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Nazev

Aktualizace a analyza layoutu vyrobni haly
spoleCnosti TI Fluid Systems Liberec

Vedouci BP

Jan Vavruska (KSA)

Zasady pro vypracovani

Cilem prace je aktualizovat stavajici, nekompletni layout vyrobni haly spole¢nosti Tl Fluid Systems Liberec v
programu AutoCAD a provést analyzu logistickych tokd pro vybrané vyrobni projekty. Na zakladé sbéru dat z
terénu bude vytvoren presny ,,AS-I1S“ model haly, ktery poslouzZi k identifikaci nedostatk{ v usporadani stroja,
sklad(l a manipulacnich tras. Pomoci analytickych nastrojli - jako jsou spaghetti diagramy, analyza toku
materialu a méreni pfepravnich vzdalenosti - budou odhaleny neefektivni pohyby a kfiZeni tokl. Na zakladé
princip Lean Manufacturing budou navrZena napravna opatieni, dvé varianty nového layoutu (,, TO-BE“) s
cilem minimalizovat uslé vzdalenosti, zkratit dodavatelsky cyklus a zlepSit ergonomii pracovist.

Doporuceni pro vypracovani:

Terénni priizkum a sbér dat

Navstéva vyrobni haly, méfeni rozmér(, fotodokumentace, fixace polohy strojl, skladd, viezd(/vyjezd( a
pracovnich stanic. Konzultace s vyrobnimi a logistickymi pracovniky.

Aktualizace layoutu v AutoCADu

Oprava a doplnéni stavajiciho rozpracovaného vykresu do formy méfitkového, vrstvové strukturovaného
planu podle firemniho standardu (vrstvy, bloky, kéty). Vytvoreni dokumentace ,,AS-IS“.

Vybér a analyza kliGovych vyrobnich projektl

Identifikace 2-3 reprezentativnich vyrobk( a mapovani jejich vyrobni cesty. Sestaveni diagram( toku
materialu a tvorba spaghetti diagram( pro vizualizaci pohyb(.

Identifikace ztrat a neefektivit

Analyza délky pieprav, po¢tu manipulaci, ¢ekani a kfiZzeni tok(. Kvantifikace zbyte¢né uslych vzdalenosti a
casovych ztrat.

Navrh optimalizovaného layoutu (TO-BE)

Viypracovani napravnych opatieni a dvou variant nového uspofadani haly na zakladé principd LEAN.
Realizace navrh(i v AutoCADu s technickym popisem zmén.

Vyhodnoceni a doporuceni

Porovnani , AS-IS“ vs. ,,TO-BE“ - kvantitativni odhad Uspor (napf. % snizeni vzdalenosti, redukce poctu
krokdl). Posouzeni nakladd na pfeuspofadani a formulace doporuceni pro fazovanou implementaci vhodnou
pro vedeni firmy.



Analyza a optimalizace postup( fotogrammetrie s
vyuzitim software RealityScan

Radomir Mendficky (KSA)

Cilem préace je prakticky ovéfit moznosti a pfesnost fotogrammetrie pfi digitalizaci objektl s vyuzitim
software RealityScan. Prace se zaméfi na zkoumani vlivu réiznych faktord na presnost a kvalitu 3D model,
porovnani vysledk( s jinymi softwarovymi feSenimi ¢i 3D skenery a definovani doporucené metodiky pro
efektivni a pfesné zpracovani dat. Dilci cile, kterych ma byt dosazeno: 1. Seznameni s laboratornim
vybavenim a softwarem - RealityScan, pfipadné dalSi fotogrammetrické softwary, zakladni principy
fotogrammetrie, typy a umisténi referencnich bodl a méfitka scény. 2. ReserSe souc¢asného stavu poznani -
prehled metod a postupd pouzivanych ve fotogrammetrii, porovnani riznych softwarovych nastrojl a jejich
moznosti, vliv pouZiti znacek (napf. kédované body) na pfesnost modeld. 3. Formulace problému a névrh
metodiky - definovat testovaci scénare, vybrat typy objektl, rozhodnout o pouZiti referenc¢nich znacek a
metod méreni presnosti. 4. Prakticka ¢ast - pofizeni snimkl objektd réiznymi postupy (napt. vliv pouZiti
kédovanych znacek, poctu snimk(, vzdalenosti ¢i ihlu fotografovani, pouZitého pfistroje, kvalita snimk{
(osvétleni, rozliSeni, hloubka ostrosti), typu povrchu objektu (matny, leskly, textura), okolniho prostredi),
zpracovani dat v RealityScan, pfipadné srovnani s jinymi softwary nebo 3D skenery, vyhodnoceni pfesnosti a
kvality vyslednych 3D modeld. 5. Vyhodnoceni vlivu parametr(i na kvalitu a pfesnost. 6. Definovani
doporucené metodiky — doporuceni optimalniho postupu pro ziskani pfesnych a kvalitnich 3D modeld
pomoci RealityScan a obecné fotogrammetrie.



Analyza cyklu robotickych linek a navrh optimalizaci
vyrobniho procesu Tl Fluid Systems Liberec

Jan Vavruska (KSA)

Popis cilli prace:

Cilem prace je analyzovat pracovni cyklus obsluhy robotickych linek ve vyrobnim prostfedi spolecnosti Tl
Fluid Systems Liberec s cilem identifikovat rezervy pro zvySeni efektivity. Prace se bude zaméfovat na
mapovani stavajiciho stavu, analyzu ¢asovych cykli jednotlivych operaci, analyzou plytvani dle LEAN. Na
zakladé ziskanych dat budou navrZzeny konkrétni optimalizace. Dlraz bude kladen i na bezpecnostni a
ergonomické aspekty pracovist. Cilem je kvantifikovat potencial vykonu linky a poskytnout podklady pro
implementaci zlepSeni.

Doporuceny postup zpracovani bakalarskeé prace:

Zmapovani stavajiciho stavu (AS-IS) v€etné terénniho sbéru dat

Popis a dokumentace chodu robotickych linek: pozorovani procestl, zaznam pracovnich cykl(, sbér
technologickych schémat, rozhovory s obsluhou a techniky. Vytvofeni podrobného popisu pracovnich krokd
obsluhy ainterakce s roboty.

Casova analyza procesu a identifikace tizkych mist

Rozbor cyklovych ¢asti jednotlivych operaci (robot i obsluha), vytvofeni casové mapy procesu (cycle time
analysis). UrCeni hlavniho ,,bottlenecku® - operace, ktera limituje vystup celé linky.

Analyza plytvani a nehodnotovych aktivit (NVA) dle Lean principd

Aplikace nastroji Lean Manufacturing pro identifikaci ztrat: nadmérné pohyby obsluhy, ¢ekani, chyby,
neefektivni uspofadani pracovisté. Doporuc¢eno vyuZiti metody pfedem uréenych ¢asd (MTM/MOST) pro
kvantifikaci standardnich operaci.

Navrh optimalizanich opatfeni (TO-BE)

Vypracovani konkrétnich variant feSeni: napf. zména sekvence operaci, paralelni provadéni ¢innosti,
zlepSeni ergonomie pracovisté, optimalizace pfisunu materialu. Navrhy budou vychazet pfimo z
identifikovanych nedostatkd.

Simulace a vyhodnoceni efektu navrzenych zmén

Ovéfeni navrhd pomoci simulaénich metod (nap¥. 3P — Production Preparation Process) nebo vypoctu
ocekavaného zlepSeni pomoci MTM/MOST. Kvantifikace potencialu: snizeni cyklového ¢asu, zvySeni vystupu
(kus@/hod), zlep$eni ergonomie obsluhy.

Doporuceni pro implementaci



Analyza pracovni polohy na digitalnim modelu ¢lovéka Miroslav VavrouSek (KSA)

Analyza systému pro digitalizaci velkych objektd s
vyuZitim fotogrammetrie

Radomir MendfFicky (KSA)

Cilem prace je vytvofit aplikaci pro analyzu ergonomie s vyuzitim digitalniho modelu ¢lovéka. Hodnocena
bude pracovni poloha Casti téla dle Ceskeé legislativy NV 361/2007. Vizualizovana bude celkova postava a
samostatné jednotlivé segmenty téla s hodnocenim pracovni polohy dle ergonomického posouzeni.

ReSerSe aplikaci pro oblast ergonomie se zaméfenim na pracovni polohu.
Vybér vhodného nastroje pro tvorbu aplikace.

Vytvoreni digitalniho modelu Clovéka a aplikace pohybu na model.
Ergonomické posouzeni pracovni polohy s Casovym zaznamem.
Vizualizace pracovni polohy a ergonomického hodnoceni.

Vytvofeni pracovniho postupu a manualu pro aplikaci.

Cilem préce je testovat navrzeny systém, navrhnout optimalni postupy pro pofizovani snimkd a jejich
zpracovani v softwaru. Diiraz bude kladen na ovéfeni pfesnosti systému a na navrh vhodnych pracovnich
rezimd.

Dilci cile, kterych ma byt dosazeno:

1. Sezndmeni s vybavenim a zafizenim laboratofe potfebnym k realizaci praktické ¢asti prace (napf. SW
Reality Scan, Raspberry Pi, inspekéni SW).

2. ReSerSe praci na podobné téma - pfehled sou¢asného stavu poznani (bude soucasti teoretické ¢asti BP),
zhodnoceni poznatk( z reSerse.

3. Analyza feSeného problému, navrh postupu feseni.

4. Navrh metodiky (postupu) pro pofizovani snimkd a jejich zpracovani v softwaru, zhodnoceni kvality a
presnosti ziskanych vystupl.

5. Posouzeni navrzeného feSeni, diskuze, zavér.



Automatické hodnoceni svarovych ploch

Automatizace programovani CNC obrabécich strojii

Miroslav VavrouSek (KSA)

Petr Keller (KSA)

Cilem prace je navrhnout, implementovat a otestovat feSeni pro automatizovanou vizualni kontrolu svaru
nadrZi a trubek, které nahradi dosavadni hodnoceni operatorem. Reseni bude zaloZeno na pouZiti vhodné
kamery a metod umélé inteligence, s dlirazem na robustnost a stabilitu béhem vyrobniho procesu.

Reserse dostupnych metod a technologii pro automatickou vizualni inspekci povrchd.

Vybér a konfigurace vhodného kamerového systému pro ziskavani obrazovych dat.

Navrh a implementace algoritmu pro hodnoceni kvality povrchu s pfipadné vyuzitim metod strojového uceni.
Otestovani nékolika variant kamer a softwarovych feSeni v podminkach vyroby.

Vyhodnoceni spolehlivosti a stability jednotlivych variant feSeni.
Navrh doporu¢eného postupu a vytvoreni dokumentace k navrzenému systému.

Cilem bakalaiské prace je vyzkouset v praxi automatizované programovani CNC strojll na vytipovanych
dilech v programu Tebis 4.1 pro nafadovnu podniku Skoda Auto, a.s. Dale porovnat tuto automatizovanou
tvorbu NC programu s klasickym programovanim v daném CAD/CAM systému Tebis.

Doporuceny postup zpracovani:

1. Seznamte se s aktualnim stavem vyrobnich procest v nafadovné Skoda Auto a.s.

2. Seznamte se s CAD/CAM systémem Tebis v.4.1.

3. Provedte resers$i vhodnych obrabénych dilli pro automatizované programovani CNC strojd.

4. \lytvoite vdaném CAD/CAM systému Sablony (makra) pro automatizované CNC obrabéni.

5. Provedte na zakladé praktickych experiment( vyhodnoceni ¢asové narocnosti programovani CNC strojl
automatizovanym a klasickym zplsobem.



DEMONSTRATOR DVOUPOLOHOVEHO REGULATORU  Michal Mougka (KSA)

DRON S VERTIKALNIM VZLETEM A PRISTANIM

Michal Moucka (KSA)

1. Seznamte se s nespojitymi zplsoby fizeni teploty.

2. Navrhnéte vyukovy model pro demonstraci dvoupolohového fizeni teploty. Vzorem mdZze byt konvencni
Zehlicka.

3. Navrhnéte elektronické obvody pro pfipojeni modelu k PC. Vhodné zvolte umisténi senzorl a obvod(i.
Navrh konzultujte s vedoucim prace. Dbejte na bezpecnost.

4. Desky plosnych spoji (PCB) vyrobte, osadte a oZivte.

5. Naprogramuijte aplikaci pro méfeni na modelu. Napfiklad s vyuzitim grafického programového prostiedi
LabVIEW nebo v jazyku C/C++.

6. Ovérte funkEnost a vhodnost vaseho feseni.

1. Provedte resersi stavajiciho stavu v oblasti VTOL dron.

2. Navrhnéte konstrukci radiem fizeného (RC) dronu schopného vertikalniho vzletu a pfistani (VTOL) tak, aby
byl vytisknutelny na 3D tiskarné. Navrhnéte profil kfidla a konstrukéni material.

3. Vyberte vhodné prostfedky pro fizeni a pohon dronu (motory, ESC, fidici stack, baterie, FPV bryle atd).
4. Navrh zrealizujte. Nastavte regulatory, nakonfigurujte letovy ovladac¢ (FC) pomoci fidiciho systému INAV.

5. Ovérte funkénost a spravnost vasSeho feSeni.



INOVACE RiZENi MODELU PORTALOVEHO JERABU

Inovace fidiciho systému prototypu CNC stroje

Michal Moucka (KSA)

Martin lachman (KSA)

1. Seznamte se se stavajicim feSenim fizeni modelu portalového jefabu umisténém v prostorech katedry.

2. Navrhnéte novy fidici obvod na bazi jednocCipového mikropocitace pro fizeni pohybu jefabu a vliacku pro
prevoz nakladaného materialu. Vyberte vhodné automatizacni prostfedky (vyvojovou desku s
mikrokontrolérem, snimacem, budi¢e motort atd). Berte vahu mozZnost dals$iho rozsifeni. V$e konzultujte s
vedoucim prace.

3. NavrZeny obvod zrealizujte. V pfipadé potieby navrhnéte a vyrobte desky plosnych spojd. Vypracujte
dokumentaci zapojeni.

4. Naprogramujte mikrokontrolér v jazyku C/C++. Zdrojovy kod dostatecné okomentujte.

5. NavrZeny obvod zrealizujte. V pfipadé potieby navrhnéte a vyrobte desky plosnych spoj.

6. Ovérte funkénost a spravnost vasSeho feSeni.

Hlavnim cilem diplomové prace je navrh a vymeéna fidiciho systému u prototypu CNC stroje. Novy fidici
systém ma nahradit stary systém Acramatic 2100, napf. fizenim na bazi Arduino.

ReSerSe existujicich FeSeni a stav vyzkumu v této oblasti.
Definovani poZzadovanych parametr(i pro névrh.

Ndvrh nékolika konceptl a jejich porovnani.

Detailni navrh vybraného konceptu, idealné s cenovou kalkulaci.



Integrace AR zobrazeni pro digitalni model roveru
Perseverance

Konstrukce modelu klikového lisu

Miroslav VavrouSek (KSA)

Petr Zeleny (KSA)

Cilem prace je doplnit do stavajici aplikace digitalniho modelu roveru Perseverance, realizované v prostredi
Unity, rezim zobrazeni v rozSifené realité. Aplikace umozni vizualizaci modelu roveru v realném prostredi
pomoci AR technologie, véetné moznosti interakce a zobrazeni dopliujicich informaci.

ReSerSe soucasnych aplikaci a technologii vyuzivajicich rozSifenou realitu pro vizualizaci technickych
modeld.

Analyza moznosti integrace AR do prostredi Unity (napf. AR Foundation, ARKit, ARCore).

VylepSeni a doplnéni funkcionality stavajiciho digitalniho modelu.

Navrh rezimu aplikace pro zobrazeni roveru Perseverance v AR.

Implementace zakladnich funkci pro vizualizaci a interakci s modelem roveru v redlném prostiedi.
Testovani pouzitelnosti a plynulosti AR vizualizace na vybranych zafizenich.

Doplnéni stavajiciho uzivatelského manualu k rezimu zobrazeni v rozSifené realité.

Cilem bakalarskeé prace je navrhnout pohyblivy model klikového lisu. Model stroje bude predstavovat a
demonstrovat princip fungovani stroje a jeho jednotlivych ¢asti. VétSina ¢asti stroje bude vyrobena pomoci
aditivnich technologii (3D tisk).

Provedte prizkum podobnych modeld na trhu, napfiklad vyukovych modeld.

Navrhnéte koncepci modelu.

Na zakladé této koncepce navrhnéte vlastni model, ktery zohledni vyrobni moznosti katedry KSA, zejména ty,
které vyuzivaji aditivni technologie.

Pripravte vyrobni dokumentaci a nechte vyrobit (vytisknout) jednotlivé soucasti konstrukce stroje. S

estavte je a ovérte jejich funk&nost.

Vvhodnotte své vlastni konstrukéni feSeni.



LABORATORN{ MODEL RiZENi TLAKU V NADOBE Michal Mougka (KSA)

Navrh ergonomického pfisluSenstvi pro zlepSeni pradce Radomir Mendficky (KSA)
se systémem 3D skenovani MetraScan

1. Seznamte se s problematikou fizeni tlaku vzduchu v tlakovych nadobach.

2. Navrhnéte regulacni obvod s PID regulatorem pro fizeni tlaku v tlakové nadobé. Regulacni obvod bude
tvofen elektro-pneumatickym obvodem a fidicim systémem postavenym na NI PXI-1042Q s kontrolérem NI
PXI-8106 a méfici kartou NI DAQ PXI-6259. Regulator PID bude implementovan na NI-PXI softwarové v
grafickém prostredi LabVIEW. Volte vhodné prostfedky pro snimani a fizeni tlaku.

3. Zapojeni regulacniho obvodu zrealizujte. Zapojte jednotlivé pneumatické prvky, pfipojte potfebné signalni
vodiCe se systémem NI-PXI.

3. Provedte experimentalni identifikaci elektro-pneumatického systému za GCelem ziskani jeho popisu.

4. Na zakladé znalosti popisu soustavy vypoctéte stavitelné parametry PID regulatoru. V prostiedi Matlab-
Simulink ovéfte pouzitelnost ziskaného sefizeni.

5. Ovérte funkEnost PID fizeni na laboratornim modelu.

Cilem préace je navrh a realizace universalniho zafizeni (drzaku), které umozni umisténi mobilniho telefonu
nebo tabletu pfimo na skenovaci hlavu systému MetraScan. Prostfednictvim zrcadleni obrazu z hlavniho
monitoru PC na tento displej bude zajistén lepSi vizualni pfehled béhem procesu skenovanii v situacich, kdy
operator nema pfimy vyhled na monitor. Prace se zaméfi zejména na mechanickou konstrukci drzaku, volbu
vhodného zplsobu uchyceni a ovéreni pouZitelnosti v praxi. Soucasti bude také nalezeni a otestovani
vhodného zpUsobu zrcadleni obrazu z PC na mobilni zafizeni. Vysledkem bude funkéni prototyp s
vyhodnocenim jeho pfinost a omezeni. Diléi cile, kterych ma byt dosazeno: 1 Sezndmeni s laboratornim
vybavenim - systém 3D skenovani MetraScan (skenovaci hlava, C-track), principy prace a ergonomické
aspekty obsluhy. 2 ReSerSe dostupnych feSeni pro mobilni zobrazeni pfi 3D skenovani a technologii zrcadleni
obrazu. Zhodnoceni poznatk( z reSer$e. 3 Analyza pozadavk{ - ergonomie prace, hmotnostni a prostorova
omezeni drzaku, moznosti upevnéni. Navrh postupu feSeni. 4 Prakticka ¢ast - navrh a konstrukce drzaku
(posouzeni pevnosti a funkénosti, vyroba napf. 3D tiskem). Implementace a otestovani softwarového feseni
pro zrcadleni obrazu. Vyhodnoceni funkéniho prototypu v laboratornich podminkach. 5 Diskuze vysledk( a
doporuceni - zhodnoceni pfinosu navrzeného reseni, identifikace limitQ, ndvrhy na mozné zlepseni.



Navrh laboratorni ulohy pro fotogrammetricky systém  Radomir Mendficky (KSA)
TRITOP

Fotogrammetricky systém TRITOP umoziuje presné bezkontaktni méreni polohy diskrétnich bod( v 3D
prostoru a v praxi se vyuziva napf. pro deformacni analyzy nebo klimatické testy soucasti. Cilem prace bude
navrhnout, vyrobit a ovéfit laboratorni Glohu pro demonstraci zakladnich principt a mozZnosti tohoto
zplsobu optického méfeni.

Doporucené metody pro vypracovani:

1. Seznamit se s vybavenim a zafizenim laboratofe potfebnym k realizaci praktické ¢asti prace
(fotogrammetricky systém TRITOP, SW GOM Inspect apod.) a s principy fotogrammetrie.

2. Provést reSerSi odbornych praci na podobné téma - pfehled sou€asného stavu poznani (bude soucasti
teoretické casti DP). Definovat oblasti vyuZiti tohoto zplsobu bezkontaktniho méfeni v praxi.

3. Na zakladé reSerSe navrhnout, vyrobit a ovéfit (napf. konvencnim méfenim, vypoctem, SW simulaci)
vzorovou laboratorni tlohu (napf. méfeni statickych deformaci vlivem mechanického €i teplotniho zatizeni).

4. Zpracovat metodiku méfeni pro navrzenou ulohu.

5. Vyhodnoceni a analyza vysledkd, diskuze, zavér.



Navrh pfipravku pro zefektivnéni optického 3D Radomir Mendficky (KSA) Hlavnim cilem prace bude navrhnout a vyrobit systém (upinaci ¢i ustavovaci pfipravek pro oto¢ny stil GOM,

skenovani moduldrni stavebnice podloZek a upinek a dalSich pomocnych element(), ktery umozni eliminovat nutnost
lepeni referencnich znaCek na mérené objekty, a tim zvysi efektivitu optického 3D skenovani pfedevsim s
vyuzitim optického 3D skeneru ATOS Il Triple Scan.

Dilci cile, kterych ma byt dosazeno:

1. Seznamit se s vybavenim a zafizenim laboratofe potfebnym k realizaci praktické ¢asti prace (3D
bezkontaktni skener Atos Ill TripleScan a automaticky otocny sttil, SW GOM Inspect apod.) a s principy
optické digitalizace.

2. Provést reSer$i moznych pfipravkl, dostupnych pom{cek na trhu pro usnadnéni skenovani; variant a
konstrukénich usporadani méficich a upinacich pfipravkl pro optické 3D skenovani. Piehled sou¢asného
stavu poznani (bude soucasti teoretické ¢asti BP), zhodnoceni poznatk( z reserse.

3. Realizovat navrh a vyrobu systému pro upinani a umistovani referenénich bod mimo méreny objekt (volba
vhodné metody upinani na stll - idedlné magneticky, navrh zplsobu vyroby pfipravku, volba materialu,

provedeni pevnostnich vypoctl stability upnuti obrobku).

4. Analyza ¢asovych hodnot upinani - porovnani 3D skenovani bez a s pouzitim pfipravku, ovéfeni pfesnosti a
efektivnosti méfeni pfi digitalizaci dill s vyuZitim upinaciho pfipravku.

5. Posouzeni navrzeného feSeni, vyhodnoceni vysledk(, diskuze, zavér.



Optimalizace pohybu vyrobku v modelu chytré tovarny Radek Votrubec (KSA) Cilem bakalarskeé prace je optimalizovat fidici strategiepohybu autonomniho voziku v modelu chytré tovarny.

1. Seznamte se se vSemi komponenty modelu chytré tovarny (zasobniky kuliCek, voziky, server a fidici
aplikace).

2. Navrhnéte uzivatelské prostredi pro zadavani zakazky. Porovnejte pouZziti Arduino Cloud, Blynk nebo
vlastniho Web serveru.

3. Navrhnéte rizné usporadani jednotlivych stanovist a rlizné trasy vozik{. NavrZené varianty popiste a
vzajemneé porovnejte.

4. Optimalizujte trasy vozikd.

Sefizeni regulacnich smycek pohybovych os u Martin Lachman(KSA) 1. Seznameni se s konstrukci laserového stroje v laboratofich KSA.
laserového stroje
2. Seznameni se s moznostmi regulator( u Sinumeriku 840D.

3. Otestovani soucasného nastaveni regulatord na frekvenénich charakteristikach a na kruhové interpolaci.

4. Setizeni regulator( a filtrd jednotlivych regulacnich smycek, ovéfeni nastaveni na kruhové interpolaci a
frekven&nich charakteristikach



Studie proveditelnosti XR asistenta servisu vyrobnich  Jan VavruSka (KSA) Cil prace:

linek pro ZF CR Provést studii proveditelnosti nasazeni XR asistenta pro servis vyrobnich linek a zafizeni ve spole¢nosti ZF CR
pomoci Microsoft HoloLens 2. Cilem je ndvrh a realizace Proof of Concept (PoC) aplikace, ktera bude
operatorim poskytovat krok-za-krokem instruktaz, umoznovat v redlném case provadét multimedialni
zaznam cinnosti (foto, video, hlas - s Casovym razitkem) a interaktivné kontrolovat spravnost provedenych
Ukonl (eye-tracking, computer vision, time analysis).

Doporuceni:

Analyza potfeb ZF CR v oblasti servisu linek.

Navrh konceptu XR asistenta.

Funké&ni prototyp (PoC) pro HoloLens 2.

Zhodnoceni proveditelnosti nasazeni v ZF, uzivatelského zazitku a datovych analyz.

Doporuceni pro nasazeni v ZF (v€etné vazby na KPI, Dashbording, Al analyzy, TPM).

Diskutujte moznosti dalSiho rozsifeni - Skalovani PoC na dalSi projekty, kyberbezpecnost, ergonomii s XR.
Ocekavany vystup - prototyp jednoduché aplikace demonstrujici kliCové funkce (instruktaz + zaznam

cinnosti).
Tvorba virtualniho zasobniku nastrojl pro obrabéci Petr Keller (KSA) Cilem prace je doplnit stavajici postprocesor CAD/CAM systému hyperMILL pro pétiosé obrabéci centrum o
centrum modely pouZivanych nastrojl véetné doplnéni vhodnych feznych podminek pro vybrané materiély a vytvorit

tak uceleny virtualni zasobnik nastrojd. Vysledkem bude ovéreni funkénosti zasobniku na praktickém
pfikladu, v€éetné redlného obrabéni na stroji.

Seznamte se s CAD/CAM systémem hyperMILL a jeho prostfedim pro tvorbu virtualniho zadsobniku nastrojd.
Stahnéte nebo vytvoite 3D CAD modely nastroj pro dané obrabéci centrum na zakladé aktualniho vybaveni
redlnymi nastroji.

Ustavte CAD modely nastrojll v databazi nastroji CAD/CAM systému a dopliite fezné podminky pro vybrané
materialy na zakladé doporuceni vyrobce nastrojd.

Provedte simulaci obrabéni v programu hyperMILL na zvolené tvarové soucasti s vyuzitim vytvofené databaze
nastrojll a porovnejte s redlnym obrabénim na stroji véetné kontroly koliznich stavd.

Provedte zhodnoceni a doporuceni pro bezproblémovou pfipravu vyroby.



Velkoformatovy tisk s vyuzitim specialniho robotického Petr Zeleny (KSA)

ramene

Vyhodnoceni pfesnosti méfeni bezkontaktniho 3D
skeneru MetraScan

Radomir MendfFicky (KSA)

Cilem této bakalarské prace je navrhnout technologii velkoformatového tisku vhodnou pro pouZiti se
specializovanym robotickym ramenem. Resenf zahrnuje névrh tiskové hlavy a potfebného pfislusenstvi.

Seznameni se s projektem 3D STAR a jeho vystupy. Zaméreni se na robotické rameno.

Rederse soucasného stavu techniky v oblasti velkoformatového tisku v Ceské republice a ve svété.
Urceni technologie vhodné pro dané robotické rameno (z hlediska rozsahl pohybu, pfesnosti, rychlosti).
Navrh koncepce, pfipadné nékolika koncepci.

Rozpracovani vybrané koncepce.

Cilem prace bude provedeni analyzy pfesnosti digitalizace optického 3D skeneru MetraScan 350 v ramci
meéficiho prostoru C-Tracku.

Doporucené metody pro vypracovani:

Seznamit se s vybavenim a zafizenim laboratofe potfebnym k realizaci praktické ¢asti prace (opticky 3D
skenovaci systém MetraScan 350 + C-Track, SW GOM Inspect apod.), s principy optické digitalizace a tzv.
Acceptance testy.

ReSerSe praci na podobné téma - pfehled sou¢asného stavu poznani (bude soucasti teoretické ¢asti DP).
Provést reSersi postupll pouzivanych pro posuzovani presnosti méreni optickych 3D systémdl.

Formulace feSeného problému a jeho analyza, navrh metodického pfistupu k feSeni.

S vyuZitim kalibracnich etalonl dostupnych v laboratofi 3D digitalizace a RE realizovat postupy prezkusovani
presnosti optickych 3D skener(. Ur¢it pfesnost digitalizace v jednotlivych mistech celého méficiho rozsahu
C-Tracku. Zpracovat zjisténé vysledky a pfipadné je porovnat s daty uvadénymi vyrobcem zafizeni.
Vyhodnoceni a analyza vysledkd, diskuze, zavér.



Vytvofeni GUI v prostfedi Sinumerik 840D Martin Lachman(KSA)

Vytvoreni digitalniho modelu robotického manipulatoru Miroslav VavrouSek (KSA)

1. Seznameni se laserovym strojem a vyvijeCem laserového paprsku v laboratofich KSA.

2. Zmapovat moznosti komunikacniho propojeni mezi vyvijeCem laserového paprsku a laserovym strojem.
3. Seznameni se s vytvarenim GUI v prostfedi Sinumerik 840D.

4. Vytvoreni GUI v Sinumeriku 840D podle poZzadavk( KSA.

5. Fyzické propojeni laserového stroje a vyvijeCem laserového paprsku.

6. Otestovani GUI pfi praci laseru

Cilem prace je vytvofit aplikaci umoziujici modelovani a analyzu pohybu robotického manipulatoru. Systém
bude fizen prostfednictvim otevieného API a bude umoziiovat zaznam a analyzu pracovni trajektorie, dosahu
amoznych kolizi pfi manipulaci s objekty. Aplikace bude také poskytovat vizualizaci manipulatoru se
zobrazenim doplhujicich informaci.

Reserse aplikaci a nastrojd pro modelovani a simulaci robotickych manipulatord.

Vybér vhodného softwarového prostfedi pro tvorbu aplikace.

Navrh API pro ovladani aplikace a vytvoreni jeji dokumentace.

Vytvoreni digitalniho modelu robotického manipulatoru a implementace pohybovych funkci.
Analyza pracovniho prostoru a hodnoceni trajektorie pohybu.

Vizualizace manipulétoru a jeho pracovnich poloh s vyhodnocenim parametrd.

Vytvofeni pracovniho postupu a uZivatelského manualu pro aplikaci.



Vytvoreni simulacniho modelu pohybovych os
laserového fezaciho stroje

Viytvofeni simuldtoru soustruhu pro virtualni realitu

Vyuziti rozSitené reality (XR) pfi revizi kokpitu
studentské formule

Martin Lachman(KSA)

Miroslav VavrouSek (KSA)

Jan Vavruska (KSA)

1) Seznameni se s prostiedim fidiciho systému Sinumerik 840D a s jeho strojnimi konstantami.

2) Vytvoreni matematického modelu pohybovych os X,Y laserového fezaciho stroje v programu Matlab -
Simulink.

3) Pfeneseni strojnich konstant z prostfedi Sinumeriku 840D do vytvofeného matematického modelu
pohybovych os X,Y laserového fezaciho stroje.

4) Porovnani namérenych a nasimulovanych zakladnich charakteristik pro osy X,Y.

Viytvofeni funk&niho simulatoru jednoduchého soustruhu v prostfedi virtualni reality. Simulator bude
vytvoren podle skutecného zafizeni, véetné ovladacich prvku pouZitelnych pomoci ovladacd virtudlni reality.
Vysledny simuldtor bude vyuzit pfi vyuce.

Prlizkum v oblasti technologii pro virtualni realitu

ReserSe v oblasti simulator(i obrabécich strojt

Navrh simulac¢niho modelu soustruhu a moznosti ovladani

Analyza ovladacich prvkl predlohy a jejich implementace ve virtualni realité
Vytvoreni aplikace simuldtoru soustruhu pro zvoleny systém virtualni reality

Cilem bakalarskeé prace je vyuzit technologii rozSifené reality (XR), zejména virtualni reality (VR), pro validaci
a verifikaci digitalniho navrhu kokpitu vozidla Studentské formule. Prace se zaméfuje na ergonomickou
analyzu kokpitu s ohledem na antropometrické parametry budoucich pilotd tymu, jakoZ i na soulad s pravidly
soutéZe Formula Student. Diraz bude kladen na simulaci interakce pilota s ovladacimi prvky, viditelnost
pfistrojd a celkové pohodli sedici polohy. Soucasti prace bude také digitalni simulace zavodni technické
kontroly (engineering inspection) dle poZadavk(l SAE, ktera ovéfi soulad konstrukce s bezpe¢nostnimi a
konstrukénimi normami. Cilem je poskytnout efektivni a intuitivni nastroj pro iterativni navrh a kontrolu
kokpitu pfed jeho fyzickou realizaci.



Vzdalené fizeni vyukového modelu chytrého domu

Zpfesnéni vypoctu doby vyroby dill na CNC stroji

Radek Votrubec (KSA)

Petr Keller (KSA)

Navrhnéte a realizujte vzdalené fizeni fidiciho systému vyukového modelu chytrého domu s pouzitim
mikroprocesoru Arduino, ktery by splfioval podminky definované v nasledujicich bodech:

1. Seznamte se s modelem chytrého domu s inteligentni elektroinstalaci (osvétleni, topeni, alarm).

2. Prozkoumejte moznosti realizace vzdaleného ovladani fidiciho systému s deskou Arduino. Vyberte vhodné
feSeni a toto realizujte.

3. Ovladani véech prvkl umoznéte lokdlné manualné a vzdalené pomoci telefonu s Android nebo iOS.
Ovladaci aplikaci navrhnéte s ohledem na komfort a nenarocnost uzivatele.

Standardné je pocitan odhad doby vyroby dilli na obrabécich CNC strojich napf. v CAD/CAM systémech bez
dynamickych parametrd strojl. Takovy vysledek vSak pfili§ nekoresponduje s redlnou dobou vyroby na stroji.
Cilem préace je upfesnit odhad doby vyroby na zakladé NC programdl, véetné zahrnuti dynamickych
parametrd stroje, a porovnat vysledek s redlnou dobou vyroby.

Seznamte se se zaklady programovani ve standardu ISO (tzv. G-kdd), pfip. i s tvorbou NC programdi v
systému CAD/CAM pro CNC obrabéci stroj.

Provedte analyzu zvoleného NC programu a vypoctéte zakladni dobu obrabéni pouze na zdkladé feznych
podminek v tomto programu.

Provedte navrh vypoctu doby obrabéni s doplnénim dynamickych parametrli CNC stroje (min. zrychleni a
zpomaleni v danych osach).

Aplikujte vypocet doby obrabéni na zakladé daného NC programu se zahrnutim dynamickych parametrd
stroje.

Zmérte dobu vyroby na realném stroji a porovnejte ji s Vasimi vypocCty, provedte zhodnoceni prace.



Ridici jednotka pneumatického obvodu sedaéky s
proménnou tuhosti umoznujici rekuperaci tlaku.

Radek Votrubec (KSA)

Cilem bakalarskeé prace je upravit stavajici fidici jednotku sedacky s proménnou tuhosti tak, aby umoznovala
rekuperaci tlaku mezi jednotlivymi pneumatickymi prvky.

1. Seznamte se se vSemi komponenty pneumatického obvodu sedacky a se stavajici fidici jednotkou s
mikroprocesorem Arduino.

2. Navrhnéte upravu pneumatického obvodu tak, aby umoznoval pfemistovani vzduchu mezi jednotlivymi
pneumatickymi prvky. Upravte stavajici fidici jednotku nebo realizujte novou tak, aby pracovala i s pfidanymi
komponenty. Navrhnéte a naprogramuijte fidici algoritmus.

3. Porovnejte fizeni bez rekuperace a s rekuperaci s ohledem na tsporu energie zptsobenou krat$im béhem
kompresoru.



