Projekt je zameéren na vyzkum a vyvoj robotického systému umoznujiciho
bezkontaktni ovladani miniaturnich robotu pomoci magnetické pole ( )

— vyzkum je inspirovan chovanim socialniho hmyzu (mravenci, vCely, atd.)

Vyuziti nastroj0 MATLAB/Simulink a COMSOL Multiphysics

Predvadéné prototypy systému na soutéezi

Magneticky ovladany roboticky system
pro mikromanipulaci

hlavnim cilem je dosaZzeni paralelniho pohybu velkého mnozstvi vzajemné
nezavislych robotu a jejich presné lokalizace pomoci nevizualnich metod

numericky model magnetického pole koplanarnich civek a robotu tvofenych
permanentnimi magnety (COMSOL Multiphysics)

numericky model pfechodnych déju v nap. obvodech, dynamika pohybu (MATLAB)
vizualni a nevizualni lokalizace robotu v realném Case (MATLAB)
fizeni pohybu robotu (ve vyvoiji), zpracovani a vizualizace dat (MATLAB/Simulink)

Scarabeus (online fizeni robott umisténych v laboratofi ZCU), Isoptera (nezavislé
ovladani nékolika malo robotu)

MagSpider (modul umoznujici nevizualni prostorovou lokalizaci robotu)

Electromagnetic Actuation Group, Zapadoceska univerzita v Plzni
Martin Jufik, Jifi Kuthan, Martin Vitek Jessica Fletcher Fenclova, FrantiSek Mach (fmach@rice.zcu.cz)


https://youtu.be/jWP4HRxP4BQ

Parkinson’s Disease Detection from Human
Voice by Convolutional Neural Networks

Biosignal Challenge 2018
— Parkinson‘s disease detection from human voice

Data
— Rythmical ,,pa-pa-pa“ syllables records

— Training dataset

82 records
Augmented up to 500 records

— Testing dataset
104 records
Methods

— Correlation matrix from spektrogram of voice
Biomarker extraction

— Neural Convolution Network

-
- -
-
- -
-

Results

— Fl1-score

Trianing dataset 82.27%
Hidden dgtaset 82.93% Filip Mivalt
Double-hidden dataset 65.9% xmival00@vutbr.cz
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Rizeni linearniho inverzniho kyvadla

- Realna soustava
— linearni vedeni, aktuator (DC motor) s inkrementalnim €idlem, rameno kyvadla s inkrementalnim Cidlem

» Nelinearni stavovy model inverzniho kyvadla (IK)

X1, X,  Uhel, thlova rychlost ramene X] = Xy ’ '
"2 N Yy ] ;g . b 1 2 YouTube  nttps:iiyoutu bersqhrafyhmeg
X3, X4  pozice, rychlost voziku Xz = TSINX; — TX; +TUCOS Xy e
S
s ’ I ~
u zrychleni voziku X3 = X4 £
K= W ®

g,l, b parametry (tihové zrychleni, vzdalenost |[MP|, koeficient tieni

- Ridici struktura se dvéma stupni volnosti (2-DOF)
x*(t) referenéni trajektorie u(t)

u*(t) referenéni fizeni X'(t), o AX(t) K(t) Au), o Ut 1 X0
K(t) stavovy regulator %x(t)
» Vypocet referencnich trajektorii x*(t) a referencniho rizeni u*(t) W W W e & e s wa ey
— problém nalezeni x*(t) a u*(t) pfi spinéni okrajovych podminek - formulace BvP x(0)=m  x,(00=0 x3(0)=0 x4(0)=0
— optimalizaéni problém s pouzitim funkci fmincon a bvp4c X1(ff) =0 xz(tf) =0 xB(tf) =0 x4(tf) =0

» Vypocet casové proménného regulatoru K(t) typu LQR na finitnim horizontu

_ aps , - v , * 1 1 tf
stabilizace systemu podél vypoctenych x*(t) P ExT (tf) Sx (tf) n . [T (£)Qx(t) + uT (ORu()]de
to

Tomas Docekal
tomas.docekal@vsh.cz

— minimalizace ztratove funkce pomoci viastniho algoritmu pro fesSeni
diferencialni Ricattiho rovnice zpétné v €ase s vyuzitim funkci care a ode45




FAKULTA
> ELEKTROTECHNICKA

Linearni peristalticke cerpadlo ZAPADOCESKE

UNIVERZITY

V PLZNI
e w0~ s=i{t)
- Beézna peristalticka €erpadla vyuzivaji k €erpani tekutiny rotaéni pohyb-v projektu ey i
nahrazen pohybem jader civek : A

— Rizeni je realizovano pomoci Arduina ‘N . '. ';’
5 | V

-~

— Jedna s o principialni ovéreni, ze takové ¢erpadlo je mozné sestavit
— Soucasna verze zarizeni vyuziva pro ¢erpani kapaliny sadu péti civek < I
— Budouci verze projektu predpoklada vyuziti elektrostatickych aktuatoru

00s 01 0.1

+ Fyzikalni model ~v -
— Pro vytvoreni fyzikalniho modelu problému jsou vyuzivany Simulink a COMSOL
— Simulink analyzuje pohyb jadra civky a vysledky simulace jsou porovnavany se zabeéry
vysokorychlostni kamery

— Pomoci COMSOLu problém rozdélen do dvou €asti-civka (feSeno magnetické a teplotni
pole) a a deformaci trubice (fFeSen prutok kapaliny)

Jifi Muska
muska@students.zcu.cz




 Postup

« Hardware
— Arduino Mega2560, webkamera LifeCam HD - 3000

 Software

Lokalna navigacia mobilnych robotov
pomocou MATLAB

Nacitanie obrazu z webkamery
Ur€enie netravnatych/nezelenych ploch

Eliminacia tienov

Urcenie stredu cesty a vypocet velkosti uhlu odchylky od smeru robota
Prenos dat pomocou sériovej komunikacie do Arduina

Nacitanie a vykreslenie dat z 2D lidaru Hokuyo cez Ethernet

Podporné balicky (Arduino, Webkamera)

Image Processing Toolbox

Adrian Dylik
dylik.adrian@gmail.com



Nestacionarni nelinearni nelzotermlcky =
model sorpce vody drevem

4 =
Il. Fickaiv a Il. Fouriertv zakon E — V- (DVM + sDVT) = 78
oT | |
pCa——V-AVT=O * o
Implementace do COMSOL Multiphysics t Time=8.64e5
_ ioi ? 62 du
»,Coefficient form PDE Interface = +d,— + (—cVu— au +y) + BVu + au = f

2 a
— Okrajové podminky (T, ) ‘ot dt

Nelinearni materialové koeficienty

— Zavislost na vihkosti, teploté a ortotropnim smeéru ve dreveé

Bud pfimo v COMSOL Multiphysics nebo v MATLAB
Difuzni koeficienty, koeficienty teplelné vodivosti, koeficienty termodifuze...

¥ 0.1025

K éemu tyto modely vyuzivame?

— Simulace suseni dreva — za jak dlouho se za danych podminek difevo vysusi a jak v
ném bude vihkost a teplota béhem suseni rozlozena (vihkostni a teplotni profily)

— Vlhkostni zmény ve sténach dievostaveb v zavislosti na klimatickych podminkach @ Lesnicks ~ Mendelova
o L o o ) o ) B adrevarska | gme
— Srovnavani sorp¢niho chovani modifikovaného a nemodifikovaného dreva fakulta
— Ziskani podkladu pro zjist'ovani vlivu vihkostnich zmén na akustické viastnosti Ing. Pavlina Suchomelova
drevénych hudebnich nastroju suchomelova.pav@gmail.com

— V laboratori — za jak dlouho dosahnou klimatizované vzorky rovnovazné vihkosti



Umoznuje

SOFTWARE PRO METABOLOMICKOU
ANALYZU DAT

Nastroj pro vyhledavani biologicky aktivhich molekul

— Zpracovani informace o chemickém slozeni ziskané pomoci LC-HRMS (kombinace kapalinové
chromatografie a hmotnostni spektrometrie s vysokym rozliSenim) — vysledek 3D graf

— Necilena analyza (kompletni slozeni zkoumanych latek)

Import dat
— format mzML a txt; nacéitani dat pouze v daném rozmezi intenzity, retenéniho €asu (RT) a hmoty (m/z)
vyhledavani vSech pik
— rozliseni, zarovnani, odstranéni Sumu
zapis do xls souboru
— s moznosti re—alignmentu v pripadé moznosti chybného zarovnani
vyhledavani kamaradskych ionta (,,Friendly ions®)
— fragmenty a adukty iont, isotopické ionty

moznost korekce hmot (m/z)

— a) pomoci iontového pozadi b) pomoci jiz znamych iontu c) korekce hmot ms/ms

Andrea Luterova

vyhledavani molekularnich iontu
andrea.luterova@upol.cz

zalohovani analyz a jejich integraci



Telematrix - Interaktivni zpracovani a analyza dat

Snadné a bezproblémové zpracovani dat z riiznych zdroju

— Podpora pro riizné datové formaty, rozdilné vzorkovaci frekvence, presnosti, kalibrace
a ofsety

Vysoky v;'lkon aplikace i uzivatele dypamic processing

— Optimalizované vypocty a vykreslovani, promyslené ovladani, chytré nastroje a
zkratky, hromadné operace, moznosti automatizace

Vizualizace a prehlednost

— Velké mnozstvi riiznorodych grafu a dalSich typa zobrazeni, plynulé animace, kvalitni
grafické vystupy, moznost propojeni s 3D enginem Unity

Komplexni systém komentar

— Rozsahlé moznosti komentovani dat, poznamky a doplinkové informace, viozené grafy,
vyhledavani v projektu i mezi projekty, sestavovani reportu

Interaktivni analytické nastroje a filtry

— Jednoduché ovladani mysi bez nutnosti psani kédu, okamzita vizualni odezva na
zménu parametri, vzajemné propojeni a synchronizace

Programovatelnost Lubor Zhanal

- . . e . i , ) .. i o zhanal@fme.vutbr.cz
— Matematické kanaly, vypocetni a ovladaci skripty, pfimo dostupna data, modularni

systém, vlastni API



Simulace jizdy viaku

« Dynamicka simulace jizdy vlaku umoznuje:
— volbu hnaciho vozidla, velikosti a typu zatéze, traté a dalSich parametrti.

— rychle ziskat predpokladany priabéh jizdy, vyuziti trakénich moznosti vozidla, potfebnou
trakéni a brzdnou praci a vyslednou spotrebu energie se zapocétenim uc€innosti a
rekuperace energie ve zvolenych podminkach.

« Simulace se sklada z:
— GUI rozhrani pro snadné zadavani parametru,
— M-file skriptu pro nacéteni a zpracovani predem ulozenych datovych soubort,

— samotného simulaéniho modelu v prostredi Simulink, jenz zahrnuje:
* pohyboveé rovnice jizdy vlaku,
+ adhezni model lokomotivy,
* jednoduchy fidici systém,
* model tratovych a jizdnich odpora.

« Hardware & Software
— Kancelarsky pocitac, rozliSeni obrazovky minimalné 1600x900,

— Matlab & Simulink (nevyzaduje zadné dalsi toolboxy)

KVES UNIZA
Matéj Pacha
matej.pacha@fel.uniza.sk
Pavel Sovic¢ka
pavel.sovicka@fel.uniza.sk



Rozpoznavanie hodu kociek

* Postup
— Zopinanie solenoidov pomocou Arduina
— Naditanie obrazu z webcamery
— Ziskanie obrysov kociek
— Uréenie stredov kociek
— Vyber bodov na kockach

— Zobrazenie distribucie hodov
« Hardware

— Arduino, webcamera, solenoidy, led pas
« Software

— Podporné bali¢ky (Arudino, Webcamera)

— Image Acquisition Toolbox

— Image Processing Toolbox

Samuel Kacej
samo.kacej@gmail.com



MATLAB Syntéza automatickych IR
predovkek 134452 675 040506173647

-

r =]

+ Ukol .
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— Vytvofit a vybrat optimalni zapojeni planetovych soukoli a fadicich:g w18
elementtl vhodné pro novou architeturu automatické prevodovky. I
« Cile T

— Vygenererovani vsech a vyfiltrovani struktur splnujici kritéria véetné Axisymetricky 2D rez neplandrni

+ JedineCnost (Zadné isomorfni duplikaty)
» Planarita (soucasti jdou propojit bez kfizeni)
+ Pocet rozsah i odstupriovani dopfednych a zpétnych rychlosti

« Raditelnost pod vykonem (zdmé&na pouze jednoho fadiciho elemetu pi fazeni)
* Mnoho dalSich

shématiké strukrury prevodoky
a jeji 3D reprezentace

» Kilicové prikazy
— dmlread , nchoosek , perms , ismember , parfor, sym,
linsolve , categorical , unique , PNG print

* Vyhody

— Nyni ma firma Ricardo generator struktur a spolehlivy tester planarity.
Konstruktéri mizou ihned zacit projekt s jistotou ze byla vybrana nejlep
predovodka pozadovanych viastnosti

Karel Fofrtl
i karel.fortl@ricardo.com
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