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Splnenie ciel’ov a vysledky projektu

Plan cielov podla podanej Ziadosti o dotdciu na projekt KEGA

1) Vybudovanie Laboratoria robotiky. Laboratorium bude obsahovat’ fyzikalne modely robotov
na baze stavebnice BIOLOID a priemyselny robot s riadiacim systémom upravenym tak, aby
umoznoval riadit’ robot tak, ako je to bezné v praxi, a zaroven umoznil Studentom overovat vlastné
riadiace algoritmy. Riadiaci systém bude rieseny tak, aby bol pripojitel'ny do Hardware in the Loop
systému, ¢o umozni jeho riadenie priamo z prostredia Matlab/Simulink. K jednotlivym robotom budu
zhotovené virtualne referencné modely, ktoré umoznia Studentom overit’ si navrhnuté riadenie vopred
simulaciou. Laboratorium bude d’alej vybavené standami so snimacmi pouzivanymi v robotike,
pohonarskej technike a pri riadeni NC strojov a standami na vyucbu komunikacie po priemyselnych
zberniciach.

2) Druhym ciel'om projektu je zlepSenie zrucnosti Studentov pri programovani mikrokontrolérov
a digitalnych signalovych procesorov (DSP). Cielom je vytvorit’ uceleny program, kde by Studenti
najprv v ramci bakalarskeho stidia zvladli zéklady prace s mikropocitacmi, ktoré by vedeli vyuzit
pri rieSeni bakalarskych projektov. Nasledne v inzinierskom Studiu by si tieto vedomosti rozsirili
o programovanie DSP a schopnost’ tvorby riadiacich programov v prostredi Matlab/Simulink s
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moznostou priameho prenosu navrhnutého kédu do procesora. ZvySenie atraktivnosti prace s
procesormi chceme dosiahnut’ aj pomocou malych fyzikalnych modelov mechatronickych systémov,
roznych podsystémov automobilov a vykonovych meni¢ov malého vykonu, na ktorych si Studenti
budi moct’ overit’ funkénost’” navrhnutého algoritmu. K jednotlivym fyzikdlnym modelom budia
vytvorené referencné modely a elektronickd dokumentécia pre samostatnti pracu Studentov. Modely
budi vybavené rozhraniami pre pripojenie k pocitacu, takze ich bude mozné vyuzivat’ aj v rdmci
vyucby HIL riadenia a simulécii.

3) Tretim cielom projektu je podpora talentovanych Studentov a Studentskych timov v ucasti
na technickych sutaziach. Jedna sa o sitaze elektromobilov Bosch Electromobile Race (Miskolc,
HU), medzinarodnu sutaz Robot Challenge (www.robotchallenge.at) a pod. Projekt by mal tymto
Studentom poskytnit’ materialnu a technicku podporu pri stavbe sutaznych prototypov, ako aj
finan¢nu pomoc pri kryti ndkladov spojenych s ich ucast’ou na sut'aziach.

Zhodnotenie splnenia/zrealizovania planovanych ciel’ov podla Ziadosti o dotdciu

Hlavné ciele projektu boli splnené. Aj napriek kazdoro¢nému krateniu pozadovanej dotacie sme
naplnili hlavné ciele projektu vo vsetkych 3 planovanych oblastiach.

Tento projekt ¢iastocne nadvizoval na predchadzajuci projekt KEGA, takze niektoré aktivity
smerovali k pokracovaniu uz zacatych prac. Jednalo sa hlavne o oblast’ elektromobility. Podrobnejsie
je to opisané v zavere nasledujtcej kapitoly. Taktiez bola vytvorena web stranka projektu: http://
andromeda.fei.tuke.sk/kega 042/index.html

Studenti boli zapajani do rieSenia projektu prostrednictvom svojich zavereénych prac, kde riesili
¢iastkové tlohy vyplyvajuce z hlavnych cielov. Veducimi tychto prac boli takmer vylucne riesitelia
projektu. Pocas doby riesenia projektu bolo podporenych 32 BP a 38 DP. Zoznam jednotlivych prac
po rokoch je uvedeny v prilohe.

Priebezné vysledky projektu boli prezentované formou prispevkov na domacich a zahrani¢nych
konferenciach a pri propogacnych akciach. Celkovo bolo z projektu podporenych 43 publikacii
(24 domacich a 19 zahrani¢nych) z toho 2 publikacie kategorie ABC (kapitoly vo vedeckych
monografiach vydané v zahrani¢nych vydavatel'stvach) a 4 publikécie kategorie ADM (vedecké prace
v zahrani¢nych Casopisoch registrované v databazach WoS alebo SCOPUS).

V réamci 1. ciel'a bolo vybudované laboratorium robotiky, ktoré¢ vytvori vyborné zazemie pre
Studentov, tak v ramci vyucby ako aj pri ich zavere¢nych pracach. TaktiezZ umozni pracovat na
viacerych vyskumnych ulohach. Vsetky stcasti vytvoreného laboratoria a prehl’ad realizovanych prac
je podrobne rozpisany v nasledujtcej kapitole. Z vyssie uvedeného moézem konstatovat’, ze tento ciel’
projektu sme splnili.

V ramci 2. ciela bolo naplanované zlepSenie zruCnosti Studentov pri programovani
mikrokontrolérov a signalovych procesorov. Boli vytvorené¢ mnohé funk¢éné pripravky a meracie
standy, na ktorych Studenti mo6zu pracovat, skusat a ladit’ navrhnuty algoritmus. RozSirenie
a zatraktivnenie vyucby signalovych procesorov prinieslo u Studentov zvysSeny zaujem o tuto
problematiku, ¢o sa odrazilo aj na viacSom pocte realizacnych zaverecnych pracach riadenych
mikrokontrolérmi a DSP. Dosiahnuté vysledky v ramci tohto ciela su blizsie opisané v nasledujtce;j
kapitole. Na zaklade vyssie uvedeného mam zato, ze stanoveny ciel bol splneny.

V ramci 3. ciela sa rieSitelia projektu venovali talentovanym Studentom, angazovali a
podporovali ich v ucasti na technickych sut'aziach aj nad rdmec vyucby. Hoci sme sa neztc¢astnili
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niektorych planovanych sutazi z objektivnych dovodov (sutaz nebolo vyhldsend), pripravne
prace boli vykonavané, ¢o urcite zlepsilo technické zruénosti tychto Studentov. Taktiez zrucnejsi
a talentovanejsi Studenti cielene pracovali na naro¢nejsich zdverecnych pracach, ktoré mohli byt
vd’aka projektu podporené materialne.

Mnohé fyzikéalne modely, stavebnice ¢i redlne zariadenia, zaobstarané vd’aka rieSenému projektu,
boli skvelou podporou a motivéciu pre budicich Studentov pocas propagacii na nasom pracovisku, ale
aj na propagacnych akciach mimo pracoviska. Riesitel'sky tim sa snazil o spropagovanie naro¢ného
Stidia technickych odborov a techniky ako takej, tak pre laicku verejnost’ ako aj pre potencialnych
uchadzacov o §tadium. Z tohto pohl'adu mdézem konstatovat’, ze bol splneny aj tento ciel’ projektu.

Vysledky za celé obdobie riesenia projektu vrdtane oceneni a uznani, ktoré sa ziskali pri
rieSeni projektu (konkrétne vystupy)

Pri rieSeni projektu sme sa riadili zasadou o ¢o najefektivnejSie vyuzitie jestvujucich zariadeni
a moznosti Katedry elektrotechniky a mechatroniky FEI TUKE (dalej len pracoviska) a ich
vhodné doplnenie o novo zakupené zariadenia pri zachovani minimalnych nakladov. Skasenosti
z predchéadzajucich projektov ukazali, Ze Studenti ocenuju pracu na redlnych zariadeniach prip.
ich fyzikalnych modeloch. Preto sme sa pri plneni cielov projektu sustredili hlavne na vybavenie
laboratorii fyzikalnymi modelmi, pricom tieto modely boli zvacsa zhotovené svojpomocne Studentmi
pod odbornym dohladom ucitelov, vacSinou rieSitel'ov projektu. Tento pristup povazujeme za
optimalny, nakol’ko prace na realizacnych projektoch su Studentmi ziadané a pestuji u nich aj zru¢nosti
deklarované v cieloch projektu. Pod zru¢nostou sa rozumie nielen manualna, ale hlavne technicka
zrucnost,, ktord zahfna koncepény navrh zariadenia, vyhotovenie projektu, zhotovenie zariadenia
podrla projektu a jeho oZivenie. (Uplny zoznam $tudentskych prac citovanych v nasledujiicej Gasti je
uvedeny v Prilohe.)

V ramci 1. ciel’a boli dosiahnuté tieto vysledky:

- Vybudované laboratorium robotiky. Boli zrealizované malé stavebné Upravy nevyuzitych
priestorov na pracovisku, kde je umiestneny starsi priemyselny robot SEF, ktorym disponuje naSe
pracovisko. Vacsina prac bola realizovana svojpomocne pracovnikmi katedry. Sucast'ou rekonstrukcie
bolo aj zhotovenie malého rozvadzaca a doplnenie elektroinstalacie. Prace boli financované
z viacerych zdrojov. Tu uvedieme len tie, ktoré boli financované z hodnoteného projektu KEGA.

- Pracovisko s priemyselnym robotom s otvorenym riadiacim systémom. V ramci projektu
KEGA 103-039TUKE-4/2010 zacali v roku 2011 prace na zhotoveni otvorené¢ho riadiaceho systému
pre priemyselny robot SEF. Povodny — uzavrety riadiaci systém bol nahradeny novym na baze
stavebnice SINAMICS S120 (Siemens). Stavebnica umoznuje zostavenie otvorené¢ho riadiaceho
systému robota na urovni pohonov s moznostou monitorovania vnutornych signalov a ich tpravy,
¢o je vhodné pre experimentovanie a vyucbu. Systém je prostrednictvom niektorej z priemyselnych
zbernic (PROFIBUS, PROFINET, CAN) pripojitelny na nadradeny systém riadenia robota (DP
Durovsky, jr.). Zaroven bol vyvinuty ovladag pre rozhranie PROFINET pod OS LINUX, ktory umozni
pripojenie riadiaceho systému robota(SINAMICS) na otvoreny nadradeny riadiaci systém ROS (DP
Sviti¢). Prace na spojeni s ROS v sucasnosti pokracuju.

- Virtualny model priemyselného robota — pre priemyselny robot SEF 25 bol zostaveny
virtualny model, ktory umoznuje vypocet referencnych hodnoét pre pohony jednotlivych osi a animaciu
pohybu robota (DP Uveges).
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- Integracia priemyselného robota do HIL. Bolo navrhnuté a zrealizované spojenie Real-time
systému RT-lab s riadiacim systémom priemyselného robota (SINAMICS) prostrednictvom zbernice
CAN. Nadraden¢ riadenie robota je realizované v prostredi Matlab/Simulink/RT-lab, z ktorého su
referencie pre jednotlivé osi robota posielané prostrednictvom zbernice CAN do riadiaceho systému
robota (DP Uveges).

- RozSirenie vybavenia laboratéria o d’alSie stavebnice BIOLOID a dal§ie samostatné
komponenty (vykonnejSie servomotory, doplnkové riadiace jednotky, snimace...). Zo zaktpenych
stavebnic robotov boli vytvorené konkrétne fyzikalne modely vhodné pre vyucbu, pre pracu studentov
na zaverecnych pracach. V ramci tejto tllohy boli resp. st realizované Studentské prace: riadenie
humanoida (DP Gelvanic), robotické ruka (DP Kundrat), hexapod (DP Sivy), dve robotické ruky s
ovladanim master/slave (DP Basista). Zaroven bol zrealizovany pripravok na demonstraciu spojenia
servopohonov BIOLOID s operacnym systémom ROS. Robotickéd stavebnica sa pouziva aj pri
propagacénych akciach v ramci vedecko-popularnych podujati a pri propagacii katedry na strednych
Skolach.

- RozSirenie vybavenia laboratérii o r6zne priemyselné snimace fyzikalnych veli¢in
(teplotny, prietokovy, ultrazvukovy, fotoelektricky...). Pre pracu s tymito snima¢mi boli zostrojené
fyzikélne modely a standy so snima¢mi, kde je mozné vyhodnocovat’ merany signal a riadit’ tieto
modely pomocou PLC. (BP Kulik, BP Bernat, BP Figura, BP Gencur, BP Havrila).

- Zostavenie virtudlnych modelov vybranych typov frekvenénych menicov v prostredi
Matlab/ Simulink (BP Opremc¢ék a BP Molnar).

- Vytvorenie GUI pre rychle overenie navrhu filtrov signalov zo snimacov mechatronickych
systémov — rychle overenie navrhu zékladnych typov pasivnych filtrov — §pecialnych (Butterworthov,
Besselov a Cebysevov filter) a pasivnych filtrov s R, L, C prvkami.

- Senzoricky systém pre autonémne riadenu helikoptéru — v rdmci tejto ulohy je
Ciastocne riesené riadenie a senzoricky systém pre malu modelarsku helikoptéru T-REX600 schopnu
autonémneho letu bez dial’kového ovladania (Unmanned Air Vehicle - UAV). Senzoricky subsystém
vyuziva vykonné-32-bitové procesory s jadrom ARM?7 a Cortex-M3, hlavna jednotka pre spracovanie
dat udajov predstavuje maly pocita¢ zalozeny na mati¢nej doske mini-ITX s procesorom Intel
13. Helikoptéra predstavuje systém so 6 stupiiami vol'nosti. Na kalibraciu senzorov pocas letu sa
pouzivaju zlozité principy stochastického riadenia. Vizualizacia dat je rieSend v prostredi LabView.
Népln tejto prace pokryva vsetky tri ciele projektu. (DP Bacik)

V ramci 2. ciel’a boli dosiahnuté tieto vysledky:

Pri naplani tohto ciela boli overené a vyuzité pokroilé techniky programovania
DSP z prostredia Matlab/Simulink, zhotovené fyzikdlne modely mechatronickych podsystémov
automobilov, ktoré budu mikrokontrolérmi na cvic¢eniach riadené, boli vylepsené jestvujuce fyzikalne
modely a vytvorené virtudlne modely mechatronickych systémov a vykonovych meni¢ov malého
vykonu, na ktorych si Studenti budi moct’ overit’ funkénost’ navrhnutého algoritmu. Boli rieSené
nasledujuce ulohy:

- Overenie postupu pre vyvoj programov pre DSP v prostredi Matlab/Simulink — vyvoj
riadenia pre synchrénny servomotor s PM v prostredi Matlab/Simulink (DP Slapak).

- Navrh a zhotovenie u¢ebnych pomédcok na bize dveri z vozidla Skoda-Superb spolu
s ovladacimi panelmi k tymto u¢ebnym pomdckam (DP Lelko).
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- Zhotovenie generatora impulzov pre signilové procesory, ktory umozni v ramci vyuky
pouzivanie eCapture modulu (DP Kubej).

- Zhotovenie H-mostika pre napajanie malych jednosmernych motorov. H-mostik moze byt
riadeny tak mikropocitac¢om alebo DSP, ako aj HIL systémom na baze RT-lab.

Rozsirenie vyucby signalovych procesorov sposobilo vyrazny nérast zaujmu Studentov
o uvedenu problematiku a zaroven prinieslo vyssi zaujem o realiza¢né prace s vyuzitim DSP. Vd'aka
tomu boli zrealizované viaceré menice (BP Lizak, DP Vertal’, DP Klenovi¢, DP Barbierik). Tuto
skuto¢nost’ povaZujeme za jeden z najvicSich prinosov projektu.

Aj dalsie prace suviseli s rozsirenim vyucby programovania mikrokontrolérov a DSP a boli
zamerané na oblast’ komunikacii embedded systémov jednak v priemyselnej automatizacii (BP Koc)
a jednak v automobiloch (BP Harc¢arutka, BP Mat’as, BP Spilovsky, BP Antolik).

Dalsie prace stvisia s rozsirenim u¢ebnych pomdcok na baze komponentov realnych vozidiel,
s ktorymi sme zacali uz v predchadzajicom projekte KEGA. V ramci tejto aktivity sme doplnili
nasledujuce zariadenia:

- Zhotovenie utebnej pomdcky s adaptivnymi svetlometmi z vozidla Skoda Superb (DP
Hnat).

- Zhotovenie meracieho standu s motorom 1,8T AWT z vozidla Skoda Superb — zhotovenie
a ozivenie standu, ktory bude sluzit na meranie elektrickych veli¢in zo snimacov na realnom
spalovacim motore (DP Zoller).

- Navrh meracieho programu v prostredi LabView pre meranie elektrickych veli¢in na
motore 1,8T AWT z vozidla Skoda Superb (DP Kulik).

- Jazdny simulitor vozidla Skoda-Superb — z havarovaného skolského vozidla boli zhotovené
viaceré ucebné pomocky (stand s adaptivnymi svetlometmi, stand so spalovacim motorom, stand
s ovladanim dveri a okien). Kokpit vozidla bol pouzity na zhotovenie jazdného simulatora. Simulator
je zalozeny na programe CarSim s real-time verziou CarSimRT, ktory zabezpecCuje simuldciu
dynamiky vozidla. Prostrednictvom CAN zbernice a analdgovych signalov je prepojeny s kokpitom
vozidla, odkial’ beria signaly o natoceni volantu, zaradenom prevodovom stupni, polohe plynového,
brzdového a spojkového signalu. Nakol'ko zakupena licencia programu CarSim umoznuje len off-
line animaciu, bol program doplneny o rozhranie, kde on-line animaciu zabezpecuje pocitatova
hra. CarSim zaroven generuje on-line inzinierske veli¢iny so simulatora vozidla. Simulator slizi na
demonstraciu HIL simulécie v rdmci beznej vyucby (BP, DP Biros).

- Vytvorenie virtualnych modelov ¢asti upravarenskych kontinudlnych liniek — v prostredi
GUI MATLAB boli vytvorené modely vezového zasobnika pasovych materidlov, modelu cCasti
kontinudlnej vyrobnej linky s vol'nym previsom pasu a model zdvihacieho zariadenia. Jedna sa
o doplnenie d’alsich modulov zhotovenych v ramci predchadzajiceho projektu KEGA (BP Uveges).

- Zostavené virtualne modely usmernovacov - riadeny jednoimpulzovy usmernovac, riadeny,
jednofazovy mostikovy usmerniovac a riadeny trojfazovy mostikovy usmernovac (BP Sucka).

- Zostavenie virtualnych modelov jednosmernych menicov v prostredi GUI MATLAB (BP
Opremcak).

- Zostavenie GUI pre identifikidciu a syntézu regulitora neznameho systému (DP Gasparik).
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- Zostavenie virtualnych modelov striedavych elektrickych strojov (DP Kocan).

- Riadenie fyzikilneho modelu kontinudlnej linky — doplnenie jestvujuceho fyzikalneho
modelu o tahovu a beztahovu reguldciu a o snimace tahu a previsu. Regulaéné obvody boli
simulované v programe MATLAB - Simulink a na zéklade tejto simulacie boli zostavené riadiace
Struktiry, ktoré boli naprogramované v jazyku CFC a LAD. Priebeh regulovanych veli¢in je
vizualizovany vo WinCC (DP Magura).

- Riadenie priameho kyvadla — simulécia riadenia macky Zeriavu s potlacenim prekmitu
bremena. Jestvujtci fyzikalny model bol vybaveny novym snima¢om polohy a rozhranim do menica
Simovert MotionControl a bola na iom realizovand uvedena regula¢na uloha (DP Timulak).

V ramci 3. ciel’a boli dosiahnuté tieto vysledky:

V ramci tohto ciel’a bola planovand podpora a aktivizacia Studentov pri ucasti na technickych
sutaziach nad ramec beznej vyucby. Studenti sa pod vedenim rieSitelov projektu zucastnili
nasledujucich sut'azi:

* ISTRORBOT Bratislava, 21.aprila 2012, 1.miesto v kategorii ,,VoI'na jazda“, Jan Bacik a Viktor
Slapak. Sttazilo sa s modelom helikoptéry — Prometheus.

« Utast’ $tudentov na sutazi Bosch Electromobile Race 4. Miskolc (HU) - Ucast’ na sutazi
vyzadovala navrh a konStrukciu jednomiestneho elektromobilu pohananého akumuldtorovymi
skrutkovaémi. Ulohou bolo absolvovat’ s vozidlom preteky s celkovou dizkou cca 2 km. Sutaze sa
zucastnilo celkovo cca 70 posadok. Na stut'az sa za TUKE pripravovali dva timy:

- Studenti Juscak, V., Kovalcik,P., Pajkos, M. (vSetci FEI KEM TUKE): tim Eagles — postupili do
sttaze a zcastnili sa s vozidlom na pretekoch v Miskolci v aprili 2012.

- Studenti ITko,M., Bambura, Vandzura, Bosko a Macicka (vSetci FEI KEM TUKE) —
pripravovali vozidlo, no nekvalifikovali sa do sutaze.

« Studenti ’ko,M. a Bambura, sa z(&astnili siitaze "ArtEn - Auto-technicky a kultirny fenomén
modernej doby", Kosice, 2012, kde obsadili 2. miesto vo svojej kategorii.

« Uéast jedného timu v sut'azi "Na komin 2014". Ciel'om bolo zostrojit’ robota schopného vyliezt’
na komin. Tim sa umiestnil na 4. mieste v kategorii I1.

Sutaz elektromobilov Bosch Electromobil Race v roku 2013 a 2014 nebola vyhlasend a na sut’aze
v robotike sa nam v roku 2013 a 2014 nepodarilo zaangazovat’ ziadnych Studentov. V sucasnosti
sa chysta jeden Student na stitaz robotov Istrobot v 1.2015, a d’alsi pre sutaz ,,Na komin 2015“. Na
druhej strane, zacastnili sme sa viacerych akcii propagujicich techniku a Studium technickych vied.
Pri tychto akciach sa ukdzali tak roboty na baze stavebnice Bioloid (zakipené v ramci projektu), ako
aj sutazny elektromobil (zhotoveny a tspesne nasadeny v roku 2012 v rdmci projektu) ako vel'mi
atraktivne pre laicku verejnost’, ale hlavne deti a potencidlnych Studentov, ¢o je dokumentované aj
fotografiami z propagacnych akcii. Okrem toho boli vysledky projektu prezentované aj na odbornych
a vedeckych podujatiach formou prednédsok a prispevkov na konferenciach a v ¢asopisoch.

Uspesna propagécia vysledkov projektu bola na tychto popularno-vedeckych podujatiach:

- Detska univerzita 2013
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- Noc Vyskumnikov 2013

- Autosalon Michalovee 2013
- Detské univerzita 2014

- Noc Vyskumnikov 2014

Okrem prac v ramci deklarovanych cielov sa pokracovalo v niektorych pracach
z predchadzajiceho projektu KEGA. Jednalo sa hlavne o prace z oblasti elektromobility, ktoré suvisia
s ucastou na sutazi elektromobilov Bosch Race Electromobile v rokoch 2010 az 2012. Podvozky
sutaznych vozidiel z .2010 boli v rdmci Studentskych prac prestavané na klasické elektromobily:
jedno s napajanim z akumulatorov (semestralny projekt skupiny $tudentov Durovsky jr., Pajkos,
Kovalcik)., druhé so zdrojovou sustavou solarny panel-superkapacitor (DP Suchy). Zaroven pribudli
prace suvisiace s riadenim trakéného systému s elektronickym diferencialom (DP Iko), so simuldciou
a riadenim zdrojovych systémov elektromobilov na baze solarnych ¢lankov (DP Suchy), litiovych
akumulatorov (DP Sinal’) a palivovych &lankov (DP Barbierik, DP Klenovig). Posledné dve prace
boli orientované na spolupracu so Strojnickou fakultou TUKE, ktora sa zucastiiuje sutazi v spotrebe
paliva Shell Eco Marathon. V ramci spominanych prac boli vyvinuté menice pre trakciu sut'azného
vozidla Jeep Willys a pre manazment energie jeho zdrojového systému na baze palivovych ¢lankov
a superkapacitorov. V tejto spolupraci planujeme pokrac¢ovat’ aj v ramei vyskumu.

Z prostriedkov projektu bola obnovovana vyucbova licencia na program CarSim, umoznujicim
simuladciu dynamiky vozidiel. Vd’aka tejto aktivite sme si pripravovali Studentov na rieSenie
naroc¢nejsich uloh v rdmci samostatnych prac (DP Kolarik, DP Biro§ — jazdny simulétor je popisané
s samostatnom odseku). Program CarSim je na Slovensku unikdtny a pracuje sa s nim len na naSom
pracovisku.

V radmci prac z oblasti elektromobility vznikli Stidie malych elektromobilov a ich komponentov
(DP Juscak, DP Kovalcik, DP Bosko, BP Lazorik, BP Kaminsky, BP Circ¢).

Dal3ou z realizanych prac, ktoré vznikli pri rieSeni projektu, bola rekonstrukcia dynamometra
DS546-4/V (31 kW, 8000 ot/min), pre merania elektrickych pohonov vratane pohonov pre
elektromobily (DP Hajsak). Tento projekt bol financovany z viacerych zdrojov.

VyuZitel’nost’ ziskanych vysledkov v praxi

- Otvoreny RS robota kompatibilny s prostredim Matlab/Simulink/RT-Lab umozni pohodIné
overovanie riadiacich algoritmov pre 6 a viacosé roboty v rdmci vyucby a vyskumu.

- Rekonstrukcia riadenia a napdjania dynamometra DS546-4/V (31 kW, 8000 ot/min), ktory sa
pouziva pri vyucbe a vyskume.

- Vytvorenie mnohych fyzikalnych modelov je priamo vyuzivanych pri vyucbe, co ma za
nasledok zlepSenie zrucnosti Studentov.

- Zlepsenie zru¢nosti Studentov (absolventov) ich zvyhodni pri vyberovych konaniach na
pracovnych pohovoroch a umozni ich rychlejsiu adaptaciu v praxi.
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- Mnoh¢ modely, stavebnice aj redlne zariadenia s vyuzivané priamo na réznych propagaciach
(tak na pracovisku ako aj mimo) pre verejnost’ a Studentov, ¢im sa dosahuje zvysenie zdujmu o Stidium
naro¢nych technickych odborov ako mechatronika, elektrotechnika ¢i robotika....

- Vytvorené virtualne modely mechatronickych systémov st vol'ne dostupné na web stranke
projektu, pristupné pre Siroku verejnost’ aj mimo univerzitu.

Anotdcia origindlnych vysledkov rieSenia projektu v slovenskom jazyku

Hlavnym cielom predkladaného projektu bolo vybudovanie Laboratéria robotiky s orientaciou

na riadenie robotickych pohonov a viacosovych systémov vSeobecne. Tento ciel’ bol splneny.

Laboratérium je tiez doplnené standmi pre vyucbu predmetov zaoberajucimi sa snimacmi a
komunika¢nymi zbernicami pouzivanymi v priemyselnej automatizacii.

Druhym cielom bolo zlepSenie zruénosti Studentov pri programovani mikrokontrolérov a
digitalnych signalovych procesorov, Tento ciel’ bol tiez splneny. Vytvorili sme uceleny program,
kde Studenti zvladli zédklady prace s mikropocitatmi a nasledne, v inzinierskom §tadiu, si tieto
vedomosti rozsiruji o programovanie DSP a schopnost’ tvorby riadiacich algoritmov. Ku zvySeniu
atraktivnosti prace s procesormi prispelo aj zostavenie malych laboratornych fyzikalnych modelov
mechatronickych systémov, podsystémov automobilov a vykonovych meni¢ov malého vykonu, na
ktorych si Studenti mézu overit' funkénost’ navrhnutych algoritmov. K fyzikdlnym modelom a
robotom sme vytvorili referencné virtudlne modely a elektronicki dokumentaciu. Niektoré modely
su vybavené rozhraniami pre pripojenie k pocitacu, takze ich je mozné vyuzivat' aj v ramci vyucby
HIL riadenia a simulécii.

Tretim ciel'om projektu spocival v podpore talentovanych Studentov a Studentskych timov pri
priprave a ucasti na technickych sutaziach. Aj tu konstatujeme splnenie tohto ciel’a.

Anotdcia origindlnych vysledkov rieSenia projektu v anglickom jazyku

The main objective of this project consisted in building of the Robotics Laboratory, generally
focused to the control of multi-axis robotic drive systems. This goal was achieved. The laboratory
is also completed by stands for teaching subjects dealing with the sensors and communication buses
used in industrial automation.

The second objective consisted in improving skills of students in programming microcontrollers
and digital signal processors where the goal was also achieved. We developed a comprehensive
program where students learned the basics of working with microcomputers and subsequently, in
engineering study, they would extend themselves knowledge about DSP programming and ability
to create control algorithms. To enhance attractiveness of work with processors we developed small
laboratory physical models of mechatronic systems, subsystems, cars, and low power converters in
which the students can verify functionality of proposed algorithms. To the physical model and robots,
we have created virtual reference models and electronic documentation. Some models have been
equipped by interfaces for connection to a computer so they can be also utilised for courses dealing
with HIL control and simulations.

The third objective consisted in supporting talented students and student teams in preparation
and participation in technical competitions. We conclude meeting this objective, too.
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Zhrnutie a zhodnotenie naplanovanych vecnych zmien pocas jednotlivych rokov
rieSenia projektu

V jednotlivych rokoch riesenia projektu neboli planovené vecné zmeny.

V roku 2013 sa uskuto¢nila neplanovand zmena v rieSitel'skom kolektive, riesitel’ Ing. Peter
Keuch 30.5.2013 ukon¢il pracovny pomer s FEI TU Kosice. Rozhodli sme sa zapojit’ do riesitel'ského
kolektivu Ing. Karola Kyslana, PhD., ktory sa venuje HIL simulécii, simulacii vozidiel v prostredi
CarSim a riadeniu pohonov.

Dal$ou zmenou bolo len mnoZstvo vystupov, nakol’ko kazdym rokom bola priedelend mensia
dotacia ako bola Ziadana. Tym padom nebolo mozné jednotlivé ciele napiiiat’ na 100% tak, ako by
sme si predstavovali. (zakupilo by sa viac stavebnic, materidlu, zostrojilo by sa viac fyzikalnych
modelov....) AvSak hlavné vytycené ciele projektu boli aj napriek krateniu financii naplnené.

Medzinarodna spolupraca za celé obdobie rieSenia projektu

Nazov pracoviska/institicie
Skoda Auto Mlada Boleslav
Adresa pracoviska/institucie
Skoda Auto Mlada Boleslav
Kontaktna osoba (meno, priezvisko a tituly)
Ing. Jaroslav Koloc, PhD.
Opis spoluprace za celé obdobie rieSenia projektu
Poskytnutie pristupu k dielenskej dokumentacii vozidiel Skoda, ktory je nevyhnutny pre
konstrukciu standov. Konzultacie pri rieSeni problémov s ozivovanim standov.
Bc.Milan Biro§ absolvoval v lete 2012 3-mesaénu stz v oddeleni MotorSport Auto Skoda Mlada
Boleslav. Ziskané vedomosti a skiisenosti vyuziva pri d’alsich pracach na MasterBooku vozidla Skoda
Superb.

Boli zrealizované zmeny v medzindrodnej spoluprdci pri rieSent projektu:

nie

Casovy harmonogram za celé obdobie rieSenia projektu

Datum Datum Nazov hlavného/ Opis realizacie ciel’a
realizacie | realizacie ¢iastkového ciel’a
od do

01.01.2012|30.04.2012|Priprava a u¢ast na sutazi  |Ugast’ na pretekoch. Priprava na preteky
Bosch Electromobile Race  |bude prebiehat’ od zaciatku rieSenia projektu
01.03.2012|31.03.2012|Ugast’ na sut’azi Robot Ugast’ na sut'azi. Priprava prototypu robota
Challenge (Vieden) bude prebiehat’ od zaciatku rieSenia projektu
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Datum Datum Nazov hlavného/ Opis realizacie ciel’a
realizacie | realizacie ¢iastkového ciel’a
od do
01.03.2012|30.04.2012|Vybavenie laboratoria Dokupenie robotickych stavebnic BIOLOID,
fyzikalnymi modelmi vytipovanie jednoduchych tloh
robotov BIOLOID
01.03.2012(31.12.2014|Vytvorenie web stranky Vytvorenie web stranky projektu, na ktorej
projektu budl uvedené zakladné informacie o projekte
a pocas projektu bude stranka priebezne
aktualizovana.
01.03.2012(31.05.2012|Vyber snimacov a meracej  |Prieskum trhu a vyber vhodnej kombinacie
ustredne pre Laboratorium  |[snimacov a meracej ustredne pre zhotovenie
robotiky standov v Laboratoriu robotiky
01.03.2012(31.05.2012|Vyber vyvojovych kitov Vyber vhodnych kitov, navrh rozhrani pre
pre vyucbu programovania |pripojenie k PC a fyzikalnym modelom
mikrokontrolérov
01.03.2012(31.05.2012|Navrh stavebnych tuprav pre |Navrh stavebnych Gprav laboratoria,
pracovisko s priemyselnym |vytipovanie zdbran a bezpecnostnych
robotom zariadeni potrebnych pre prevadzku
priemyselného robota, menicov pre
servopohonya riadiaceho systému robota
01.05.2012(30.11.2012|Priprava vyucby so Priprava jednoduchych uloh, tvorba
stavebnicou BIOLOID as  |zdkladnej dokumentacie pre pracu Studentov,
mikrokontrolérmi dokupenie rozhrani a prislusného sw ku
pocitaCom, overenie moznosti prace v HIL,
zostavenie virtudlnych modelov zékladnych
uzlov stavebnice
31.05.2012(30.06.2012|Nakup komponentov pre Nékup komponentov pre standy so
Laboratérium robotiky snimaémi, zabezpe€ovacie systémy a menice
pre servopohony
01.09.2012(31.12.2012|Prezentacia ¢iastkovych Prezentécia projektu a ¢iastkovych
vysledkov projektu vysledkov formou publikécii na
konferenciach a v casopisoch
01.02.2013(30.06.2013|Zaradenie fyzikalnych Overenie stavebnice a virtudlnych modelov
modelov na baze stavebnice |vo vyucbe
BIOLOID do vyucby
robotiky
01.03.2013(31.03.2013|Predpokladana ucast’ na Predpokladame tcast na Studentskej sut’azi.
sutazi Robot Challenge Priprava prototypu robota bude priebezna.
(Vieden) Do stitaze sme sa nezapojili.
01.03.2013(30.11.2013 | Vytvorenie d’alsich Zostavenie matematickych a virtualnych
matematickych a virtudlnych |modelov podl'a skisenosti ziskanych pri
modelov robotov a vyucbe
mechatronickych systémov
01.03.2013(30.09.2013|Priprava vyucby snimacov a |Ozivenie standov, ndvrh jednoduchych tloh,

priemyselnych komunikacii

tvorba zakladnej elektronickej dokumentécie
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Datum Datum Nazov hlavného/ Opis realizacie ciel’a
realizacie | realizacie ¢iastkového ciel’a
od do
01.04.2013|30.11.2013|Ozivenie priemyselného Ozivenie robota a komunikécie s real-time
robota s riadiacim systémom |simulatorom, vytvorenie virtualneho modelu
a navh jednoduchych uloh pre vyucbu
01.04.2013(31.12.2013|Priprava na ucast’ Priprava na ti¢ast’ na pretekoch bude
na pretekoch Bosch prebiehat’ cely rok 2013, nakol’ko sit’az
Electromobile Race 2014 Bosch Electromobile Race bola v roku 2013
zruSena. Najblizsie bude az v roku 2014.
Sut'az nebola vyhlasena.
01.04.2013(31.05.2013|Vyber vyvojovych kitov pre |Prieskum trhu a vyber vyvojovych kitov pre
DSP vyucbu riadenia mechatronickych systémov
a vykonovych menicov
01.05.2013(31.05.2013|Nakup riadiaceho systému |Nakup nadradeného robotického riadiaceho
priemyselného robota systému priemyselného robota
01.06.2013(30.09.2013|Vyhodnotenie Zhodnotenie skusenosti z vyucby, doplnenie
sktsenosti z nasadenia uloh a elektronickej dokumentécie, doplnenie
stavebnice BIOLOID a zlozitejSich virtualnych modelov do
mikrokontrolérov do vyucby |uZivatel'skej kniZznice
01.07.2013|31.12.2013|Zaradenie vyvojovych kitov |Overenie pouzitia vyvojovych kitov v
s mikrokontrolérmi do spojeni s fyzikalnymi modelmi vo vyucbe
vyucby mikropocitacovej
techniky
01.08.2013(30.09.2013|Nakup PC a rozhrani pre Nékup PC, komunikaénych kariet do PC a
robotiku aj mikropocitacovll |rozhrani pre spojenie s fyzikdlnymi modelmi
techniku a vyvojovymi kitmi
01.09.2013(30.11.2013 |Prezentacia ¢iastkovych Prezentécia projektu a ¢iastkovych
vysledkov projektu vysledkov formou publikécii na
konferenciach a v asopisoch
01.09.2013|31.12.2013|Zaradenie standov so Overenie pripravkov a navrhnutych tloh vo
snimacmi a priemyselnymi  [vyucbe
zbernicami do vyucby
01.01.2014(30.09.2014| Vypracovanie Zhrnutie skiisenosti z pouzivania
elearningovych ucebnych  |novej techniky vo vyucbe, dokoncenie
materidlov elektronickej dokumentacie k jednotlivym
uloham a vytvorenie ucelené¢ho
elearningového materialu pre samostatnti
préacu Studentov a jeho umiestnenie na web
stranku projektu
01.03.2014(31.03.2014|Ugast’ na sut’azi Robot Ugast’ na sut'azi a pretekoch. Priprava
Challenge a Bosch na sut'aze bude priebeznd. Sutaze Robot
Electromobile Race Challenge sa nikto neztcastnil a sitaz Boch
Electromobile Race bola zrusena.
01.03.2014(30.06.2014|Zaradenie priemyselného Nasadenie robota do vyucby

robota do vyucby robotiky
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Datum Datum Nazov hlavného/ Opis realizacie ciel’a

realizacie | realizacie ¢iastkového ciel’a
od do
01.05.2014{30.09.2014|Doplnenie pracovisk Skompletovanie technickych zariadent,
drobnym materidlom podl'a |modelov a standov podl'a skusenosti z
skusenosti z vyucby vyucby.
01.06.2014(30.11.2014|Prezentacia vysledkov Prezentécia vysledkov rieSenia projektu v
projektu publikéciach a na propagacnych akciach.

Riesitel’sky kolektiv

Technicka univerzita v KoSiciach

Percentualny podiel VS na poskytnutej finanénej dotacii v poslednom roku: 100%

Meno a priezvisko prislusného funkcionara vysokej skoly, ktory schval'uje podant zavere¢na

spravu za tito vysoku Skolu: Prof. Ing. Liberios Vokorokos, PhD. (dekan)

Veduci projektu
Ing. Milan Lacko, PhD. 800 800
vysokoskolsky ucitel’ (vykondvajici aj vyskumnu alebo umelecku ¢innost)

Spoluriesitelia Funkcia Pocet  Pocet
hodin  hodin
(2012) (2013)

doc. Ing. Viliam Fedéak, PhD. (67) ¢len riesitel'ského kolektivu 300 300
Pracovné zaradenie: vysokoskolsky ucditel’ (vykonavajuci aj vyskumnu alebo
umelecku ¢innost’)
Pracovisko: Fakulta elektrotechniky a informatiky, Katedra elektrotechniky,
mechatroniky a priemyselného inZinierstva
Ing. Peter Keusch (44) Clen riesitel'ského kolektivu 500 200
Pracovné zaradenie: vysokoskolsky ucitel’ (vykonavajuci aj vyskumnu alebo
umelecku ¢innost’)
Pracovisko: Fakulta elektrotechniky a informatiky, Katedra elektrotechniky,
mechatroniky a priemyselného inZinierstva
ZruSeny ¢len sa nepodiel’a na rieSeni projektu od: 01.06.2013
Zd6vodnenie zrusSenia ucasti ¢lena na rieSeni projektu:

Doterajsi riesitel’ Ing. Peter Keusch diia 31.5.2013 ukoncil pracovny pomer
s FEI TU Kosice, rieSitel'sky kolektiv projektu stratil jedného rieSitel’a. Preto sme
sa rozhodli zapojit’ do rieSenie projektu od 1.6.2013 nového riesitel’a, Ing. Karola
Kyslana, PhD.
Ing. Peter Girovsky, PhD. (36) ¢len riesitel'ského kolektivu 500 500
Pracovné zaradenie: vysokoskolsky uditel’ (vykonavajuci aj vyskumnu alebo
umelecku ¢innost’)
Pracovisko: Fakulta elektrotechniky a informatiky, Katedra elektrotechniky a
mechatroniky
Ing. Karol Kyslan, PhD. (31) ¢len rieSitel'ského kolektivu 0 200

800

Pocet
hodin
(2014)

300

500

500
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Pracovné zaradenie: vysokoskolsky ulitel’ (vykonavajuci aj vyskumnu alebo

umelecku ¢innost’)

Pracovisko: Fakulta elektrotechniky a informatiky, Katedra elektrotechniky a

mechatroniky

doc. Ing. Frantisek Durovsky, PhD.

(56)

zastupca veduceho projektu 200 500

Pracovné zaradenie: vysokoskolsky ulitel’ (vykonavajuci aj vyskumnu alebo

umelecku ¢innost’)

Pracovisko: Fakulta elektrotechniky a informatiky, Katedra elektrotechniky,
mechatroniky a priemyselného inZinierstva

* Skolitel’ sa podielal na rieseni projektu.

Na rieSeni projektu je zapojeny aj technicky a pomocny personal:

nie

500

Celkovy pocet fyzickych 0sdb zapojenych do realizacie v poslednom roku rieSenia projektu: 5 (okrem
zucastnenych v ramci medzinarodnej spoluprace)

Zdovodnenie pripadnych zmien v zloZeni rieSitel’ského kolektivu, prip. pracoviska
za celé obdobie rieSenia projektu

Nakol’ko riesitel’ Ing. Peter Keusch dna 31.5.2013 ukoncil pracovny pomer s FEI TU KoSice,
riesitel'sky kolektiv projektu stratil jedného rieSitel'a. Preto sme sa rozhodli zapojit' do rieSenie
projektu od 1.6.2013 nového riesitel’a, Ing. Karola Kyslana, PhD. , ktory sa aktivne venuje real-time
simulécii a simulaciam HIL so systémom Opal RT 5600, ktorym disponuje nase pracovisko. Dalej
sa venuje regulovanym pohonom, automobilovej mechatronike a simulaciam v programe CarSim na
simulédciu jazdnych vlastnosti vozidiel.

Realizované vystupy

Realizované vystupy projektu za celé obdobie rieSenia projektu

laboratoria

stavebné upravy v laboratoriu, v
ktorom bude umiestneny starsi
priemyselny robot spolu s jeho
riadicim systémom a potrebnou
technikou.

Nazov realizovaného Opis realizovaného vystupu Realizator vystupu Rok
vystupu (nazov pracoviska [realizacie
veduceho projektu | vystupu
alebo nazov
spolupracujiceho
pracoviska)
Stavebné upravy  |Boli zacaté a uskuto¢nené hlavné KEM FEI TU Kosice 2012
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Nazov realizovaného
vystupu

Opis realizovaného vystupu

Realizator vystupu
(nazov pracoviska
veduceho projektu
alebo nazov
spolupracujiceho
pracoviska)

Rok
realizacie
vystupu

Zakupenie
vypoctovej techniky

Boli zaktipené 3 osobné pocitace s
opera¢nym systémom, ktoré slizia na
beznu pracu.

KEM FEI TU Kosice

2012

Nakup licencie CarSim

Vd'aka zaktipenym licencidm pre
software CarSim budii moct’ Studenti
pracovat’ na simulacii dynamiky
vozidiel. Tento software je v rdmci
Slovenska jedinecny, o sa tyka
simulacie dynamiky vozidiel.

KEM FEI TU Kosice

2012

Podpora talentovanych
Studentov

Zacalo sa s pripravami na sutaz Bosch
Electromobile Race. V ramci tohto
vystupu sa materidlne a technicky
podporili timy Studentov, ktori sa
zUcastnili tejto sut'aze. Vylepsili

sa elektromobily po technicke;j

stranke, aby sa v silnej konkurencii
dosiahlo ¢o najlepSie umiestnenie.

Tato aktivita Studentov nad rdmec ich
Studia vyborne preveri ich zru¢nosti i
vedomosti a vynikajuco ich pripravi do
praxe. Zaroven dobrymi umiestneniami
a vysledkami v podobnych stut’aziach
katedra, fakulta ale aj samotny Studijny
odbor mechatronika nabera na vel’kom
zédujme Studentov 1 laickej verejnosti.

KEM FEI TU Kosice

2012

Vytypovanie stavbnic
a komponentov k
stavebniciam BIOLOID

Vybrali sa stavebnice BIOLOID
a komponenty na ros$irenie tychto
stavebnic.

KEM FEI TU KoSice

2012

Specifikacia
snimac¢ov a senzorov

Boli vys$pecifikované rozne typy
senzorov a snimacov fyzikalnych
veli¢in, ktoré budu pre Studentov
nazorné a vhodné v rdmci vyuky,

¢o sa tyka spracovania signalu. Boli
vyspecifikované snimace roznych
fyzikélnych veli¢in ako teploty, tlaku,
prietoku, zrychlenia.

KEM FEI TU KoSice

2012

Ozivenie
vykonovej Casti a
zéakladného riadenia
priemyselného robota.

Bola zrealizovana rekonstrukcia
napajacej a vykonovej Casti
priemyselného robota a overena jeho
funk¢nost’.

KEM FEI TU KoSice

2012
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Nazov realizovaného Opis realizovaného vystupu Realizator vystupu Rok
vystupu (nazov pracoviska [realizacie
veduceho projektu | vystupu
alebo nazov
spolupracujuceho
pracoviska)
Ozivenie MasterBooku |Bol zostaveny a oziveny MasterBook |KEM FEI TU KoSice {2012
Skoda Superb vozidla Skoda Superb, ktory bude
sluzit’ pre vyucbu automobilove;j
elektroniky.
Zostrojenie vozidla |Zostrojené stt'azné vozidlo na suitaz  |[KEM FEI TU KoSice 2012
na sut’az Bosch Bosch Electromobil Race 4.
Electromobile Race 4.
Zhotoveny stand Zhotoveny meraci stand s funkénym |KEM FEI TU KoSice |2012
s motorom Skoda  |spalovacim motorom pre meranie
1,8T AWT. signalov zo snimacov veli¢in na
motore.
Fyzikalny model V ramci Studentskej prace bol KEM FEI TU Kosice |2013
fotoelektrického zhotoveny fyzikalny model meraca
meraca vzdialenosti |vzdialenosti s vyhodnocovanim s
pouzitim fotoelektrického snimaca.
Tento pripravok bude pouzivany pri
vyucbe na lepSie pochopenie principu
¢innosti snimaca a vyhodnocovania
jeho signalu.
Fyzikalny model |V ramci Studentskej prace bol KEM FEI TU Kosice |2013
precerpavacej stanice s |zhotoveny fyzikalny model
prietokovym snimacom [precerpavacej stanice. V modeli je
pouzity prietokomer, snimace hladiny,
dva elektromagnetické ventily a dve
cerpadlé. Cely model je riaditelny
programovatelnym automatom (PLC).
Tento pripravok bude pouzivany pri
vyucbe na lepSie pochopenie principu
¢innosti prietokomeru a nasledného
vyhodnocovania prietoku a vysky
hladiny.
Fyzikalny model |V ramci Studentskej prace bol KEM FEI TU Kosice |2013

ohrievacej nadrze s
teplotnym snimacom

zhotoveny model ohrievacej nadrze
kvapalin so snimacom teploty. Cely
model je riadeny PLC. Na tomto
pripravku maju Studenti moznost’
0svojit’ si princip ¢innosti snimania
teploty a jej vyhodnocovanie pomocou

PLC.
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Nazov realizovaného Opis realizovaného vystupu Realizator vystupu Rok
vystupu (nazov pracoviska [realizacie
veduceho projektu | vystupu
alebo nazov
spolupracujuceho
pracoviska)
Generator impulzov pre |V ramci zaverecnej prace bol KEM FEI TU Kosice |2013
signalové procesory |Studentom vytvoreny funkény
generator impulzov pre vyucbu
signalovych procesorov. Pomocou
tohto pripravku maju moznost’ Studenti
privadzat’ na vstup eCAPTURE
modulu signaly s réznou striedou a
frekvenciu, a tak si skasat’ ¢i overit’
funkénost’ ich zdrojového kédu v DSP
H-mostik so snimac¢om |Pri rieSeni projektu bol zostaveny KEM FEI TU Kosice |2013
pradu pre napdjanie |polovodic¢ovy meni¢ (H-mostik) aj
JM - HIL simulacia |so snimacom prudu, pre napajanie
jednosmerného motora s PM pre
Stvorkvadrantovu prevadzku. Tento
pripravok posliZi na testovanie
riadiacich Struktir s pouZzitim RT
simulacii a HIL simulacii.
Vozidlo so Vd'aka spolupréci s inymi KEM FEI TU KoSice |2013
solarnym panelom |pracoviskami univerzity sa ndm
a superkapacitorom |podarilo ziskat’ fotovolticky panel
- mechanickd Cast’  |a dva superkapacitory. Tieto
vozidla s pohonom |komponenty boli umiestnené na uz
existujuce malé vozidlo. Takto sme
vytvorili prototyp vozidla vhodného
na d’alSie upravy tak, aby sme na nom
mohli testovat’ manazment energie.
Fyzikalny model V ramci zaverecnej prace bola KEM FEI TU Kosice |2013
adaptivnych zrealizovana ucebnd pomocka na baze
svetlometov redlnych svetlometov z vozidla Superb.

Pomocka obsahuje modul svetlometov
vratane polohovej regulacie svetelného
luca a diagnostiky. Vyuziva sa pri
vyucbe predmetov z automobilove;]
techniky.
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Nazov realizovaného Opis realizovaného vystupu Realizator vystupu Rok
vystupu (nazov pracoviska [realizacie
veduceho projektu | vystupu
alebo nazov
spolupracujuceho
pracoviska)
Fyzikalne modely |V ramci zaverecnej prace bola KEM FEI TU Kosice |2013
ovladania dveri vozidla |zrealizovana u¢ebna pomdcka na
baze realnych dveri z vozidla Superb.
Dvere boli konstrukéne upravené a
vybavené dodatocnym panelom s
vyvedenymi snima¢mi a akénymi
¢lenmi. Pomocka sa vyuziva pri
vyucbe predmetov z automobilovej
techniky a na zatraktivnenie
vyucby mikropocitacovej techniky
ako fyzikalny model ovladany
mikropocitacom.
Zostrojeny robot Bol zostrojeny robot pre sutaz \"Na  |KEM FEI TU Kosice (2014
schopny liest’ na komin [komin\" s ktorym ¢lenovia timu ziskali
4. miesto v kategorii II. Poznatky
z konstrukcie a riadenia robota
schopného liezt’ na komin buda
vyuZité aj v buducom ro¢niku sut’aze.
Zostrojeny prototyp |Bol zostrojeny a odskusany prototyp |[KEM FEI TU KoSice 2014
trakéného meni¢a  |menica pre napajanie BLDC motora,
pre BLDC motor  |kotry bude pouzity pre vozidlo so
pre vozidlo so solarnym panelom a supercapacitorom.
solarnym panelom.
Pripravky na vyucbu |Boli zostrojené pripravky meni¢ + KEM FEI TU Kosice |2014
DSP - QEP modul  |motor + snima¢ pre vyucbu DSP s
moznost'ou vyhodnocovania rychlosti
a riadenia otacok motora. (5ks)
Fyzikalny model  |RieSitelia projektu svojpomocne KEM FEI TU Kosice |2014
pohonu s nastaviteI'nym |skonstruovali fyzikalny model pohonu
pruznym ¢lenom s nastavitenym pruznym ¢lenom a
a nastaviteInou nastavite'nou mechanickou vélou.
mechanickou vol'ou |Tento pripravok je mozné vyuzit’ vo
viacerych oblastiach vyuky a vyskumu.
Zhotovena demostra¢na|Bola zostavena demostracna doska KEM FEI TU Kosice |2014
doska pre ovladanie |pre testovanie algoritmov ovladania
vonkajSich zaluzii v |exteriérovych Zalizii v inteligentnom
inteligentnom dome. |dome na baze mikroprocesora.
Fyzikalny model  |Bol zostrojeny fyzikalny model KEM FEI TU Kosice |2014
parkoviska parkoviska na baze vyvojovej dosky

Arduino
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Nazov realizovaného

Opis realizovaného vystupu Realizator vystupu

Rok

vystupu (nazov pracoviska [realizacie
veduceho projektu | vystupu
alebo nazov
spolupracujiceho
pracoviska)
Fyzikalny model  [Bol navrhnuty a zostrojeny model KEM FEI TU Kosice |2014
inteligentného domu |inteligentného domu riadeny
mikrokontrolérom na baze Arduina
Zoznam vystupov projektu za celé obdobie rieSenia
Publikacné vystupy
Kod, nazov kategorie Konkrétny vystup, nazov (ISBN, pocet stran...) %
podiel
rieSenia
projektu
KEGA v
publikaci
ADF Girovsky, Peter (99%); Kollarik, Marek (1%): Systém vozidla 100
ABS s fuzzy regulatorom. 2014 ISSN 1335-2237
AED Girovsky, Peter (50%); Kanuch, Jan (24%); Lacko, Milan 50
(25%); Uram, Miloslav (1%); N/A, N/A (0%); N/A, N/A (0%):
Riadenie veternej elektrarne. 2014 Kosice : TU, 2014 : ISBN
978-80-553-1704-5
AED Girovsky, Peter (50%); Sivy, Radovan (49%); Kundrat, Matas |33
(1%); Kocur, Dusan (0%); Pietrikova, Alena (0%): Ovladanie
robotického ramena pomocou datovej rukavice. 2014 KosSice :
TU, 2014 : ISBN 978-80-553-1704-5
AED Girovsky, Peter (50%); Zilkova, Jaroslava (48%); Vacek, Marek (33
(1%); Gnevek, Tomas (1%); Kocur, Dusan (0%); Pietrikova,
Alena (0%): Lakovaci robot. 2014 Kosice : TU, 2014 : ISBN
978-80-553-1704-5
ADF Sivy, Radovan (50%); Girovsky, Peter (50%): Master-Slave 50
control of dynamixel actuators. 2014 ISSN 1338-3957
ADF ABS systém vozidla s fuzzy riadenim / Peter Girovsky, 33
Jan Kanuch, Marek Kollarik - 2014. In: EE : Casopis pre
elektrotechniku a energetiku. Ro¢. 20, €. 6 (2014), ISSN
1335-2547
ADF Vplyv rozmiestnenia funkcii prislusnosti pri fuzzy riadent 33
synchrénneho motora / Peter Girovsky, Jaroslava Zilkova,
Viera Sedlakova - 2014. In: EE : Casopis pre elektrotechniku a
energetiku. Roc. 20, €. 6 (2014), ISSN 1335-2547
ADF Simulacia lakovacieho robota/ Peter Girovsky, Tomas Gnevek. (33
In: Strojarstvo extra. - ISSN 1335-2938
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Kdd, nazov kategorie

Konkrétny vystup, nazov (ISBN, pocet stran...)

%
podiel
rieSenia
projektu
KEGA v
publikaci

ADF

Robotické rameno ovladané pomocou datovej rukavice/ Peter
Girovsky, Radovan Sivy, Matis Kundrat. In: Strojarstvo extra. -
ISSN 1335-2938

33

AFC

Kyslan, Karol (40%); Durovsky, Frantisek (40%); Fedak,
Viliam (20%); Ambrozic, Vanja (0%); Ban, Drago (0%): Novel
Dynamometer Torque Control for Dynamic Emulator. 2013
Zagreb : KoOREMA, 2013 : ISBN 978-953-56937-8-9 ISSN
1339-3944

50

AED

Girovsky, Peter (50%); Zilkova, Jaroslava (49%); Kollarik,
Marek (1%); Kocur, Dusan (0%); Pietrikova, Alena (0%):
Fuzzy ABS systém vozidla. 2013 KoSice : FEI TU, 2013 : ISBN
978-80-553-1440-2

25

AED

Girovsky, Peter (99%); Basista, Jakub (1%); Kocur, DuSan
(0%); Pietrikova, Alena (0%): Master-Slave riadnie[!]
servomotorov stavebnice Bioloid. 2013 Kosice : FEI TU, 2013 :
ISBN 978-80-553-1440-2

33

AED

Zilkova, Jaroslava (45%); Girovsky, Peter (50%); Vacek,
Marek (5%); Kocur, Dusan (0%); Pietrikova, Alena (0%):
Vektorové riadenie SMPM. 2013 Kosice : FEI TU, 2013 : ISBN
978-80-553-1440-2

33

AED

Vacek, Marek (30%); Zilkova, Jaroslava (40%); Lacko, Milan
(30%); Kocur, Dusan (0%); Pietrikova, Alena (0%): Vytvorenie
3D modelu robota a jeho ovladacieho prostredia pre MATLAB.
2013 Kosice : FEI TU, 2013 : ISBN 978-80-553-1440-2

100

AED

Lacko, Milan (70%); Vacek, Marek (30%); Kocur, DuSan (0%);
Pietrikova, Alena (0%): OrCAD PSpice — model vykonove;j
diédy. 2013 Kosice : FEI TU, 2013 : ISBN 978-80-553-1440-2

50

ADM

Fedak, Viliam (50%); Bacik, Jan ml. (50%): Hardware Design
for State Vector Identification of a Small Helicopter Model.
2013 ISSN 1660-9336

50

AFC

Fedak, Viliam (50%); Sivy, Radovan (40%); Keusch,
Peter (10%): Multi-motor drive control system for robotic
applications developed in MATLAB GUI environment.
2013 Miskolc : University of Miskolc, 2013 : ISBN
978-963-358-018-9

100

AFC

Magura, Daniel (40%); Fedak, Viliam (50%); Keusch,
Peter (10%): Physical model of a continuous production
line for learning algorithms of multi-motor drive control.
2013 Miskolc : University of Miskolc, 2013 : ISBN

978-963-358-018-9

100
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Kdd, nazov kategorie

Konkrétny vystup, nazov (ISBN, pocet stran...)

%
podiel
rieSenia
projektu
KEGA v
publikaci

AFC

Ismeal, Godem Ali M. (10%); Fedak, Viliam (90%):
Optimisation of cascade PID controller for DC drives using
genetic algorithms. 2013 Miskolc : University of Miskolc,
2013 : ISBN 978-963-358-018-9

100

AFC

Fedék, Viliam (80%); Uveges, Robert (10%); Ismeal,
Godem Ali M. (10%): 3D model of an industrial robot of the
SF-25 SEF-roboter type with simulation in simmechanics
environment. 2013 Miskolc : University of Miskolc, 2013 :
ISBN 978-963-358-018-9

100

AFC

Fedak, Viliam (90%); Magura, Daniel (10%); Ambrozic,
Vanja (0%); Ban, Drago (0%): Teaching Algorithms of
Multi-Motor Drive Control on a Physical Model using Real
Industrial Equipment. 2013 Zagreb : KoOREMA, 2013 : ISBN
978-953-56937-8-9 ISSN 1339-3944

100

AFC

Ismeal, Godem Ali M. (10%); Fedak, Viliam (90%); Ambrozic,
Vanja (0%); Ban, Drago (0%): System Identification and

PID Controller Optimization using Genetic Algorithms. 2013
Zagreb : KoREMA, 2013 : ISBN 978-953-56937-8-9 ISSN
1339-3944

100

AFD

Fedak, Viliam (70%); Sivy, Radovan (20%); Keusch, Peter
(10%); Balaz, Vladimir (0%); Daneshjo, Naqib (0%):
Komunikacia s inteligentnym servopohonom Dynamixel z
prostredia programu MATLAB. 2013 Kosice : TU, 2013 : ISBN
978-80-553-1330-6

100

AFD

Fedak, Viliam (90%); Gelvani¢, Z. (10%): Learning Vibration
Phenomena of Rotating Systems by Experimentation on Virtual
Model. 2013 Danvers : IEEE, 2013 : ISBN 987-1-4799-2161-4

100

AFC

Ismeal, Godem A. (15%); Fedék, Viliam (85%): Overview
of control algorithms for DC motor drive as a basis for
development of GUI in MATLAB. 2012 Miskolc : Miskolci
Egyetem, 2012 : ISBN 978-963-661-773-8

50

AED

Lacko, Milan (50%); Girovsky, Peter (50%); Kocur, DuSan
(0%); Levicky, Dusan (0%): Simulacia meni¢ovych systémov v
prostredi OrCAD/PSpice a MATLAB/Simulink. 2012 KoSice :
FEI TU, 2012 : ISBN 978-80-553-0890-6

100

ABC

Fedak, Viliam (70%); Balogh, Tibor (20%); Zaskalicky, Pavel
(10%): Dynamic Simulation of Electrical Machines and Drive
Systems Using MATLAB GUI. 2012 Rijeka : InTech, 2012 :
ISBN 978-953-51-0750-7

50

ADE

Fedak, Viliam (50%); Bacik, Jan ml. (50%): Hardware Design
for State Vector Identification of a Small Helicopter Model.
2013 ISSN 1660-9336

50
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Kdd, nazov kategorie

Konkrétny vystup, nazov (ISBN, pocet stran...)

%
podiel
rieSenia
projektu
KEGA v
publikaci

ADF

Fedak, Viliam (50%); Bacik, Jan ml. (50%): Vyuzitie
vyvojového grafického prostredia LabView pre efektivny
navrh algoritmov senzorického subsystému malej bezpilotnej
helikoptéry. 2013 ISSN 1336-5010

50

ADF

Kyslan, Karol (50%); Lacko, Milan (25%); Durovsky, Frantisek
(25%): Vyuzitie systému RT-LAB pri vyskume regulovanych
pohonov. 2013 ISSN 1335-2547

50

ADF

Kyslan, Karol (75%); Durovsky, Frantisek (25%): Riadenie
dynamometra pomocou simulatora OP 5600. 2014 ISSN
1335-2237

50

AED

Kyslan, Karol (50%); Durovsky, Frantisek (50%); Kocur,
DusSan (0%); Pietrikova, Alena (0%): Position controller for
permanent magnet DC machine. 2014 KoSice : TU, 2014 :
ISBN 978-80-553-1704-5

50

AFC

Ismeal, Godem Ali M. (5%); Fedak, Viliam (50%); Kyslan,
Karol (45%): System identification by the least squares method
applied to a PM DC motor. 2014 Miskolc : University of
Miskolc, 2014 : ISBN 978-963-358-051-6

100

AFC

Kyslan, Karol (50%); Kusnir, Emil (5%); Fedak, Viliam (15%);
Lacko, Milan (15%); Durovsky, Frantisek (15%): Dynamic
Emulation of Mechanical Loads with Backlash Based on Rapid
Control Prototyping. 2014 [Ankara : Gazi University], 2014 :
ISBN 978-146731971-3

50

ABC

Fedak, Viliam (75%); Durovsky, Frantisek (20%); Uveges,
Robert (5%): Analysis of Robotic System Motion in
SimMechanics and MATLAB GUI Environment. 2014 Rijeka :
Intech, 2014 : ISBN 978-953-51-1719-3

50

ADM

Jan, Fetyko (5%); Jaromir, Jezny (5%); Uveges, Robert (5%);
Fedak, Viliam (85%): Development of Motion Control of Legs
in Six-Legged Robotic Vehicle. 2014 ISSN 1660-9336

75

AFC

Fetyko, Jan (1%); Jezny, Jaromir (1%); Uveges, Robert
(3%); Fedak, Viliam (95%): Control Strategy Principles
of Leg Motion Control in a Six-Legged Robotic Vehicle.
2014 Miskolc : University of Miskolc, 2014 : ISBN
978-963-358-051-6

75

AFD

ISMEAL Ali M. Godem - KYSLAN Karol - FEDAK Viliam:
CAD of Cascade Controllers for DC Drives Using Genetic
Algorithm Methods. Procedia Engineering, Vol. 96, (Modelling
of Mechanical and Mechatronic Systems), 2014, pp. 182—

189, http://www.sciencedirect.com/science/article/pii/
S1877705814031993

75
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Kdd, nazov kategorie Konkrétny vystup, nazov (ISBN, pocet stran...) %
podiel
rieSenia
projektu
KEGA v
publikaci

AFD MAGURA Daniel - FEDAK Viliam - KYSLAN Karol: 75
Modeling and analysis of multi-motor drive properties in a
web processing continuous line. Procedia Engineering, Vol. 96
(Modelling of Mechanical and Mechatronic Systems), 2014,
Pages 281-288

AFC ISMEAL Godem A. - KYSLAN Karol - FEDAK Viliam: 50
System Identification Based on Recurrent Neural Networks.
Mechatronika 2014. International conference, Brno, 3-5 Dec.
2014

AED Lacko, Milan (75%); Girovsky, Peter (25%); Kocur, DuSan 50
(0%); Pietrikova, Alena (0%): OrCAD PSpice — model
vykonového MOSFET tranzistora. 2014 KoSice : TU, 2014 :
ISBN 978-80-553-1704-5

ADM Slapak, Viktor (45%); Ba&ik, Jan ml. (5%); Pajkos, Michal 100
(10%); Lacko, Milan (40%): Autonomous Parking of Small
Vehicle. 2014 2013 : ISBN 978-3-03835-202-0 ISSN
1660-9336

ADM Pajkos, Michal (20%); Slapak, Viktor (20%); Sivy, Radovan 50
(10%); Durovsky, Frantisek (50%): Measurement of
Transmission Nonlinearities in Servodrives. 2014 ISBN
978-3-03835-202-0 ISSN 1660-9336

Umelecké vystupy

nemam

Ohlasy

nemam
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Iné vystupy (napr. e-learning, webové stranky, virtudalne laboratorium, Skolenia, kurzy,
workshop a pod.), ak su oficidlne dostupné na internete, uvedie sa link.

Nazov vystupu

Opis vystupu

Link

%
podiel
rieSenia
projektu
KEGA
vo
vystupe

Webova stranka
projektu

Webova stranka projektu
obsahujca zdkladné informécie
o cieloch projektu, rieSitel'skom
kolektive, podporenych
aktivitach...atd’.

http://andromeda.fei.tuke.sk/
kega 042/index.html

100

Noc vyskumnikov -
propagacia

Dna 27.09.2013 sa uskutocnil
festival vedy - Noc Vyskumnikov.
Nasa katedra sa zcastnila

tohto propagacného vedecko -
popularneho podujatia, kde boli
prezentované najmi vysledky z
rieSenia tohto projektu.

foto z akcie v prilohe a na
web stranke projektu

100

Detska univerzita 2013
- propagacia

V letnych mesiacoch v dvoch
tyzdennych turnusoch (8.7. - 12.7.
a 15.7. - 19.7.) prebiehala Detska
univerzita na TU KoSice. Do
tohto projektu bolo zapojené aj
nase pracovisko. Ziaci zakladnych
kol 1. stupenia a 2. stupiia mali
moznost’ vidiet’ a vySkasat’ si
rozne pripravky, zajazdit’ si na
zhotovenom elektromobile.
Taktiez absolvovali kratku
prednasku o elektromobilite

foto z akcie v prilohe a na
web stranke projektu

100

Autosalon Michalovce
2013

V dioch 7.-8.11.2013 sa konal
autosalon v Michalovciach. Nase
pracovisko sa ztc¢astnilo tohto
autosalonu, kde bolo predvadzané
elektrovozidlo pripravené na
sutaz Bosch Elektromobile Race.

foto z akcie v prilohe a na
web stranke projektu

100
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Nazov vystupu

Opis vystupu

Link

%
podiel
rieSenia
projektu
KEGA
vo

vystupe

Ucast’ na sut’azi \"Na
komin\"

V dnoch 3.-4. oktébra 2014 sa
tim z Katedry elektrotechniky

a mechatroniky FEI zcastnil
sut'aze nazvanej ,,Na komin®,
ktort organizovala spolo¢nost’
T-Systems v spolupraci

so zdruzenim IT Valley

a spolo¢nostou SPINEA
Technologies. Cielom stutaze bolo
navrhnit’ a zostrojit’ autonomneho
robota schopného vyliezt’ na
komin v areali CASSOVAR
Business Center v KoSiciach

foto z akcie v prilohe a na
web stranke projektu

100

Noc vyskumnikov -
propagacia

Diia 26.09.2014 sa uskuto¢nil
festival vedy - Noc Vyskumnikov.
Nasa katedra sa zcastnila

tohto propagacného vedecko -
populérneho podujatia, kde boli
prezentované najméi vysledky z
rieSenia tohto projektu.

foto z akcie v prilohe a na
web stranke projektu

100

Detska univerzita 2014
- propagéacia

V letnych mesiacoch v dvoch
tyZdennych turnusoch (7.7. - 11.7.
a 14.7. - 18.7.) prebiehala Detska
univerzita na TU KoSice. Do
tohto projektu bolo zapojené aj
nase pracovisko. Ziaci zdkladnych
Skol 1. stupena a 2. stupiia mali
moznost’ vidiet’ a vyskusat’ si
rozne pripravky, zajazdit’ si na
zhotovenom elektromobile.
TaktieZ absolvovali kratku
prednasku o elektrovozidlach.

foto z akcie v prilohe a na
web stranke projektu

100

Rozpocet projektu

SkutocCne Cerpana financna dotdcia v poslednom roku riesenia projektu KEGA
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Konkretizacia rozpoctu

Typ Nazov konkrétnej finan.  |Vysvetlenie vyuzitia finan. polozky Cerpané (€)

finan. |polozky

polozky

631001 |Cestovné tuzemské Cestovné na konferencie, $kolenia, stt'aze 22.65

637001 |Konferencie, Skolenia Vlozné na domace a zahrani¢né 3404.87
konferencie

633002 |Vypoctova technika Doplnenie vypoctovej techniky podl'a 829.62
potrieb projektu

637004 |Vseobecné sluzby Vseobecné sluzby 768

633013 |Softwér a licencie Doplnenie sw do laboratoria, update 1825.02
CarSim

633006 |Vseobecny material Spotrebny material 886.03

637027 |Odmeny zamestnancom Sluzby, odmeny zamestnancom mimo 2944

mimo prac. pomeru pracovného pomeru

625 Poistné a odvody Odvody z odmeny pre pracovnika mimo 744.07
pracovny pomer

631002 |Cestovné zahrani¢né Ugast na stitaziach a konferenciach v 743.52
zahranici

632003 [Postové a telekomunikaéné |PoStovné a telefon 35.88

sluzby

633005 |Specialne stroje, pristroje Doplnenie snimacov, kamunika¢nych 1447.34
modulov, pridavnych zadiadeni na
priemyselny robot

637010 [Na ulohy vyskumu a vyvoja |Nepriame ndklady pracoviska 950

637020 |[Finan¢né zac¢tovanie Bankovy poplatok 184.37

637005 |Specialne sluzby Specialne sluzby 160.58

Spolu: 14945.95

Specifikéacia podl'a ekonomickej klasifikacie

Typ Nazov konkrétnej finan. polozky Cerpané (€)

finan.

polozky

600 Bezné vydavky 14945.95

610 Mzdy, platy, sluzobné prijmy a ostatné osobné vyrovnania

620 Poistné a prispevok do poistovni 744.07

630 Tovary a sluzby 14201.88

Typ Nazov konkrétnej finan. polozky Cerpané (€)

finan.

polozky

700 Kapitalové vydavky 0

710 Obstaravanie kapitalovych aktiv 0
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Uskuto¢nené pracovné cesty:

Miesto uskutocnenej cesty/ciest:

Antalia, Turecko

Ciel’/zamer uskuto¢nenej cesty/ciest:

6th International Power Electronics and Motion
Control Conference, PEMC 2014

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

prezentacia prispevku, publikacia v kategorii
AFC, rokovanie rady PEMC a propagacia
medzinarodnej konferencie EDPE 2015, ktora je
organizovana naSim pracoviskom.

Pocet 0s0b, ktoré sa zucastnili na pracovne;j
ceste/cestach:

2

Konkretizacia osdb, ktoré sa zucastnili na
pracovnej ceste/cestach:

Ing. Karol Kyslan, PhD.
doc. Ing. Viliam Fedak, PhD.

Dizka trvania pracovnej cesty/ciest:

4 dni

Miesto uskutocnenej cesty/ciest:

Miskolc, Mad’arsko

Ciel/zamer uskutocnenej cesty/ciest:

ucdast’ na konferencii MicroCAD 2014

Vysledky uskutoc¢nenej cesty/ciest:

publikécia v kategorii AFC

Pocet 0sdb, ktoré sa zacastnili na pracovnej
ceste/cestach:

1

Konkretizacia osob, ktoré sa zacastnili na
pracovnej ceste/cestach:

doc. Ing. Viliam Fedék, PhD.

DiZka trvania pracovnej cesty/ciest:

1 den

Miesto uskuto¢nenej cesty/ciest:

Stary Smokovec, Slovensko

Ciel’/zamer uskuto¢nenej cesty/ciest:

ucdast’ na konferencii MMaMS 2014

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

2 prispevky v kategorii AFD

Pocet 0s0b, ktoré sa zucastnili na pracovne;j
ceste/cestach:

1

Konkretizacia osdb, ktoré sa zucastnili na
pracovnej ceste/cestach:

doc. Ing. Viliam Fedak, PhD.

Dizka trvania pracovnej cesty/ciest:

1 den

Bola finan¢né dotécia presunuté z predchadzajuceho roku docerpand v poslednom roku riesenia

projektu:

ano

Konkretizacia skutone Cerpanej financnej dotacie v roku ukoncenia rieSenia, ktora bola

pridelend v predchadzajucom roku

Typ Konkretizacia polozky Vysvetlenie pouzitia finanénych Cerpané (€)

polozky prostriedkov

637001 |Konferencie, Skolenia Vlozné na domace a zahrani¢né 60.6
konferencie

633006 |VSeobecny material Spotrebny material 110.13

637020 |Finan¢né zuctovanie bankovy poplatok 20
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Typ Konkretizacia polozky Vysvetlenie pouZitia finanénych Cerpané (€)

polozky prostriedkov

637027 |Odmeny zamestnancom Sluzby, odmeny zamestnancom mimo 864

mimo prac. pomeru pracovného pomeru

637005 |Specialne sluzby Specialne sluzby 90

631002 |Cestovné zahrani¢né Ugast’ na sutaziach a konferenciach v 75.26
zahranici

625 Poistné a odvody Odvody z odmeny pre pracovnika mimo 210.96
pracovny pomer

Spolu: 1430.95

Uskutocnené pracovné cesty:

Miesto uskutocnenej cesty/ciest: Miskolc, Mad’arsko

Ciel/zamer uskutocnenej cesty/ciest: ucast’ na konferencii MicroCAD 2014

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest: prezentacia prispevku, publikacia v kategorii
AFC

Pocet 0sdb, ktoré sa ziCastnili na pracovnej 1

ceste/cestach:

Konkretizacia 0sob, ktoré sa zucastnili na doc. Ing. Viliam Fedék, PhD.

pracovnej ceste/cestach:

Dika trvania pracovnej cesty/ciest: 1 den

Sumarizacia skuto¢ne ¢erpanej financ¢nej dotacie v roku ukoncenia rieSenia, ktora bola pridelena
na rieSenie projektu v predchadzajicom roku

Kapitalové vydavky Bezné vydavky
0 1430.95
Bezné vydavky Mzdové vydavky
1219.99 210.96

Zddvodnenie presunutia financnej dotacie z predchadzajiceho roku a docerpania v poslednom
roku rieSenia projektu

Finan¢né prostriedky, ktoré boli presunuté do posledného roka rieSenia boli doCerpané priebezne na
drobny elektronicky a konstrukény material a komponenty pre talentovanych a zru¢nych Studentov
pri rieSeni ich diplomovych a bakaléarskych prac, ktorych vystupom st funkéné pripravky, vhodné
pre podporu vyucby a propagaciu vedy. Pri podpore Studentskych prac je potrebné, aby peniaze boli
k dispozicii v mesiacoch december az marec, kedy sa vykonava najviac realiza¢nych prac. Volili
sme cestu presunu malej Casti financii do zaciatku roku 2014, nakol’ko pridelené financie na rok
2014 su k dispozicii az na prelome april, maj 2014.
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Sumarizacia skuto¢ne Cerpanych financnych prostriedkov v poslednom roku rieSenia projektu
z dotacie KEGA

Kapitalové vydavky Bezné vydavky
0 14945.95
Bezné vydavky Mzdové vydavky
14201.88 744.07

Zostatok nevycerpanych financnych prostriedkov 7 dotacie KEGA
Bezné vydavky: 0
Kapitalové vydavky: 0

Zdévodnenie nevycerpaného zostatku, ktory bude vrdteny na ticet MSVVaS SR

Realizované spolufinancovanie projektu v aktudlnom roku rieSenia

Financné prostriedky BV KV Rozdelenie
finanénych
prostriedkov
v %

Z.droje zo Statneho rozpoctu

z dotacie KEGA 14945.95/0 100
z inych projektov (projekty podporené zo Statneho rozpoctu, 0 0 0
napr. projekty VEGA atd’.)

z inych zdrojov (napr. z dotacie na vedu a vyskum poskytnutej |0 0 0
vysokej Skole)

Spolu - zdroje zo Statneho rozpoctu 14945.95|0 100

Mimorozpoctové zdroje

z vlastnych zdrojov organizacie vediceho projektu (napr. z 0 0 0
mimorozpoc¢tovych prostriedkov vysokej skoly)

z vlastnych zdrojov organizéacie zodpovedného spoluriesitela |0 0 0
projektu (napr. z mimorozpoctovych prostriedkov
spolupracujucej vysokej skoly)

zo zahrani¢nych zdrojov (projekty, finan¢né prispevky, pozicky, |0 0 0
uvery atd’.)

z inych zdrojov (prispevky z podnikatel'ského sektora atd’.) 0 0 0
Spolu - mimorozpoctové zdroje 0 0 0
Spolu - zdroje zo Statneho rozpoctu a mimorozpoctové zdroje  |14945.95|0 100

Skutocne Cerpand financna dotdcia za celé obdobie rieSenia projektu
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Konkretizacia rozpoctu

Typ Konkretizacia polozky Vysvetlenie pouZitia finanénych Cerpané (€)
polozky prostriedkov
631001 |Cestovné tuzemské Cestovné na konferencie, $kolenia, stt'aze 337.6
633009 [Knihy a casopisy Nakup knih, ¢asopisov a ¢lankov 926.08
637001 |Konferencie, Skolenia Vlozné na domace a zahrani¢né 5279.87
konferencie
633006 |VSeobecny material Spotrebny material 3701.68
633013 |Softwér a licencie Nakup nového sw, update CarSim 7764.25
633002 |Vypoctova technika Nakup 3 PC, rozhrani k PC 6194.08
633005 |Specialne stroje, pristroje Specialne meniée servopohonov pre 7765.19
priemyselného robota
631002 |Cestovné zahrani¢né Ugast na stitaziach a konferenciach v 1473.61
zahranici
637004 |Vseobecné sluzby Stavebné upravy laboratdria pre inStalaciu 1870.31
priemyselného robota
637010 |Na ulohy vyskumu a vyvoja |Nepriame ndklady pracoviska 3100
637027 |Ostatné Sluzby, odmeny zamestnancom mimo 4256
pracovného pomeru
637020 [Bankové poplatky za platby |Pri platbach za tovar a sluzby st uctované 390.29
bankové poplatky
625 Poistné a odvody Odvody z odmeny pre zamestnancov 778.71
mimo pracovného pomeru
632003 [PoStovée a telekomunikaéné |PoStovné a telefon 35.88
sluzby
633007 |Specialny material Specialny material pre konstrukciu 701.89
fyzikalnych pripravkov a modelov
633004 Prevadzkové stroje a Prevadzkové pristroje a zariadenia, 1748.98
pristroje, zariadenia a technika a naradie
technika
637005 |Specialne sluzby Specialne sluzby, ¢lenské IEEE, vyroba 160.58
DPS
Spolu: 46485
Specifikacia podla ekonomicke;j klasifikacie
Typ Nazov konkrétnej finan. polozky Cerpané (€)
finan.
polozky
600 Bezné vydavky 46485
610 Mzdy, platy, sluZobné prijmy a ostatné osobné vyrovnania
620 Poistné a prispevok do poistovni 778.71
630 Tovary a sluzby 45706.29
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Typ Nazov konkrétnej finan. polozky
finan.

Cerpané (€)

polozky
700 Kapitalové vydavky 0
710 Obstaravanie kapitalovych aktiv 0

Sumarizéacia skutocne Cerpanych finanénych prostriedkov za celé obdobie rieSenia projektu z

dotacie KEGA
Kapitalové vydavky BeZzné vydavky
0 46485
Bezné vydavky Mzdové vydavky
45706.29 778.71
Uskuto¢nené pracovné cesty:
Miesto uskuto€nenej cesty/ciest: Stara Lesna, SR
Ciel’/zamer uskutocnenej cesty/ciest: Konferencia ARTEP 2013
Vysledky uskutocnenej cesty/ciest: 1 publikacia v kategérii AFD
Pocet 0sdb, ktoré sa ziCastnili na pracovnej 1

ceste/cestach:

Konkretizacia os6b, ktoré sa zucastnili na
pracovnej ceste/cestach:

Doc. Ing. Viliam Fedak, PhD.

Dika trvania pracovnej cesty/ciest:

2 dni

Miesto uskuto¢nenej cesty/ciest:

Miskolc, Mad’arsko

Ciel/zamer uskuto¢nenej cesty/ciest:

konferencia MicroCAD 2013

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

3 publikacie v kategorii AFC

Pocet 0s0b, ktoré sa zucastnili na pracovne;j
ceste/cestach:

1

Konkretizacia osdb, ktoré sa zucastnili na
pracovnej ceste/cestach:

Doc. Ing. Viliam Fedak, PhD.

Dizka trvania pracovnej cesty/ciest:

1 den

Miesto uskutoCnenej cesty/ciest:

Miskolc, Mad’arsko

Ciel/zamer uskutocnenej cesty/ciest:

konferencia MicroCAD 2014

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

publikécie v kategorii AFC

Pocet 0sob, ktoré sa zacastnili na pracovnej
ceste/cestach:

1

Konkretizacia osdb, ktoré sa zucastnili na
pracovnej ceste/cestach:

Doc. Ing. Viliam Fedak, PhD.

Dika trvania pracovnej cesty/ciest:

1 den

Miesto uskuto¢nenej cesty/ciest:

Antalia, Turecko

Ciel/zamer uskuto¢nenej cesty/ciest:

6th International Power Electronics and Motion

Control Conference, PEMC 2014

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

prezentacia prispevku, publikacia v kategorii
AFC, rokovanie rady PEMC a propagacia

Zaverecna sprava za celé obdobie rieSenia projektu KEGA

31/34




medzindrodnej konferencie EDPE 2015, ktora je

organizovana nasim pracoviskom.

Pocet 0sob, ktoré sa zacastnili na pracovnej
ceste/cestach:

2

Konkretizacia osdb, ktoré sa zudastnili na
pracovnej ceste/cestach:

Ing. Karol Kyslan, PhD.
Doc. Ing. Viliam Fedak, PhD.

Dika trvania pracovnej cesty/ciest:

4 dni

Miesto uskutocnenej cesty/ciest:

Stary Smokovec

Ciel/zamer uskuto¢nenej cesty/ciest:

ucast’ na konferencii MMaMS 2014

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

2 prispevky v kategorii AFD

Pocet 0sob, ktoré sa zacastnili na pracovnej
ceste/cestach:

1

Konkretizacia osob, ktoré sa zaucastnili na
pracovnej ceste/cestach:

doc. Ing. Viliam Fedék, PhD.

Dika trvania pracovnej cesty/ciest:

1 den

Miesto uskutocnenej cesty/ciest:

Stara Lesna, Slovensko

Ciel’/zamer uskutocnenej cesty/ciest:

ucast’ na konferencii ICETA 2012

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

prispevok v kategérii AFD

Pocet 0sob, ktoré sa zacastnili na pracovnej
ceste/cestach:

1

Konkretizacia os6b, ktoré sa zudastnili na
pracovnej ceste/cestach:

doc. Ing. Viliam Fedak, PhD.

Dika trvania pracovnej cesty/ciest:

1 den

Miesto uskutocnenej cesty/ciest:

Plzeii, CR

Ciel/zamer uskuto¢nenej cesty/ciest:

33. celostatni konference o elektrickych
pohonech, 2013

Vysledky uskuto¢nenej cesty/ciest:

Prediskutovali sa témy tykajice sa vyucby

a vyskumu v oblasti elektrickych pohonov a
vykonovej elektroniky a tiez témy tykajuce
sa publikacnej ¢innosti. Zucastnili sme sa na
exkurzii v podniku Skoda Electric v Plzni a
na exkurzii v Siemens AG v Norimbergu v
Nemecku.

Pocet 0sdb, ktoré sa zacastnili na pracovnej
ceste/cestach:

2

Konkretizacia osob, ktoré sa zacastnili na
pracovnej ceste/cestach:

Ing. Karol Kyslan, PhD.
Ing. Milan Lacko, PhD.

Di~ka trvania pracovnej cesty/ciest:

3 dni
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Realizované spolufinancovanie projektu za celé obdobie riesenia projektu

Finané¢né
prostriedky

1. rok

2. rok

3. rok

Spolu

BV | KV

BV | KV

BV | KV

BV | KV

Rozdelenie
finan¢nych
prostriedkov
v %

Zdroje zo Statneho

rozpoctu

z dotacie KEGA

17208 |0

14331 |0

14945.96

46484.96

100

z inych projektov
(projekty
podporené zo
Statneho rozpoctu,
napr. projekty
VEGA atd’.)

0 0

0

0

z inych zdrojov
(napr. z dotécie
na vedu a vyskum
poskytnutej
vysokej skole)

Spolu - zdroje zo
Statneho rozpoctu

17208 |0

14331 |0

14945.96

46484.96

100

Mimorozpoctové zdroje

zo sukromnych
zdrojov
organizacie
veduceho

projektu (napr. z
mimorozpoc¢tovych
prostriedkov
vysokej skoly)

0 0

zo sukromnych
zdrojov
organizacie
zodpovedného
spoluriesitel’a
projektu (napr. z
mimorozpoc¢tovych
prostriedkov
spolupracujuce;j
vysokej Skoly)

7o zahrani¢nych
zdrojov (projekty,
finan¢né
prispevky, pozicky,
uvery atd’.)

Zaverecna sprava za celé obdobie rieSenia projektu KEGA
33/34




Finanéné 1. rok 2. rok 3. rok Spolu Rozdelenie
prostriedky BV | KV | BV | KV | BV | KV | BV | KV | finanénych

prostriedkov
v %
z inych zdrojov |0 0 0 0 0 0 0 0 0
(prispevky z
podnikatel'ského
sektora atd’.)
Spolu - 0 0 0 0 0 0 0 0 0
mimorozpoctove
zdroje
Spolu - zdroje zo {17208 |0 14331 |0 14945.96 46484.96 100

Statneho rozpoctu
a mimorozpoctoveé
zdroje

Boli uskutocnené zmeny pouZitia financnych prostriedkov oproti schvalenej
Ziadosti, resp. poslednej podanej rocnej sprave za celé obdobie rieSenia projektu:

nie

Financné prostriedky poskytnuté na rieSenie projektu z dotacie KEGA

Bezné vydavky Kapitalové vydavky
Cerpané finanéné prostriedky 17208.02 0
v roku 2012
Cerpané finanéné prostriedky 14331.03 0
v roku 2013
Cerpané finanéné prostriedky 14945.95 0
v roku 2014
Cerpané finanéné prostriedky 46485 0
za celé obdobie rieSenia
projektu
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KEGA - zaverecnd sprava

Komisia ¢. 2 pre nové technologie,
metody a formy vo vyucbe

ZavereCna oponentira

Uskutoc¢nenie zaverecnej oponentiry
Datum konania: 12.1.2015

Miesto konania: KEM FEI TU KosSice

Predseda oponentskej rady: prof. Ing. Alena Pietrikova, CSc.

Priebeh uskutocnenia zaverecnej oponentiry

Zaverecna oponentura projektu sa uskutocnila 12.1.2015 na pode pracoviska rieSitel'ského
kolektivu, na Katedre elektrotechniky a mechatroniky, FEI TU KoSice. ZloZenie oponentskej rady a
zoznam pritomnych je dokladovany prezencnou listinou. (vid’ priloha)

Veducim projektu bol v kratkej prezentacii predstaveny projekt, jeho hlavné ciele. Boli
odprezentované jednotlivé vystupy projektu, ktoré deklarovali splnenie hlavnych cielov projektu, tak

v textovaj forme ako aj v obrazkovej podobe.

j boli precitané s posul & st sud u zapisnice zo zaverecnej nentu
Dalej boli precitané oponentské posudky, ktoré su sucast’ou zapisnice zo zaverecnej oponent

projektu.

Potom nasledovala diskusia pritomnych o rieSeni projektu a pristupilo sa k sformulovaniu
zéaverov oponentskej rady a zhodnoteniu projektu podla potrieb zaverecnej spravy.

ZloZenie oponentskej rady pri zaverecnej oponentire

Meno, priezvisko a tituly
Predseda
oponentskej
rady (prodekan/
prorektor pre
vedeckovyskumni
a umelecku
¢innost’):
1. oponent
projektu:
2. oponent
projektu:
3. oponent
projektu:
Delegovany
¢len z komisie
KEGA (projekt
nad 33 194 €):

Peter Macko, Ing. PhD.

Matus Hric, Ing. PhD.

Alena Pietrikova, prof. Ing. CSc.

Mikulas Hajduk, prof. Ing. PhD.

Alena Pietrikova, prof. Ing. CSc.

Nazov pracoviska
FEI TU Kosice

Katedra vyrobnej techniky a robotiky,
SjF TU Kosice
Slovakia Steel Mills, Strazske

Spinea Technologies, Presov

FEI TU Kosice



Zastupca, ktory  Stanislav Koval¢in, Ing. PhD. EneCon, s.r.0., KoSice
je odbornikom
v danej oblasti:
Zastupca, ktory  Ondrej Simko, Ing. PhD. ZTS VVU, a.s. Kogice
je odbornikom
v danej oblasti:

Zavery oponentskej rady pri zaverecnej oponentire
1. Hodnotenie dosiahnutych vysledkov:

a) komplexné posudenie dosiahnutych vysledkov rieSenia projektu za celé obdobie rieSenia
projektu

Hlavné ciele projektu boli splnené vo vSetkych 3 planovanych oblastiach.

Tento projekt ¢iastocne nadvizoval na predchadzajuci projekt KEGA, takze niektoré aktivity
smerovali k pokracovaniu uz zacatych préc. Jednalo sa hlavne o oblast’ elektromobility. PodrobnejSie
je to opisané v zaverecnej sprave projektu, v kapitole 1.

Taktiez bola vytvorena web stranka projektu: http://andromeda.fei.tuke.sk/kega 042/index.html

V ramci 1. ciela bolo vybudované laboratéorium robotiky, ktoré vytvori vyborné zdzemie
pre Studentov, tak v rdmci vyucby ako aj pri ich zavere¢nych pracach. Taktiez umozni pracovat
na viacerych vyskumnych tlohdch. Vsetky sucasti vytvoreného laboratoria a prehl’ad realizovanych
prac je podrobne rozpisany v zaverecnej sprave projektu, v kapitole 1. Z vyssie uvedeného mdzeme
konStatovat’, Ze tento ciel’ projektu bol splneny.

V ramci 2. ciela bolo naplanované zlepSenie zrucnosti Studentov pri programovani
mikrokontrolérov a signalovych procesorov. Boli vytvorené¢ mnohé funkéné pripravky a meracie
standy, na ktorych Studenti mo6Zzu pracovat, skuSat a ladit’ navrhnuty algoritmus. RozSirenie
a zatraktivnenie vyucby signalovych procesorov prinieslo u Studentov zvySeny zaujem o tuto
problematiku, ¢o sa odrazilo aj na viacSom pocte realizacnych zaverecnych pracach riadenych
mikrokontrolérmi a DSP. Dosiahnuté vysledky v ramci tohto ciel'a st blizSie opisané v zaverecnej
sprave projektu, v kapitole 1. Na zdklade vysSie uvedeného méme zato, Ze stanoveny ciel bol splneny.

V ramci 3. ciela sa rieSitelia projektu venovali talentovanym Studentom, angazovali a
podporovali ich v ucasti na technickych sttaziach aj nad rdmec vyucby. Hoci sa neztcastnili
niektorych plénovanych sutazi z objektivnych dovodov (sutaz nebolo vyhlasend), pripravne
prace boli vykondvané, Co urcite zlepSilo technické zrucnosti tychto Studentov. Taktiez zrucnejsi
a talentovanejsi Studenti cielene pracovali na naro¢nejSich zavere¢nych pracach, ktoré mohli byt’
vd’aka projektu podporené¢ materidlne. Mnoh¢ fyzikalne modely, stavebnice ¢i redlne zariadenia,
zaobstaran¢ vd’aka rieSenému projektu, boli skvelou podporou a motivaciu pre budtcich Studentov
pocas propagacii na katedre, ale aj na propagacnych akciach mimo pracoviska. RieSitel'sky tim sa
snazil o spropagovanie naro¢ného Stadia technickych odborov a techniky ako takej, tak pre laicka
verejnost’ ako aj pre potencialnych uchddzacov o Studium. Z tohto pohl'adu m6Zeme konstatovat’, Ze
bol splneny aj tento ciel projektu.

b) posudenie celospoloc¢enskych prinosov dosiahnutych v oblasti Skolstva, pedagogiky alebo
tvorivého a interpretaéného umenia



Za celospolo¢ensky prinos moZno povaZovat’:

*  Otvoreny RS robota kompatibilny s prostredim Matlab/Simulink/RT-Lab, ktory umozni
pohodIné overovanie riadiacich algoritmov pre 6 a viacosé roboty v ramci vyucby a
vyskumu.

»  Rekonstrukcia riadenia a napéjania dynamometra DS546-4/V (31 kW, 8000 ot/min), ktory
sa pouziva pri vyucbe a vyskume.

*  Vytvorenie mnohych fyzikdlnych modelov a vytvorenie podmienok pre aktivnu pracu
Studentov s fyzikalnymi modelmi a redlnymi mechatronickymi zariadeniami, ktoré sa bezne
pouzivaju v priemysle. Ich vyuZzivanie pri vyucbe prispeje k zlepSeniu zru¢nosti a odborného
sebavedomia Studentov.

 Kombinéciu fyzikdlnych modelov s virtudlnymi, ktoré zefektivnia proces vyucby
predmetov naro¢nych na predstavivost’ Studentov, ako aj neobmedzeny pristup Studentov
k virtudlnym modelom.

»  ZlepSenie zru¢nosti Studentov (absolventov) ich zvyhodni pri vyberovych konaniach na
pracovnych pohovoroch a umozni ich rychlejsiu adaptaciu v praxi.

*  Mnohé modely, stavebnice aj redlne zariadenia st vyuzivané priamo na rdznych
propagaciach (tak na pracovisku ako aj mimo) pre verejnost’ a Studentov, ¢im sa
dosahuje zvySenie zaujmu o $tidium néaroénych technickych odborov ako mechatronika,
elektrotechnika ¢i robotika.

*  Vytvorené virtudlne modely mechatronickych systémov, ktoré sti vol'ne dostupné na web
stranke projektu, pristupné pre Siroku verejnost’ aj mimo univerzitu.

¢) posidenie konkrétnych vystupov, ktoré vznikli pocas rieSenia projektu, t. j. zhodnotenie
publikacii, novych metodik a technologickych postupov vyucby, novych pedagogickych
dokumentov, umeleckych diel, umeleckych vykonov a d’alSich aktivit, ktoré sa uskuto¢nili pri
rieSeni projektu

Prinosy predstaveného projektu st nasledujuce:

1. Publikacie. Zoznam publikacii je uvedeny v zaverecnej sprave projektu v casti 4. Celkovo
bolo z projektu podporenych 43 publikacii (24 domacich a 19 zahrani¢nych) z toho 2 publikacie
kategoérie ABC (kapitoly vo vedeckych monografidch vydané v zahraniénych vydavatel'stvach) a 4
publikacie kategérie ADM (vedecké prace v zahrani¢nych ¢asopisoch registrované v databazach WoS
alebo SCOPUS).

2. Bakalarske a diplomové prace, v ramci ktorych sa Studenti zapojili do rieSenia Ciastkovych
uloh projektu. Celkovo bolo v rdmci projektu rieSenych 70 zaverecnych prac, z toho 32 BP a 38 DP.
Celkovy zoznam zavere¢nych prac za celé obdobie projektu je uvedeny v prilohe zavere¢nej spravy
k projektu.

V roku 2011/2012 bolo rieSenych 8 DP a 5 BP, v roku 2012/2013 13 DP a 11 BP, v roku
2013/2014 10 DP a 15BP a v roku 2014/2015 je rieSenych 7DP a 1BP. Vedtcimi prac boli v prevaznej
miere rieSitelia projektu. Zakupené a zhotovené zariadenia sa v su¢asnosti pouzivaji priamo vo vyucbe
arieSia sa nanich d’alSie Studentské projekty v ramci semestralnych projektov, BP, DP, doktorandskych
prac, ako aj vyskumné tlohy.

3. Aktivna tucast’ Studentov na technickych stit’aziach:

+ ISTRORBOT Bratislava, 2012, kategoéria ,,vol'na jazda®, Jan Bacik - 1. miesto



"ArtEn - Auto-technicky a kultirny fenomén modernej doby", KoSice, 2012, sut’aze sa
zucastnili Studenti I’ko a Bambura - 2. miesto vo svojej kategorii.

»Na komin 2014%, KoSice 2014. Sutaze sa zucastnil 1 tim (3 Studenti), 4. miesto
v Kategorii II.

Bosch Electromobil Race 2012, Miskolc (HU), 2012. Sut'aze sa za TU KoSice zacastnilo
celkove 8 Studentov (2 timy TU Kosice). Jeden tim sa kvalifikoval a zGc¢astnil sa sutaze.
Druhy tim sa nekvalifikoval do hlavnej sut’aze.

4. Materialne vystupy. Sem mozno zaradit’ vysledky realiza¢nych prac, ktorych vysledkom boli
fyzikalne modely zariadeni alebo uc¢ebné standy na baze realnych zariadeni. Jedna sa o nasledujiuce
zariadenia (ich podrobny opis je uvedeny v zaverecnej sprave):

S.

Pracovisko s priemyselnym robotom s otvorenym riadiacim systémom

Integracia priemyselného robota do HIL

Rozsirenie vybavenia laboratoria o d’alsie stavebnice BIOLOID (viaceré fyzikalne modely )
Rozsirenie vybavenia laboratorii o rozne priemyselné snimace fyzikalnych veli¢in (viaceré
standy )

Senzoricky systém pre autonomne riadenu helikoptéru

Ugebné pomocky na baze dveri z vozidla Skoda-Superb

Generator impulzov pre signalové procesory

H-mostik pre napdjanie malych jednosmernych motorov

Viaceré menice riadené DSP, ktoré vznikli pri zaverecnych pracach studentov

Zhotovenie uéebnej pomdcky s adaptivnymi svetlometmi z vozidla Skoda Superb
Zhotovenie meracieho standu s motorom 1,8T AWT z vozidla Skoda Superb

Jazdny simulator vozidla Skoda-Superb

5 pripravkov pre vyuc¢bu DSP (prevodovka+motor+snimac+menic)

Demonstracné doska pre overenie navrhu algoritmov exteriérovych zaluzii v inteligentnom
dome

Fyzikalny model s nastavitelnym pruznym ¢lenom a mechanickou vél'ou

Riadenie fyzikdlneho modelu kontinuélnej linky (Uprava a doplnenie)

Riadenie priameho kyvadla (Gprava a doplnenie)

Rekonstrukcia dynamometra DS546-4/V (dokoncenie)

Fyzikalny model inteligentného domu

Fyzikalny model parkoviska

Virtuilne modely. Virtudlne modely mechatronickych systémov vytvorené v ramci

predchadzajiceho projektu boli doplnené o nové. Modely st umiestnené na webovej stranke projektu.
Pribudli tieto modely:

Virtualny model priemyselného robota

Virtudlne modely vybranych typov frekvencnych meni¢ov v prostredi Matlab/ Simulink
Virtualne modely casti upravarenskych kontinualnych liniek

Virtudlne modely usmeriiovacov

Virtualnych modelov jednosmernych menicov v prostredi GU/MATLAB

Zostavenie GUI pre identifikdciu a syntézu reguldtora nezndmeho systému

Virtudlne modelov striedavych elektrickych strojov

6. Webova stranka projektu. V ramci predchadzajiiceho projektu KEGA bol zaktpeny server,
na ktorom bola vytvorena webova stranka k rieSenému projektu: http://andromeda.fei.tuke.sk/
kega 042/index.html. Stranka bola priebeZne aktualizovan a dopliiana o nové materialy.



http://andromeda.fei.tuke.sk/kega_042/index.html
http://andromeda.fei.tuke.sk/kega_042/index.html

2. Hodnotenie vydavkov a hospodarenia pri rieSeni projektu:

Riesitelia kolektiv sa pri rieSeni projektu riadili zasadou o Co najefektivnejSie vyuzitie
jestvujucich zariadeni a moznosti svojho pracoviska a jeho vhodného doplnenie o novo zaktpené
zariadenia pri zachovani minimalnych nakladov. Skusenosti z predchadzajtcich projektov ukazali, ze
Studenti ocefiuju pracu na redlnych zariadeniach prip. ich fyzikdlnych modeloch. Preto sa pri plneni
ciel'ov projektu sustredili hlavne na vybavenie laboratorii fyzikdlnymi modelmi, pri¢om tieto modely
boli zvéacsa zhotovené svojpomocne Studentmi pod dbornym dohl'adom ucitel’ov - riesitel'ov projektu.
Tento pristup povazujeme za optimalny, nakol’ko prace na realizaénych projektoch su Studentmi
ziadané a pestuju u nich aj zru¢nosti deklarované v ciel'och projektu.Taktiez boli podporovani zrucni
a talentovani Studenti pri rieSeni ich zavere¢nych pracach a pri Gcasti na stt'aziach.

Mame zato, Ze poskytnuté finan¢né prostriedky boli vyuzité efektivne, ucelne a primerane k
stanovenym a dosiahnutym ciel'om projektu.

3. Hodnotenie oponentskej rady k splneniu planovanych (celkovych i ¢iastkovych) cielov a
uloh veduceho projektu za celé obdobie rieSenia projektu:

X

splnil ciele excelentne (s dosiahnutim celospolocenskych prinosov)

splnil ciele vyborne

splnil ciele

- nesplnil ciele

Zdoévodnenie hodnotenia oponentskej rady k splneniu ciel’ov projektu

Na zéklade prezentovanych vysledkov za celé¢ obdobie rieSenia projektu a prednesenych
oponentskych posudkov pri zaverecnej oponentire projektu hodnoti oponentska rada splnenie cielov
ako excelentné.

4. Oponentska rada sa vyjadruje o navrhu na vyplatenie odmien ¢lenom rieSitel’ského
kolektivu:

- odporuca vyplatit odmeny ¢lenom riesitel'ského kolektivu

- neodporuca vyplatit’ odmeny ¢lenom riesitel'ského kolektivu

X | - veduci projektu nepredlozil navrh na vyplatenie odmien ¢lenom rieSitel'ského kolektivu

5. Hlavny spolo¢ensky prinos vysledkov projektu — v ¢om vidi oponentska rada uplatnenie
vysledkov projektu vyskumu v spolo¢enskej praxi:

Za hlavné spolocenské prinosy moZno povazovat’:

*  Otvoreny RS robota kompatibilny s prostredim Matlab/Simulink/RT-Lab, ktory umozni
pohodIné overovanie riadiacich algoritmov pre 6 a viacosé roboty v ramci vyucby a
vyskumu.

*  Rekonstrukcia riadenia a napdjania dynamometra DS546-4/V (31 kW, 8000 ot/min), ktory
sa pouziva pri vyucbe a vyskume.

*  Vytvorenie mnohych fyzikalnych modelov a vytvorenie podmienok pre aktivnu pracu
Studentov s fyzikalnymi modelmi a realnymi mechatronickymi zariadeniami, ktoré sa bezne
pouzivaju v priemysle. Ich vyuzivanie pri vyucbe prispeje k zlepseniu zru¢nosti a odborného
sebavedomia Studentov.



Kombinéciu fyzikdlnych modelov s virtudlnymi, ktoré zefektivnia proces vyucby
predmetov naro¢nych na predstavivost’ Studentov, ako aj neobmedzeny pristup Studentov
k virtudlnym modelom.

»  ZlepSenie zru¢nosti Studentov (absolventov) ich zvyhodni pri vyberovych konaniach na
pracovnych pohovoroch a umozni ich rychlejsiu adaptaciu v praxi.

*  Mnohé modely, stavebnice aj redlne zariadenia st vyuzivané priamo na rdznych
propagéciach (tak na pracovisku ako aj mimo) pre verejnost’ a Studentov, ¢im sa
dosahuje zvySenie zaujmu o $tidium néaroénych technickych odborov ako mechatronika,
elektrotechnika ¢i robotika.

*  Vytvorené virtudlne modely mechatronickych systémov, ktoré st vol'ne dostupné na web
stranke projektu, pristupné pre Siroku verejnost’ aj mimo univerzitu.

Oponentské posudky
Oponentsky posudok €. 1:

Oponentsky posudok ¢. 2:
Oponentsky posudok ¢. 3:



Prilohy

BP a DP projektu KEGA za cele obdobie rieSenia - BP a DP pre KEGA_cele obdobie.docx
op_eval 2 - posudok oponent2.PDF

op_eval 1 - posudok oponentl.PDF

Obrazkova priloha - KEGA obrazkova priloha.pdf

zaznam zo zaverecnej oponentiry - zaznam_zaverecna oponentura.PDF

prezencna listina_zavereéna oponentura - prezencka zaverecna oponentura.PDF
op_eval 3 - posudok op3.pdf

Vystupom projektu je publikacny vystup (v pripade, ak
vystupom projektu je monografia, ucebnica, zbornik...):

nie



KEGA - zaverecnd sprava Komisia ¢. 2 pre nové technoldgie, Potvrdenie o podani spravy
metody a formy vo vyucbe
Technicka univerzita v KoSiciach
Fakulta elektrotechniky a informatiky

Katedra elektrotechniky, mechatroniky a priemyselného inZinierstva

Inovacia vyucby riadenia mechatronickych systémov
Projekt ¢. 042TUKE-4/2012

20150 a15811

Tymto Cestne vyhlasujem a potvrdzujem, ze vSetky udaje v zaverecnej sprave k uvedenému projektu st pravdivé, ze finanéné zictovanie
za celé obdobie rieSenia je v stlade s pravidlami KEGA a prislusnymi platnymi pokynmi a Ze poskytnutd dotacia bola ucelne,
efektivne a primerane pouzita len na vydavky spojené s rieSenim projektu, a teda nedoslo k neopravnenému, neoddévodnenému alebo
neplanovanému Cerpaniu finanénych prostriedkov. Tymto Cestnym vyhlasenim som si vedomy/-a nasledkov vyplyvajicich z uvedenia
nepravdivych informacii.
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