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Abstrakt:

Cielom tejto prace je implementdcia mobilnej aplikacie pre platformu Android pre pristup k
datam informacéného systému Sensorical.

Informacny systém Sensorical predstavuje komplexny systém pre zber a archivdciu
environmentalnych dat z r6znych meracich zariadeni.

Aplikacia sluzi ako klient pre pristup k datam systému Sensorical uloZzenym na vzdialenych
serveroch.

Medzi hlavné funkcie aplikacie patri zobrazovanie informdcii o naposledy nameranych
hodnotach konkrétnych meracich zariadeni, zobrazovanie trendov nameranych hodnét,
zaznamendvanie zmien meranych hodnét za dlhSie ¢asové obdobie a vykreslovanie grafov z
tychto hodn6t.

Samotna implementacia aplikacie kladie déraz na intuitivne pouzivatelské rozhranie, ktoré je
navrhnuté v sulade s odporucaniami Material Design.

Praca sa zaobera analyzou datovej vrstvy informacného systému Sensorical, ktora sluzi ako
datovy zdroj pre aplikdciu, komunikaénym protokolom prostrednictvom ktorého sa
komunikuje s aplikacnym programovym rozhranim systému.

Jadro prdce je venované procesu navrhu, resp. Implementacii samotnej Android aplikacie.
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Abstrakt:

Cielom préace bolo vytvorenie robotického systému schopného prekonavat vzdialenosti
cho6dzou podobnou ¢loveku. Praca opisuje zber dat potrebnych pre riadenie simuldciou, ale aj
konstrukciu dvojnohého robota. Dalej detailne rozobera ludsky krok z pohladu biomechaniky,
a to hlavne v kolene a ¢lenku. VyuZiva zozbierané data k simulacii dynamickej chédze v
prostredi SimuLink SimScape (Multibody) a k ndvrhu fyzického modelu.

Z referenénych videi ludského kroku bol opisany presny pohyb kibov v nohéch vo viacerych
fazach kracdania. Zo zozbieranych udajov boli vytvorené funkcie kroku a odvodené jednotlivé
Ziadané hodnoty sustavy (set points) v danom case a z odchylok medzi krokmi bola uréena
prechodova charakteristika sledovaného bodu. Pre udrZanie rovnovahy hornej Casti robota
(panvy) bol zvoleny model riadenia inverzného kyvadla. Praca aktudlne ponuka Ziadané
hodnoty systému, ktorych spravnost bola overena simulaciou, dalej definuje podklady pre
buducu konstrukciu sustavy pomocou 3D tlace a model vypoctového hardvéru ako su riadiaci
pocita¢ a microcontroller. Vypracovany je aj model percepcie systému na vonkajsie vzruchy
potrebny pre vytvorenie spatno-vazobnej slu¢ky. Z doterajSieho postupu rieSenia je mozné
odvodit aj iné pohybové vzory, ako napriklad skok, drep, ¢i pracovat na ich kombinaciach. V
buducnosti je planovand konStrukcia, programovanie a testovanie fyzického modelu na

zaklade doterajsich vysledkov prace.
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Abstrakt:

Cieflom prace je navrh a implementacia systému pre automatickd kontrolu spravnosti
odovzdanych zadani vo zvolenom programovacom jazyku. V prdci bude stru¢ne obsiahnuty aj
princip tvorby profesiondlnych web aplikacii za vyuZzitia MCV frameworku v jazyku php. Systém
pozostdva z modulov pre administratora a obycajného pouzivatela (Studenta). V prdci budu
rozobrané samostatné prvky obidvoch modulov, taktieZz pouZité technoldgie a bezpecnost
aplikacie. Na registraciu Studenta do systému je pouzitd kontrola z univerzitného AlIS. Pri vyvoji
aplikacie je kladeny doraz na jednoduchost a intuitivnost pouZzivatelského rozhrania, takisto aj
na responzivitu na zaklade zariadenia, v ktorom sa aplikacia zobrazuje. Takyto systém moéze
ucitelovi vyrazne ulahcit vyucbu predmetu, nakolko Setri cas. Jednou z vysad systému je
exaktnost, kedZe vystup z odoslaného kédu musi byt rovnaky ako vopred definovany vystup
pre zadanie. Kladie sa teda vysoky déraz na ¢&itanie s porozumenim. Student ma moznost zvolit
si z mnoziny povolenych jazykov jazyk, ktory mu najviac vyhovuje. Tento systém bude

aplikovany do praxe na skole STU MTF.
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Abstrakt:

Cielom tejto prace bolo analyzovat procesy prebiehajice vo fakultnej kniznici a na zaklade
ziskanych informacii navrhnut a implementovat informacny systém na evidovanie vypoziciek
Casopisov. Vyplyvajuc z dat, ktoré tento systém nazbiera a prezentuje, bude mat univerzita
prehlad o tom, ktoré ¢asopisy sa pouZivaju Castejsie ako ostatné. Tieto data by mali napoméct

univerzite lepsie alokovat zdroje.
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Abstrakt: Tento projekt sa zaoberd problematikou snimania pohybu objektu, sledovanim
tohto pohybu a uréenim jeho polohy v priestore prostrednictvom kombinacie digitalneho
gyroskopu a akcelerometra. Systém snimania dat bude bezat na platforme STM32 a
vizualizacia nameranych hodn6t bude realizovana vo Windows aplikacii. Praca obsahuje opis
pouzitych technoldgii, pohybovych senzorov, mikrokontrolérov a komunikaénych protokolov,
ako aj opis implementacie snimania polohy objektu a jeho vizualizaciu v PC. Vysledkom je
zariadenie schopné zmerat natocenie a zrychlenie objektu v troch osiach a rovnako aj urcit
smer pohybu tohto objektu v trojrozmernom priestore. Zmerané ddata su odosielané do PC
prostrednictvom sériového portu a detegovany pohyb je zobrazovany v 3D aplikacii systému

Windows.
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Abstrakt:

Praca sa zaobera tvorbou softvérovej aplikacie v prostredi Matlab. V teoretickej ¢asti prace su
zhrnuté vychodiskd, na ktorych je zaloZzeny princip fungovania aplikacie, a to najma z oblasti
Euler - Lagrangeovych rovnic, stability dynamickych systémov a matematicke] tedrie riadenia
so spatnou vazbou, ktoré tvoria postup rieSenia definovaného problému. Jadro prace
predstavuje podrobny opis samotnej tvorby aplikdcie so zakomponovanymi vychodiskami z
teoretickej Casti, kde je najvacsi déraz kladeny na dodrzanie navrhovaného postupu riesenia
problému. Nasledne predstavuje oboznamenie pouzivatela z dovodu potreby manipulacie s
aplikaciou. Po realizacii simulacného experimentu pomocou vytvorenej aplikacie na zvolenom
mechanickom systéme je v zavere prace opisana verifikacia aplikacie a su zhodnotené vysledky
experimentu. Simulaény experiment je navrhnuty v troch hlavnych variantoch a v kazdom
variante sa eSte pocita s dvomi kombindciami vlastnych Ccisel. Aplikdcia na zaklade
experimentu potvrdzuje déleZitost rozmiestnenia a poctu riadiacich sil na stabilizaciu systému,
ako aj vlastnych cisel vplyvajucich na rychlost stabilizacie. Vyznamom préce je, Ze aplikacia
podstatnym sposobom Setri ¢as a ulahcuje pracu pouZivatela pri vypoctoch stabilizacie

dynamického systému.
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Abstrakt: Kratkodoba predikcia je nevyhnutnou sucastou planovania v energetike, pretoze
umozfiuje vyrobcom napldnovat a optimalizovat vyrobu v blizkej budtcnosti. Cielom prace je
navrhnut a porovnat presnost predikcie datového pristupu a tzv. klasického pristup predikcie,
kde sa zostavuju zlozité matematické modely. Praca je zaloZzena na analyze historickych dat
ako su vonkajsia teplota a dodavany tepelny vykon. Dokladnou analyzou a predspracovanim
dat ziskame charakteristické znaky v datach, ktoré signifikantnym sp6sobom ovplyvriujui odber
zo sustavy centrdlneho zdsobovania teplom (SCZT). Boli navrhnuté dva modely umelych
neurdnovych sieti (UNS) s réznymi poctami neurdénov v skrytej vrstve. Prvy model pracuje s
datami, ktoré su zaznamendvané kazdych 10 min a druhy model pracuje s hodinovymi
priemernymi datami. Markantnym rozdielom su doby trénovania jednotlivych UNS, aj to
naznacuje, Ze najvacsimi nedostatkami UNS je prave to, Ze neexistuje presny navod na tvorbu
architektiry a viac menej je to o optimalizacii a hladani najlepsej architektury pre dany model.
Zaverecnym zhodnotenym je skutocnost, Ze v pripade kvalitnych dat nami navrhnuty systém
dokaze predpovedat tepelny odber pre potreby odberatela. Vyhodnotenie bolo uskutoénené
podla hodnotiacich kritérii MSE, MAPE a pod. Vystupom prace je jednoduchd aplikacia
vytvorend v MATLAB-e, ktora dokdaze predpovedat spotrebu tepelného vykonu. Aplikacia
mbze posliuzit ako kontrolny nastroj pre zamestnancov dispecingu BAT a.s, ktori pracuju s

odladenym programom TERMIS.
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