
TCC 2020 - Soutěž o nejlepší projekt

Soutěžní příspěvky

1. Robosnake Software-In-the-Loop

2. Model chování magnetoreologického elastomeru

3. MagNet – Systém na ovládání miniaturních robotů

4. Návrh a realizace modelu "Inverzní kyvadlo řízené setrvačníkem„

Hlasování pomocí lístků, uzávěrka 11:00

– Pořadí určeno počtem odevzdaných hlasů

– Každý účastník má 1 hlas, 

– Zakroužkujte 2 příspěvky, které se vám líbí



Robosnake Software-In-the-Loop

 Jednoduchý model robotického hada v NVIDIA PhysX řízený Simulinkem 

s nastavením PID regulátoru serva

 Propojení SW

 NVIDIA PhysX (C++)

 Boost.Python (C++ → Python)

 Level-1 Matlab S-Function

 volání Pythonu z Matlabu

 Vizualizace

 SDL2 + OpenGL (C++)
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Ladislav Dobrovský,  dobrovsky@fme.vutbr.cz
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Model chování
magnetoreologického elastomeru

 Předmětem modelování je elastické a feromagnetické těleso

• Objekt reagující v silně nehomogenním magnetickém poli

• Elastické deformace přinášejí dynamické vlastnosti

• Sdružení aproximací objemových sil magnetického pole v tělese
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Ondřej Sodomka, sodomka@fel.zcu.cz
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MagNet – Systém na ovládání
miniaturních robotů

• Desktopová aplikace (App Designer)

• Řízení miniaturních robotů třemi HW zařízeními

– Gamepad, počítačová myš a klávesnice

• Algoritmy pro hledání cesty v ploše

– Dijkstra, Greedy, A* algoritmus

• Ovládání dalších podpůrných prvků systému

– Webkamera, napájecí zdroj, osvětlení systému

• Automatická detekce připojených zařízení
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Jan Daněk, danek@humusoft.cz
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CIMRA Group, Západočeská univerzita v Plzni

Jiří Šedivec (jsedivec@fel.zcu.cz), Martin Juřík, František Mach a další členové CIMRA
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TCC 2020 - Soutěž o nejlepší projekt - výsledky

1. Ondřej Sodomka – ZČU (2) 24

• Model chování magnetoreologického elastomeru

2. Jan Novotný – VUT (4) 21

• Návrh a realizace laboratorního modelu "Inverzní kyvadlo řízené 

setrvačníkem"

3. Jiří Šedivec – ZČU (3) 17

• MagNet – Systém na ovládání miniaturních robotů

4. Ladislav Dobrovský – VUT (1) 11

• Robosnake Software-In-the-Loop


