzing a Eplan
Education. Na snimanie je pouzivand web kamera s rozliSenim 720p. Program, ktory bude
ovladat stol a skenery, bude pisany v programovacom prostredi Arduino IDE. Programovaci
jazyk, v ktorom sa programuju vyvojové dosky Arduino, sa velmi podoba na programovaci

jazyk C++.
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Abstrakt:

Cielom prace je navrhnlt a zostrojit objekt zo stavebnice Lego Mindstorms NXT, ktory bude
ovladany cez softvér Matlab. Tento objekt bude schopny rozpoznat pritomnost kocky a
pomocou uzivatefom zvoleného algoritmu samostatne riesit hlavolam Rubikovej kocky.

Obsahom préce bude takisto implementdcia tychto algoritmov do MLX skriptu.

Klicové slova:
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Abstrakt:

Cielom prace je ndvrh a implementacia modulu riadenia MPS stanice robotizovaného
pracoviska, ktorej ¢innost je zamerana na montaz pneumatickych valcov a operécie spojené
s pevnym programovanim robota, prostrednictvom Simatic HMI panela, umoziujucim
riadenie cinnosti stanice a montdazneho procesu, s vyuZitim vizualizacie procesov ako
podpory riadenia. Praca sa zaoberda problematikou nasadenia vizualizaéného systému
a pouzitiu PLC v automatizovanom pracovisku v pripade, ze PLC nie je pouZité priamo pre
riadenie stanice, ale sluzi len ako komunikac¢ny prostrednik medzi HMI panelom a riadiacou
jednotkou robota, ktord sa stard nie len o riadenie robota, ktory montdz vykonava, ale aj
riadenie ostatnych modulov stanice. V praci je rozpracovana problematika komunikacie
medzi PLC ariadiacou jednotkou robota v dvoch réznych formach. Prvou formou je
komunikacia cez siet Ethernet, odosielanim uréenych sprav vo forme textovych retazcov
a zaoberd sa prijatim, spracovanim a vyhodnocovanim tychto sprav. Druhou formou je
prenos informacii, ktoré vzhladom na ich doleZitost nie je vhodne prenasat cez siet Ethernet,
prostrednictvom priamych 1I/O digitalnych signadlov. Praca sa tiez venuje vytvoreniu HMI
aplikacie tak, aby poskytovala vhodnu interpretaciu vietkych potrebnych informacii o stave
stanice robotizovaného pracoviska, o procesoch, ktoré prebiehaju na pracovisku a o stave

montdazneho procesu, tak aby mal operator Uplny a presny obraz toho, ¢o sa v stanici deje.

Klticové slova: PLC, HMI, riadenie, vizualizacia, Ethernet
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Abstrakt: Praca sa zaoberda navrhom aimplementdciou modelu pre identifikaciu
linedrnych diskrétnych systémov pre univerzalny riadiaci systém DCU. Obsahuje analyzu
riadiaceho systému DCU Control system platform vytvoreného spolo¢nostou Prosystémy
s.r.o a analyzu sucasného stavu a postupov vo firme , zaroven sa stru¢ne venuje teorii
identifikacie systémov, popisuje ARX a ARMAX metddy identifikdcie implementovanych
v prostredi Matlab vyuzitych v module. Dalej je vypracovany ndvrh (katalég poZiadaviek,
UML diagram, diagram aktivit ) a implementacia rezimov online riadenych systémov a
offline identifikacie pre kazdu z metdéd pomocou softvéru Matlab. Vytvoreny modul je
testovany s vyuzitim testovacich protokolov, si navrhnuté vylepSenia do buduicna a zaver

prace je venovany zhodnoteniu vysledkov.

Kltcové slova: identifikacia, ARX, ARMAX, Matlab
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Abstrakt: Cielom prace bolo definovat pojmy riaditelnost, pozorovatelnost a stabilita
linearnych dynamickych systémov ana zaklade ziskanych informacii a vytvorenych
postupov vytvorit aplikdciu na rieSenie tychto vlastnosti systémov. Prezentovana praca
pozostava zo Styroch hlavnych etap. Prva etapa je zamerana na ziskanie informacii
o spomenutych pojmoch a metddach na ich rieSenie. Taktiez obsahuje katalég poziadaviek
na aplikaciu. Ndaplhou druhej je ndvrh atvorba aplikacie, ktorej podstatou je
vyhodnocovanie riaditelnosti, pozorovatelnosti a stability linearnych dynamickych
systémov. Tretia etapa je venovana vypracovaniu priru¢ky programatora a pouzivatelskej
prirucky k danej aplikacii. Posledna cast prace reprezentuje celkové zhrnutie prace,

splnenie stanovenych cielov a potencidlne vyuZitie v praxi.

Klucové slova: linedrne dynamické systémy, riaditelnost, pozorovatelnost, stabilita, popov-

belevitch-hautus test
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Abstrakt: Hlavnym cielom prace bolo vytvorit jednotny, ekonomicky pristupny konfiguraény
nastroj, pomocou ktorého je mozné konfigurovat a sledovat proces horenia v krbovych
systémoch. Konfiguraény nastroj vo forme responzivheho webového rozhrania aktivne
komunikuje s krbovym reguldatorom a zobrazuje uZivatelovi aktudlne udaje procesu
reguldcie krbového systému. Zaroven sluzi ako kontrolny nastroj a akékolvek neZiaduce
stavy ohlasi obsluhe, pripadne instalatnému technikovi. Instalacny technik vie pomocou
tohto nastroja nastavovat klticové parametre regulacie, a to priamo pri instaldcii krbovej
vlozky, pripadne aj neskér pomocou vzdialenej spravy. Koncovy uZivatel ma moZnost
zobrazenia klucovych hodnét procesu horenia na akomkolvek zariadeni, na ktorom je
mozné spustit webovy prehliadac. Vdaka responzivnemu dizajnu je mozné zobrazenie na

osobnom pocitadi, ale aj na tablete, pripadne smartféne.

Klacové slova: krbova regulacia, webové rozhranie, responzivny dizajn, python
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Abstrakt:
V praci sa venujem problematike kontrolovania spravnosti Spedi¢nych udajov v

realnom prostredi. Informacny systém integruje vizualnu a protokolarnu stranku merania
hmotnosti nakladu vozidiel. Systém je mozné vyuzit v Sirokom spektre priemyselnej ¢innosti
tykajucej sa hmotnosti disponovaného tovaru.

Ciefom prace je vytvorit evidencny systém, ktory bude automatizovat pracu
kontroldra velkého alebo stredného podniku. Umozni porovnat evidované udaje v dvoch
nezavislych paralelnych tokoch spracovavania dotyénych zdleZitosti. Ziska a uloZi zdznam o
merani, o poskytne dokaz o chybne zmeranej vahe Spedi¢ného tovaru.

Tato tému som sa rozhodol spracovat, pretoZe na danu problematiku na trhu nebolo
najdené $pecifické rieSenie a ostatné vieobecné riedenia nesplfiaju poZiadavky trhu v

potrebnom rozsahu.

Klacové slova: Spedicia, videozaznam, evidencia, meranie
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Abstrakt: Cielom prace je navrhnut implementaciu existujuceho komplexného meracieho
systému nSoric ur¢eného na meranie fyzikdlnych veli¢in do prostredia programovatelnych
logickych automatov PLC. Takto implementovany systém vyuZit pri merani teplotného
profilu v dopravnych konstrukciach v horizontalnom a vertikdlnom smere. Sucastou prace je
vyber vhodnych senzorov pre meranie teploty a navrh ich zapuzdrenia s ohladom na
fyzikadlno - chemické podmienky v dopravnych konstrukcidach. Usporiadanie a zapojenie
senzorov merania teploty je zvolené so zretefom na mnoiZstvo pouzitej kabeldze. Riadiaci
systém PLC zabezpecuje komunikaciu s meracim systémom nSoric, zobrazuje namerané
Udaje na operatorskom paneli, a ak je zabezpecené pripojenie k sieti ethernet, spristupfuje
ich aj pre osobné pocitate pomocou webového rozhrania. Uzivatefovi umoznuje
identifikaciu a usporiadanie jednotlivych senzorov s moznostou volby nazvu kazdého senzora.
Spracovany navrh merania teploty mo6zZe prispiet k bezpecnosti v doprave monitorovanim
stavu vozovky. VyuzZitie PLC zjednodusuje inStalaciu meracieho systému nSoric, umozZiuje
jeho integraciu do roznych automatizovanych systémov a prinasa zlepsSenie riadenia

procesov v priemysle.
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