Témata oborovych projektt a bakalafskych praci 2016/2017

Ustav mechaniky, biomechaniky a mechatroniky, Odbor mechaniky a mechatroniky

Bakalaiska a diplomova prace souvisejici tématem s projektem zakladniho vyzkumu
"Mechatronické struktury se silné distribuovanymi aktuatory a senzory"

Popis Strojni soucasti vybavené siti mnoha integrovanych senzor(l a aktudtord mohou dosahovat
uzZitnych vlastnosti nedosazitelnych jinou cestou. Moznd témata od modelovani, pfes navrh
fizeni po laboratorni experimenty s moznosti riznych kombinaci.

Vedouci | Prof. Ing. Zbynék Sika,Ph.D., Ing. Petr Benes,Ph.D., Ing. Jan Zaviel,Ph.D. | Volné téma Ano

Bakalaiska a diplomova prdace souvisejici tématem s projektem zakladniho vyzkumu
"Vicestupnové lehké mechanismy s aktivnimi strukturami”

Popis

Vicestupiovym mechanismem rozumime synergickou kombinaci minimdIné dvou pohyblivych
platforem s rlznymi vlastnostmi pro dosaZeni optimalnich parametr(. Pfikladem muzZe byt
pohyblivd kamera na sportovnim stadionu. Zakladem je platforma zavésena na lanech
umoznujicich rozsahly pohyb nad celou plochou stadionu. Na platformé je umisténa sekundarni
aktivni struktura eliminujici vibrace kamery (toho nelze lany dosahnout). Mozna témata od
modelovani, pfes navrh fizeni po laboratorni experimenty s moznosti kombinaci.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika,Ph.D., Ing. Petr Bene§,Ph.D., Ing. Jan Zav¥el,Ph.D. | Volné téma | Ano

Bakalaiska a diplomova prace souvisejici tématem s potencialnim projektem zakladniho

vyzkumu

"Aktivni vicerozmérné hltice vibraci slozitych mechanickych konstrukci zaloZzené na

metodé zpoZdéného rezonatoru"

Popis

Pro potlaceni vibraci konstrukce lze pouzZit tzv. hltie, které svym pohybem odebiraji energii
z vybuzenych rezonanénich moédua konstrukce a tim ji stabilizuji proti nezadoucim vibracim. Pro
slozité kmitajici konstrukce by bylo nutné pouZit nékolik rizné umisténych jednorozmérnych
hltich nebo hlti¢ vicerozmérny. Mozna témata od modelovani, pfes navrh fizeni po laboratorni
experimenty s moznosti riznych kombinaci.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika,Ph.D., Ing. Petr Benes,Ph.D., Ing. Jan Zav¥el,Ph.D. | Volné téma Ano

Méreni pohybu poddajného robotického ramene pomoci pfidavnych senzort

Popis

Téma pfimo navazuje na zakladni vyzkum v soucasnosti realizovany na Odboru mechaniky a
mechatroniky. Omezenim poufZiti robotl pro operace velmi narocné na presnost je jejich
nedostatecna tuhost. Experimentalni robotické rameno je vybaveno pfidavnymi senzory
umoZujicimi presné&j$i méFeni polohy koncového vykonného €lenu. Ukolem bude realizace
méreni pohybu experimentalniho robotického ramene s vyuZitim inkrementalnich ¢idel v
kloubech ramene a deformacnich cidel realizovanych ctyf-kvadrantovymi diodami. Soucasti
bude vyhodnoceni pfesnosti a ladéni umisténi senzor.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika, Ph.D. Volné téma ano

Dynamické modely vlaken pro lanové manipulatory a roboty

Popis

Téma primo navazuje na zakladni vyzkum v soucasnosti realizovany na Odboru mechaniky a
mechatroniky. Lanové manipuldtory a roboty jsou flexibilnimi systémy pro budouci
automatizovanou vyrobu. Pfesnost polohovani a operacni rychlost pracovnich ¢lent lanovych
mechanism@ mohou byt dale zvy$ené rozéifenim o aktivni struktury. Ukolem bude sestavovani
simulacnich modelt vldken (lan) rtizné sloZitosti pro lanové manipulatory a roboty véetné
testovani interakce jednotlivych modelt s pfidavnymi aktivnimi strukturami.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika, Ph.D., Ing. Petr Benes, Ph.D. Volné téma ano

Rizeni po

hybu lanového manipuldtoru s pridavnou aktivni strukturou

Popis

Téma primo navazuje na zakladni vyzkum v soucasnosti realizovany na Odboru mechaniky a
mechatroniky. Lanové manipulatory a roboty jsou flexibilnimi systémy pro budouci
automatizovanou vyrobu. Pfesnost polohovani a operacni rychlost pracovnich ¢lent lanovych
mechanism@ mohou byt dale zvy$ené rozsifenim o aktivni struktury. Ukolem bude vyvoj fizeni
pohybu vybraného lanového manipulatoru s pfidavnou aktivni strukturou. Vychodiskem
navrhu fizeni bude simula¢ni model manipulatoru. K ovladani lan budou pouzity elektrické
servopohony, aktivni struktura bude tvofena piezoaktuatory.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika, Ph.D., Ing. Petr Benes, Ph.D. Volné téma ano




Modelovani konstrukci s integrovanymi aktuatory a senzory a vyvoj jejich fizeni

Popis

Téma navazuje na zakladni vyzkum v oblasti aktivnich struktur, ktery je jednim ze zakladnich
smérd vyzkumu na Odboru mechaniky a mechatroniky. Strojni soucasti vybavené siti mnoha
integrovanych senzoru a aktuatort mohou dosahovat uZitnych vlastnosti nedosazitelnych jinou
cestou. Ukolem bude testovani chovani simulaénich model zakladnich poli aktuatort a
senzord v navaznosti na mechanické vlastnosti nosné konstrukce. Budou vyvijeny
jednoduché algoritmy Fizeni s cilem sniZovani vibraci nosné konstrukce.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika, PhD. | Volné téma ano

Navrh a optimalizace distribuovaného a centralizovaného fizeni pole mnoha aktuatorti a

senzoru

Popis

Téma navazuje na zakladni vyzkum v oblasti aktivnich struktur, ktery je jednim ze zakladnich
smérd vyzkumu na Odboru mechaniky a mechatroniky. Strojni soucasti vybavené siti mnoha
integrovanych senzoru a aktuatort mohou dosahovat uZitnych vlastnosti nedosazitelnych jinou
cestou. Ukolem bude zejména porovnani distribuovaného (lokalizovaného) a
centralizovaného fizeni jednoduchého pole aktuatori a senzorti na dané konstrukci. Vedle
aktivni varianty bude testovana i poloaktivni (disipativni) varianta fizeni.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika, PhD. | Volné téma ano

Experimentalni identifikace dynamickych modeli pohybovych os obrabécich stroja

Popis

Téma pfimo navazuje na aplikovany vyzkum v soucasnosti realizovany na Odboru mechaniky a
mechatroniky. Pro pokrocily navrh a ladéni reguldtor( vyrobnich strojl jsou potfebné jejich
vérohodné dynamické modely. Ukazuje se, Ze Casto nejefektivnéjsi cestou k témto modellm je
experimentalni identifikace pohybovych os strojii. Ukolem bude testovani riiznych metod
identifikace modell na zakladé identifikaénich méfeni na strojich. Experimentalné ziskané
modely budou porovnavany se zjednodusenymi modely fyzikalnimi. ReSena bude také
otazka optimalizace volby identifikaéniho signalu a skladani téchto signalt.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika, PhD. Volné téma | ano

Navrh a ladéni regulatorti pohybovych os obrabécich strojt

Popis

Téma pfimo navazuje na aplikovany vyzkum v soucasnosti realizovany na Odboru mechaniky a
mechatroniky. Pro pokrocily navrh a ladéni reguldtor( vyrobnich strojl jsou potfebné jejich
vérohodné dynamické modely. Ukazuje se, Ze Casto nejefektivnéjsi cestou k témto modellm je
experimentalni identifikace pohybovych os stroji. Ukolem bude testovani riiznych metod
ladéni regulatord pohybovych os obrabécich strojti. PouZity budou zejména experimentalné
identifikované dynamické modely. Redena bude také otazka vhodné struktury regulatord
véetné zafazeni riznych typu filtrt.

Vedouci

Prof. Ing. Zbynék Sika, PhD. Volné téma Ano

Vliv gyroskopického momentu na stabilitu rotord

Popis Vytvoreni zjednoduseného vypocetniho nastroje na bazi metody konecnych prvkil sestaveny v
programu MATLAB pro navrh geometrické konfigurace soustavy rotoru s vyuzitim
stabilizujiciho Gc¢inku gyroskopickych momenta.

Vedouci | Prof. Dr. Ing. Tomas Vampola Volné téma Ano

Zahrnuti poddajnosti v dynamice mechanismu

Popis Navrh vypoctové efektivniho zplsobu zahrnuti poddajnosti pro dynamické feseni soustavy
mnoha vazanych téles. Cilem bude sestavit univerzalni vypoctovy ndstroj v prostiedi programu
MATLAB pro simulace a vizualizace poddajnych systém( za predpokladu platnosti linearni
teorie pruznosti.

Vedouci | Prof. Dr. Ing. Tomas Vampola Volné téma Ano

Siteni zvukové viny v uzavienych prostorech

Popis Navrh postupu reseni tlakovych poli v uzavienych prostorech pro akustickou soustavu s vice
zdroji buzeni se vzajemné odlisnou frekvencni charakteristikou. Cilem tlohy bude sestavit
vypocetni nastroj vizualizace toku akustické energie v uzavienych prostorech

Vedouci | Prof. Dr. Ing. Tomas Vampola Volné téma Ano




Optimalizace polohy budicich G¢inka pro zajisténi bezproblémového toku sypkych hmot v
prumyslovych zasobnicich

Popis Navrh algoritmu nalezeni optimalni polohy generator tlakovych pulzli pro zajisténi
bezproblémového toku sypkych hmot v primyslovych zasobnicich. Cilem Ukolu bude sestavit
vypocetni nastroj pro simulaci napjatostnich a rychlostnich poli v interagujicich soustavach
struktura-sypka hmota.

Vedouci | Prof. Dr. Ing. Toma$ Vampola | Volné téma | Ano

Navrh vypocetniho nastroje pro vyhodnoceni kvality povrchu konstrukci s vyuZitim postupt
analyzy obrazu

Popis Cilem ukolu bude sestavit vypocetni nastroj v prostfedi programu MATLAB pro vyhodnoceni
kvality povrchové Gpravy konstrukénich celkd. Uloha bude fedena na zakladé statistického
vyhodnoceni analyzy obrazu nasnimanych povrch.

Vedouci | Prof. Dr. Ing. Tomas Vampola | Volné téma | Ano

Navrh postupu modelovani vlastnosti heterogennich prostiredi zohlediujici chemické vazby
mezi jednotlivymi substancemi

Popis Cilem ukolu bude sestavit efektivni vypocetni ndstroj na zakladé metody koneénych prvka v
prostiedi programu MATLAB pro vyhodnocovani vlastnosti heterogennich prostredi
zohlednujici chemické vazby a reakce mezi jednotlivymi substancemi

Vedouci | Prof. Dr. Ing. Toma$ Vampola | Volné téma | Ano

Ladéni kmitani soustavy se 2 stupni volnosti

Popis Cilem je provést vybrané experimenty ladéni kmitani soustavy 2 stupné volnosti.

Vedouci | Doc. Ing. Vaclav Bauma, CSc. | Volné téma | Ano

Experimenty v laboratofi z dynamiky

Popis Cilem je provést vybrané experimenty v laboratofi z dynamiky nebo jejich simulaci (kmitani,
tfeni, gyroskopicky moment, moment setrvacnosti, vyvazovani vyvazovackou/RotorKitem, raz
téles).

Vedouci | Doc. Ing. Vaclav Bauma, CSc. | Volnétéma | Ano

Monitoring stavu — zdravi sloupl vefejného osvétleni

Popis PUjde o vyvoj a testovani algoritmU pro detekci poskozeni sloupt z pribézného méreni

zrychleni sloupl. Prace bude soucasti sirsiho projektu s komerénim partnerem.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. | Volné téma | Ano
Urcovani hmotnosti, valivého odporu a dalSich parametri vozidla z palubnich senzort
Popis Automatické urcéovani stavu vozidla, zejména hmotnosti nakladu, z existujicich senzord je

dllezZité pro efektivni fizeni flotil vozidel bez navyseni ceny vozidla. Jde o vyvoj s komerénim
potencialem, ktery vSak bude stavét na vysledcich stavajiciho vyzkumu.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. Volné téma Ano
Navrh odpruzeni vozidla s vyuzitim inertoru
Popis Inertor (soucast s rotujici hmotou) je zajimavym doplrikem pro vylepseni jizdnich vlastnosti

podvozku a vypruZeni vozidla. Je vSak nutné vypruzeni vozidla navrhovat nové, napfiklad s
vyuZitim analogii z ndvrhu elektrickych obvodd. Cilem préce je simulaéni porovnani pfinosu
inertoru na chovani vozidla ve vybranych jizdnich situacich s tradi¢nim usporadanim.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. | Volné téma | Ano
Navrh inertoru s integrovanou fizenou disipaci energie pomoci rotacniho motoru
Popis Inertor akumuluje energii z vertikalniho pohybu vozidla do rotujici hmoty. Cilem této prace je

ovérit moznost transformace ¢asti této energie na elektrickou (rekuperace) a jeji vyuZiti pro
zlepseni chovani podvozku v dalSich okamZicich.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. | Volné téma Ano
Tlumié s netradi¢ni charakteristikou — potencial pro navrhovani podvozki
Popis Jde o simulacni studii vyuZiti moZnosti neobvyklych tlumicl s degresivni charakteristikou pro

navrhovani podvozkd.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. | Volné téma Ano




Detekce delaminace kompozitu z méFeni vlastnich tvart kmitu laserovym vibrometrem

Popis Delaminace kompozitu (oddéleni jeho vrstev) je nepfijemnym dlsledkem ndrazu. Dochazi k
podstatnému zhorseni vlastnosti kompozitového vyrobku. Cilem prace je vyuziti metod
experimentalni modalni analyzy a laserové vibrometrie pro zjistovani miry této delaminace.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. | Volnétéma | Ano
Rozsifeny adaptivni tempomat
Popis Jde o vyuZiti znalosti budoucich vlastnosti trasy (rozsifeného horizontu) pro optimalizaci fizeni

pohonu (napfiklad neakcelerovat, kdyz je za zatackou omezeni rychlosti apod.). V praci bude
pouzit model redIného vozidla, mapovych zdrojli trasy a metod vicekriteridlni optimalizace.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. | Volnétéma | Ano
Spojeni robota a laserového vibrometru pro méreni vibraci v prostoru
Popis Jde o vyvoj a odzkouseni algoritmd, které z vice méreni vibraci v rdznych smérech slozi

informace o prostorovém kmitani pro experimentéini modalni analyzu. Prace maze byt
zaloZena na matematickych simulacich, ale také mize vyustit v experimentalni ovéreni
s redlnym robotem a laserovym vibrometrem.

Vedouci | Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D. Volné téma Ano
Kvadroptéra — mechanicka konstrukce a model pohonu
Popis Student vypracuje resersi dané problematiky a vypracuje dynamicky model popisujici tahovou

charakteristiku jednoho z BLDC motoru. V dalsi ¢asti prace pak provede systematicky navrh
mechanické ¢asti kvadroptéry a tento navrh posléze realizuje.

Vedouci | Ing. Martin Necas, MSc. PhD. Volné téma Ano

Kvadroptéra - fizeni BLDC pohonu kvadropéry

Popis Student vypracuje resersi dané problematiky a zrealizuje fizeni BLDC pohonu kvadroptéry
pomoci vektorového Fizeni a to ve formé sensorless a sensored. Provede porovnani obou
pristupa.

Vedouci | Ing. Martin Necas, MSc. PhD. Volné téma Ano

CNC obrabéci stroj

Popis Student vypracuje reSersi dané problematiky a zkonstruuje maly obrabéci stroj, pohanény

krokovymi motory. Dale vytvofi simulaéni model pohonu krokového motoru a provede jeho
zdkladni identifikaci.

Vedouci | Ing. Martin Necas, MSc. PhD. Volné téma Ano

Asistivni robot pro stavebnictvi

Popis Ukolem prace je reerée na téma robotika ve stavebnictvi, definice tloh a pot¥eb robota ve
stavebnictvi a navrh konceptu asistivniho robota.

Vedouci | Ing. Jan Pelikan, Ph.D. Volné téma Ano

Elektrické servopohony

Popis Cilem prace je seznamit se s modernimi elektrickymi servopohony, které se frekventované

objevuji v mechatronickych systémech pro zaji$téni presného fizeni jejich pohybu. Ukolem je
zorientovat se v dané problematice formou prizkumu dosavadniho stavu techniky, navrhnout
a predvést moznosti modelovdni a simulaci systému se servopohonem a provést prakticky
experiment na predloZeném experimentdlnim zfizeni.

Vedouci | Ing. Jan Pelikan, Ph.D. Volné téma Ano
Mechanizmy v bézném Zivoté — skladaci Zidle a lehatka
Popis Tématem prace je resSerSe a nasledné navrh skladaciho mechanizmu. Mechanizmus bude

optimalizovan na zékladé volenych kritérii tak, aby byla jeho pridana hodnota a uZitné
vlastnosti maximalizovany.

Vedouci | Ing. Jan Zavrel, Ph.D. Volné téma Ano
Planovani trajektorie robota s delta paralelni kinematikou
Popis U modelu robota je tfeba naplanovat a realizovat fizeni trajektorie pro manipulaci s objekty.

Prace bude provedena na jiz hotovém modelu vytvoreném 3D tiskem. Model je osazen servy a
fizen platformou Arduino.

Vedouci | Ing.Jan Zavrel, Ph.D. Volné téma Ano




Navrh a vyroba dil¢iho pohonu insektniho robota

Popis Cilem prace je navrh a realizace pohonu insektniho robota (inspirace hmyzem). Jde o vytvoreni
mechanizmu jedné nohy a jejiho nasledného zprovoznéni fidici elektronikou (napt. Arduino).
Vedouci | Ing. Jan Zavfel, Ph.D. | Volné téma | Ano

Bakalarska a diplomova prace souvisejici tématem s potencialnim projektem aplikovaného

vyzkumu "Pokrocily systém monitorovani situace za vozidlem"

Popis Rozvoj senzord a kamerovych systém(l umozZiuje vyrazné lépe monitorovat situaci za vozidlem
a pomahat Fidic¢i formou rdznych jizdnich asistent(l a poloautomatickych i plné automatickych
systémda. Dlraz je kladen predevsim na zvySeni bezpecnosti a usnadnéni prace fidice.

Vedouci | Ing. Petr Benes, Ph.D., Ing. Jan Zavtel, Ph.D. | Volné téma Ano

Modelovani mechatronickych systému v Matlab SimMechanics

Popis Ukolem je vytvoreni kinematickych a dynamickych simulaénich modeld (robotické rameno,
pohybliva platforma se tfemi stupni volnosti) v prostfedi SimMechanics, verifikace simulacnich
vysledkl s analytickym fesenim a pfipadné s experimentalnimi daty.

Vedouci | Ing. Petr Bene$, Ph.D. | Volné téma | Ano

Simulacni model latky zahrnujici modelovani kontaktu

Popis Pro planovani robotickych manipulaci s latkami a kusy obleceni je nutné provést simulaéni
vypoéty zahrnujici dynamicky model latek a tkanin. Ukolem je vytvofit dynamicky model
latky, které bude schopen zahrnout i pfipadné kolize s okolim i samokolize latky samotné.
Parametry modelu budou ladény na zakladé experimentalné zjisténych dat.

Vedouci | Ing. Petr Benes, Ph.D. Volné téma Ano

Modely prevodovek pro dynamické simulace

Popis Ukolem je provést redersi riiznych model(l zabéru dvou ozubenych kol jak pfimych, Sikmych,
tak kuzelovych a hypoidnich, nasledné vytvofit vybrany model pfevodovky a provést simulacni
testy.

Vedouci | Ing. Zdenék Neusser, Ph.D. Volné téma | Ano

Modely lozZisek pro dynamické simulace

Popis Ukolem je provést resersi zabyvat rliznych modeld loZisek (kulickové, valeckové, jehlové,...),
nasledné vytvofit vybrany model a provéfit jeho vlastnosti v simulaci.
Vedouci | Ing. Zdenék Neusser, Ph.D. Volné téma | Ano

Rizeni automobilu pomoci ACC

Popis Ukolem je navrhnout sestaveni modelu auta se snimaci pouZitelnymi pro adaptivni tempomat.
Vybér komponent, senzoru a fidici jednotky bude zaloZzeno na vhodnosti a cenové dostupnosti.
Dojde k vytvoreni redlného modelu a provedou se experimenty.

Vedouci | Ing. Zdenék Neusser, Ph.D. Volné téma Ne

VyutZiti senzor( mobilnich telefonti k urceni charakteru jizdy vozidla

Popis

Detekce chovani vozidla béhem jizdy umozni sledovani nebezpecnych manévr( a stavl

v zavislosti na stavu infrastruktury, charakteru vozovky, planované cesty a pripadné polohy
ostatnich vozidel ke véasnému varovani fidi¢e. Prvnim ukolem je identifikace polohy mobilniho
zatizeni ve vozidle, dalsi tkoly mohou byt detekce zatacky, detekce brzdéni/rozjezdu vozidla,
detekce uhybného manévru, detekce nerovnosti vozovky.

Vedouci

Ing. Zdenék Neusser, Ph.D. | Volné téma | Ano

Model sy

nchronniho stroje pomoci mechanické analogie

Popis

Ukolem je sestaveni a ovéfeni stavajiciho modelu mechanické analogie synchronniho
generatoru a jeho poufZiti pro vysetieni dynamického chovani v elektrické siti. Simulacni
porovnani mechanického a elektrického modelu synchronniho stroje bude nedilnou soucasti
reseni.

Vedouci

Ing. Zdenék Neusser, Ph.D. Volné téma Ano




