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Zakrouzkujte prosim jeden soutéZni projekt, kterému ddvéte sv(j hlas:

1. Experiment dvou $térbin

2. Vypocetni strategie pro laboratorni emulaci elektrické
obloukové pece se schopnosti detekce kybernetickych ttok

3. Ovladani zafizeni Biologic Potentiostat pomoci MATLABu

4. Model elek ickeé atoru pro nytovaci pistoli

@igitélm’dvojée ického ¢ ce protil
systému vrtulniku Mi-8

6. Navrh a konstrukcia laboratérneho modelu typu bikoptéra

7o F xzaloie ny na modl u pro rekonstrukci
trajektor zidla bez vyu ithNSS validaci v MATLABU
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které se vam libi
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| 1 | Experiment dvou $térbin: interference vinéni

2F

= Simulacni aplikace v COMSOL Multiphysics
— Interaktivni aplikace pro vyuku

— Znazornéni experimentu dvou stérbin off

=

= Fyzikalni model

— Coefficient Form PDE — vinova rovnice ve 2D

— Stacionarni, frekvenéni a ¢asové zavisla studie
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— Parametrizované nastaveni experimentu

— Animace Sifeni viny a interferencniho obrazce

— Demonstrace skladani vin a fazového posunu

Vilem Kopulety, vilem.kopulety@vutbr.cz
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‘ 2 ‘ Vypocetni strategie pro laboratorni emulaci elektrické obloukové
pece se schopnosti detekce kybernetickych Utoku

» Pfispévek uvadi zpusob emulace EAF v
laboratori s vyuzitim dat mérenych v provozu
realné EAF a implementaci ,watermark”
strategie pro detekci kybernetickych utoku na
elementy fizeni a elektricka Cidla EAF, které
by mohly mit devastacni efekty na jeji provoz.

* Pro simulaci a laboratorni modelovani jsou
vyuzivany ruzné produkty Matlabu.

PRI
e

= Obé strategie umoznuji ladéni a vyhodnoceni
vysledku bez nakladného a rizikoveého
testovani u realne 60 t EAF, jejiz merene
hodnoty byly pfi laboratornim testovani co‘.;s,-i,i'."l‘;a;p SR i
vyuzivany.

Martin Bejvl, Petr Simek, Viktor Valouch
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| 3 | Ovladéanizafizeni Biologic Potentiostat pomoci MATLABU

= Co je zarizeni Potentiostat spolecnosti Biologic a jak se standardne programove
ovlada —— 08

1.52 0.6

= Moznosti ovladani zarizeni z MATLABuU
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— Volanim skriptu pro Python 3
1.48

— Primou integraci knihovny pro Python do MATLABuU
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— Volanim funkci DLL knihovny ve formatu jazyka C

— Finalni volba: vytvorenim vlastni knihovny pro MATL/ ‘)

Zpusob vytvoreni zdrojového textu knihovny a jeho kompilace

» Verejna dostupnost knihovny a priklady pouziti
— Sdileno pres GitHub: https://github.com/zdenekkohl/Matlab4Potentiostat

Zdenék Kohl, zdenek.kohl@unob.cz
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| 4 | Modelelektromagnetlckehoakceleratoru

pro nytovaci pistoli

= Vyvoj akceleratoru trnu po nytovani

= Model-based design
— Nelinearni materialy

— Parametry civky

— Dynamika proudu

— Dynamika pruletu

— Optimalizace magnetu - Treni

— Silové ucinky

— Tvarova optlmallzaceondfej Sodomka, sodomka@fel.zcu.cz
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| 5 | Digitalni dvojce elektromechanického Easovace

protiledoveho systému vrtulniku Mi-8
= Motivace: Postavit digitalni dvojCe zarizeni, jehoz vnitini logika v schématu popsana

neni. s
= Rekonstrukce zapojeni ze schématu J | S
— 18 povelu rozdélenych na piny konektoru == =
— Relé nejsou nezavisla, tvori prioritni kaskadu R1 > R2 > R3 ] ] |
— MikrospinacCe se prekryvaji o 6,5 s, kaskada ten prekryv rozplete ﬁ,ﬁ %
= Modely (MATLAB, Simulink, Simscape) —— L[]

— Signalovy model z pfepsanych diferencialnich rovnic

— Nezavisly fyzikalni model v Simscape podle originalniho schématu
= Qvéreni proti Stitkovym udajum

— Délka cyklu: model 154,08 s, dokumentace 15412 s

— Struktura sérii 4/4/4/6 vychazi z kaskady

— Odrusovaci filtr: utlum ~40 dB

Vsevolod Kazakov, sevakazakov22cz@gmail.com
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| 6 | N&vrh a kon3trukcia laborat6rneho modelu typu bikoptéra

= Laboratorny model dynamického systemu
— 2 motory a 2 rotacné stupne volnosti

A ‘T -
N \"‘ :

— Experimentalne meranie dynamickych odoziev
— Pouzitie pri vyucbe riadenia (LQ, MPC) a identifikacie systémov
= Kompletny mechanicky a elektricky navrh
— Mechanicka konstrukcia (3D tla€) + vlastné vrtule
— Vyber snimacCov, motorov, ESC a riadiacej jednotky
— PCB shield pre STM32 Nucleo
= Modelovanie a zber dat
— Zber dat cez UART do MATLABuU
___— Matematicky model systému a identifikacia parametrov

PRET

Ustav robotiky a kybernetiky Studentsky tim pod vedenim Ing. Martin Dodek, PhD. martin.dodek@stuba.sk
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| 7 | Ackermann model-based framework for vehicle trajectory
reconstruction without GNSS with validation in MATLAB

= Problem —— =
— GNSS may be unavailable or unreliable on real routes ] ﬂ | i

= Framework idea | le
— rear-wheel speeds drive Ackermann-based dead reckoning L L B

MATLAB scenario and sensor setup

— heading and X-Y position are updated step by step

i " ' riEn - N\
= MATLAB validation GG Gl
— Driving Scenario Designer creates repeatable virtual routes 1 / )
/ ol /,/*/
— rural / urban scenarios stress sharp and double turns B4

Reconstruction and maneuver checks

= Why it is useful

— fewer costly field tests during early algorithm tuning

NH
”,
o
L2

— ready for GNSS-denied road monitoring workflows

2
b ,
sy U t/
3L
N

Goal: keep the vehicle path available when satellite positioning drops out. o _ o
Validation of filtered trajectories

Yegor Boyarchikov, yegor.boyarchikov@tul.cz


file://HAY/ARCHIVE/COMPANY/KSEFTDOC/TMW/MARKETING/Akce/TCC/2026_Brno/Soutez/Slides/yegor.boyarchikov@tul.cz

£ HUMUSOFT®

TCC 2026 — Soutéz o nejlepsi projekt — Vysledky

1
2

26
15

11

4 Ondrej Sodomka (ZapadoCeska univerzita)
Model elektromagnetickeho akceleratoru pro nytovaci pistoli
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Experiment dvou stérbin - Model znazorneni experimentu dvou Stérbin a vinové
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Framework zaloZzeny na Ackermannové modelu pro rekonstrukci trajektorie vozidla bez
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6 Martin Dodek (Fakulta elektrotechniky a informatiky STU v Bratislave)
Navrh a konStrukcia laboratérneho modelu typu bikoptéra

5 Vsevolod Kazakov (UJEP)
Digitalni dvojCe elektromechanického Casovace protiledoveho systemu vrtulniku Mi-8

2 Martin Bejvl, Petr Simek (Ustav termomechaniky AV CR)
Vypocetni strategie pro laboratorni emulaci elektrické obloukoveé pece se schopnosti
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3 Zdenék Kohl (Univerzita obrany)
Ovladani zarizeni Biologic Potentiostat pomoci MATLABuU



