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Chairman: prof. Ing. Josef Zicha, CSc.

1. Vitousek Martin
Zabezpeceni komunikace chytrého senzoru protokolem TLS na platformé Micropython
Communication security of smart sensor using TLS protocol on Micropython platform
Vedouci prace: Peichl Adam, Ing. (12137)

Tato prace se zabyva realizaci zabezpeleni bezdratové komunikace Wi-Fi s vyuZitim platformy
MicroPython. Cilem prace je vytvofeni submodulu pro projekt firmy Kyvit s.r.o., jehoZ myslenkou je
vyvoj systému chytrého sensoru (Wisensor) predevsim pro domdci pouZziti, Tento konkrétni
submodul ma zajistit bezpecnou komunikaci v ramci lokalni Wi-Fi sité mezi serverovym pocitaCem a
mikrokontrolery ESP32, které zajistuji Fizeni vlastniho senzoru. Pro zabezpeceni komunikace se v
této praci vyuziva MicroPython knihovna ussl, ktera je odvozena od knihovny ssl. S vyuzitim
knihovny ussl je zajisténo zabezpeceni komunikace protokolem TLS (Transport Layer Security).

2. Mykhailov Konstantin
Bezsenzorové fizeni vysokorychlostniho synchronniho motoru s permanentnimi magnety s
minimalizaci chyby odhadu
Sensorless Control of High-Speed Permanent Magnet Synchronous Motor with
Minimization of Estimation Error
Vedouci prace: Novak Zdenék, Ing. Ph.D. (12114)

K bezsenzorovému Fizeni vysokorychlostnich synchronnich motorG s permanentnimi magnety
(PMSM) se pouzivaji estimatory rychlosti a polohy rotoru. Tyto estimatory vyuzivaji znalosti modelu
stroje. Presnost modelu je vsak Casto zavisla na parametrech PMSM, které nelze presné zmérit Ci
odhadnout. Mezi tyto parametry patfi zména odpor( a indukénosti stroje, které jsou z3vislé na
aktualni rychlosti, teploté a jinych vlivech. Tento Clanek se zabyva vlivem téchto ménicich se
parametrd na presnost estimatoru rychlosti a polohy. Nejdfive je pfedstaven zakladni model
pozorovatele pro PMSM. V ramci simulace je aplikovana zména indukénosti vinuti PMSM, zatimco
parametry estimatoru jsou nezménény, coz by mélo vést ke vzniku chyby odhadu. Nakonec je
pouZita metoda tzv. "sledovani minimalniho proudu”, kterd byla nedavno predstavena pro
vysokorychlostni motory s konstantnim zatézim, a méla by chybu odhadu minimalizovat. V ramci
diskuze jsou analyzovany dosazené vysledky.
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Kalombo Simon

Rizeni PMSM metodou MTPA

PMSM control with MTPA strategy

Vedouci prace: Novak Zdenék, Ing. Ph.D. (12114)

Tento ¢&lanek se zabyva vektorovym Fizenim synchronnich motord s permanentnimi magnety
(PMSM) pomoci moderni metody MTPA, neboli ,Maximum Torque Per Ampere". Podstatou této
metody je optimalni volba velikosti vektoru statorového proudu vzhledem k elektromagnetickému
momentu, coZ ma za nasledek zvyseni uéinnosti elektrického stroje. Na zakladé reSerse je nejdfive
pfedstaven princip této metody za pomoci elektromechanického modelu PMSM. Nasledné je tato
strategie vhodné implementovana v softwaru Matlab/Simulink. Hlavnim cilem tohoto Clanku je pak
porovnani strategie MTPA s konvencni metodou tzv. kaskadového Fizeni. Tato prace je zpracovana v
ramci studentské grantové soutéZe, jejiz soulasti je vytvofeni moderniho Fizeni PMSM se
zamérenim na strategii MTPA, a proto se planuje experimentalni ovéreni této metody az v
budoucnu.

Bystricky Krystof

Identifikace interpretovatelnych modeld z dat pomoci metod fidké regrese
Data-driven model discovery using Sparse Identification of Nonlinear Dynamics
Vedouci prace: Busek Jaroslav, Ing. Ph.D. (12137)

Problém ziskdvani matematickych modeld popisujicich chovani uréité soustavy je aktudini napfi¢
odvétvimi. Model soustavy miZe byt vytvoren vyuZitim fyzikdinich principG modelovaného systému,
zde je vsak nutna dostatecné vyvinuta teorie pro dany systém. Alternativni pfistup je identifikace
modelu z naméfenych dat, coZ je pro mnoho sloZitych systém( bez dostateéné vyvinuté teorie
jeding moZnost. Tato préce se zabyva metodou, kterd vyuZivéd obou pFistupd, tedy tvorbou modelu
z dat za pouziti alespori omezené znalosti o modelovaném systému. V tomto ¢lanku bude metoda
aplikovana na identifikaci nelinearniho modelu soustavy kyvadla na voziku ze simulovanych dat s
aditivnim Sumem. Soucasti prace je i popis metod pro filtraci a numerickou diferenciaci namérenych
signali a ngvrh metody pro vybér modelu.

Kracmar Frantisek

Roboticka noha s proménlivou dynamikou paralelniho mechanismu
Variable-dynamic control of robotic leg with parallel mechanism
Vedouci prace: Busek Jaroslav, Ing. Ph.D. (12137)

Prispévek se zabyva realizaci robotické nohy s paralelnim mechanismem. Jsou popsana vylepseni
mechanického navrhu, ktery vychazi z vefejné dostupného modelu od Stanfordovy univerzity. Dale
se prace zaobira implementaci matematického modelu pétiramenného mechanismu a navrhu
takového fizeni, aby mél mechanismus predepsanou dynamiku. Zvolena strategie Ffizeni je
experimentalné ovéfena na fyzicky realizované noze.

Linhart Stanislav

Objektové orientované programovani PLC

Object oriented programming of PLC

Vedouci prace: Jura Jakub, Ing. Mgr. Ph.D. (12137)

Cldnek pojedndvéd o soucasnych moZnostech v pouZivéni paradigmatu objektové orientovaného
programovani v jazyku, ktery je standardem pro programovatelné logické kontroléry, a to
structured text (zkracené jazyk ST). Upozorfiuje na problém v rozdilnych implementacich
jednotlivych vyvojovych prostredi a popisuje implementaci v prostredi Mervis, ktery je vychozim pro
vyvoj pro logické kontroléry UniPi. Dale se zmiriuje o mozZnosti pouZziti API pro tyto kontroléry.



Riedl Karel

Méreni dechového vzorce pomoci vihkoméru

Measurement of breathing patterns with a relative humidity sensor.
Vedouci prace: Jura Jakub, Ing. Mgr. Ph.D. (12137)

Tento prispévek popisuje vysledky prace na testovani metody odvozeného méreni dechového
vzorce pomoci Cidla atmosférické vlhkosti. V podstaté se jedna o vyvoj softwarového senzoru.
Dokument predstavuje nasledné vytvorenou laboratorni ulohu pro datovou analyzu. Na laboratorni
Uloze se student nauci pomoci kédu v Pythonu vyhodnotit dechovy vzorec méfené osoby. Béhem
prace se student nauci pokrocilé techniky programovani v Pythonu a blize se seznami s Fourierovou
transformaci a s Z-score, jakoZto metodami pro Upravu a pfipraveni signalu na vyhodnoceni. Tento
dokument vznikl za podpory Grantu SG520/159/0HK2/3T/12, jeho podpora je cenéna.

Saldanha Adrian ) ., ) L

RELEOVA ZPETNOVAZEBNI IDENTIFIKACE A RIZENI VYUZITIM GEA OPTIMALIZACE
Relay feedback identification and control using GEA optimisation

Vedouci prace: Hofreiter Milan, prof. Ing. CSc. (12137)

Cilem této préace je predstavit pfimy pfistup k problému identifikace a Fizeni linedrnich i nelinearnich
systémd vyuZitim reléového zpétnovazebniho testu a nového optimalizaéniho algoritmu.
Identifikovany systém byl aproximovan pomoci modelu druhého Fadu s dopravnim zpozdénim a
pouzit nelinearni optimalizacni algoritmus pro ziskani dostatecné presného modelu systému. Hlavni
vyhodou pouZiti této metodiky je, Ze jde o univerzalni pfistup a Ize ji pouZit k identifikaci siroké
Skaly procesl. Nejprve je byla testovdna a ovéfena novd optimalizaéni technika zndmd jako
»Guiding Evolutionary Algorithm" (GEA) pro rfadu predem urcenych funkci. Po uspésném ovéreni byl
GEA algoritmus pouZit na simulovany problém zahrnujici identifikaci fady pfeddefinovanych proces(
s riiznou dynamikou. Pro fizeni téchto simulovanych procesl byly parametry Fidici jednotky ziskany
opét vyuZitim stejné optimalizaéni metody, kterd byla pouZita pro odhad modeld téchto procesd. Po
uspésném simulaénim ovéreni, je byl stejny postup identifikace a Fizeni Uspésné aplikovan na
realném laboratornim zafizeni. Proveditelnost uvedeného pfistupu je studovana a hodnocena pro z
hlediska praktické implementace pro pouZiti v linearnich i nelinearnich procesech.

Siblik Petr

Optimalizace parametr PSD regulatort s pouZitim navadéného evoluéniho algoritmu
Optimization of PSD controller parameters using Guiding Evolutionary Algorithm
Vedouci prace: Hofreiter Milan, prof. Ing. CSc. (12137)

Préce se zabyvd problematikou optimalizace parametri PSD reguldtori za pouZiti navadéného
evoluéniho algoritmu (GEA). Algoritmus pro optimalizaci parametr PSD je realizovany v prostfedi
programu Matlab a jeho nadstavbé Simulink. Schopnost algoritmu hledat optimalni parametry PSD
reguldtoru je testovdna na nékolika soustavdch rlznych viastnosti. V rdmci ndvaznosti na
predchazejici praci vyuZivajici navadény evolucni algoritmus jsou testovaci soustavy ve tvaru
systémd druhého fddu s dopravnim zpoZdénim. Optimalizaéné ziskand nastaveni PSD reguldtor(
jsou porovnana s vypocetné ziskanymi PID.
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