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TCC 2023 — Demo Showcase

Nesoutézni demonstracni priklady
— Algoritmus Al jako soucast modelu systému v prostredi Simulink
— Magnetohydrodynamika v COMSOL Multiphysics
— Rizeni elektromotoru
— Ovladanie robota Tinkerkit Braccio
— Poloautomaticka segmentace Iékarskych snimkt a extrakce povrchu pro 3D tisk
— Vytvoreni a ovladani FPGA aplikace

— Hra Teeter s vyuzitim senzort mobilnich zafizeni
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| | Algoritmus Al v prostiedi Simulink

 Klasifikacni algoritmus zalozeny na Al

— blok pro inferenci nauceného modelu z knihovny Deep Learning Toolbox

. Ridici systém

— model v jazyce Stateflow

— Fizeni otaceni stolu

— pocitani stejnych objektu

« Spusteni a nasazeni algoritmu

— v rezimu Connected 10

— VvV rezimu samostatne aplikace

 Hardware

— Raspberry Pi 4, webkamera

Jaroslav Jirkovsky, jirkovsky@humusoft.cz
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| Magnetohydrodynamika v COMSOL Multiphysics
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Tomas Vrbata, vrbata@humusoft.cz



£ THUMUSOFT

| | Rizeni otadek elektromotoru v prostiedi Simulink

fizeni vykonova cast motor

Synchronni motor s permanentnimi magnety

— trifazovy synchronni motor, 7 polovych dvojic

 Algoritmus

— bloky knihovny Motor Control Blockset
— Embedded Coder Support Package for STM32 Processors

 Spusténi a nasazeni algoritmu S

— v rezimu Monitor & Tune

([ ]
Hardware g S Y
— STM32 Nucleo ==

— X-NUCLEO-IHM0O7M1

Jaroslav Jirkovsky, jirkovsky@humusoft.cz
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| Ovladanie robota Tinkerkit Braccio
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— simulacia a vizualizacia v 3D

— sériova komunikacia s realnym robotom

e Software
— MATLAB, Robotics System Toolbox
— Simulink 3D Animation

« Hardware
— robot Tinkerkit Braccio

Michal Blaho, blaho@humusoft.sk
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| Poloautomaticka segmentace Iékarskych

shimku a extrakce povrchu pro 3D tisk

« Sémanticka segmentace plic z CT snimkl hrudniku

 Predtrénovana ONNX 3D U-Net neuronova sit’

« Extrakce povrchu segmentovanych plic a tvorba STL souboru pro 3D tisk
 Medical Imaging toolbox (od R2022Db)

Anna Tochackova
annat@humusoft.cz
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| Vytvoreni a ovladani FPGA aplikace

FPGA v Simulinku

— Princip vytvareni aplikace

— Struktura modelu

: Interrupt_RCP
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Ovladani FPGA aplikace v ControlDesku: —

— Zména parametru simulace

— Cteni dat z grafu
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Tomas Fridrich, fridrich@humusoft.cz
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| | Hra Teeter s vyuzitim senzorti mobilnich zafizeni

 Model kulicky valici se po plose realizovany cCiste
v programu MATLAB

« Jako ovladac je pouzito mobilni zarizeni s
MATLAB Mobile

« Streamovani vystupu senzoru orientace
prostrednictvim MATLAB Cloud

« 2 varianty dynamiky kulicky
* Registrace skore

 Vizualizace 3D objektti pomoci Handle Graphics

Priklad je inspirovan pfikladem ,Ball and Plate” prezentovanym
zde kolegou Jirkovskym v r. 2021

©2023 Emanuele Danék, CVUT
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Jan Danék
danek@humusoft.cz



