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TCC 2020 - Soutéz o nejlepsi projekt

Soutézni prispéevky
Robosnake Software-In-the-Loop
Model chovani magnetoreologického elastomeru

MagNet — Systém na ovladani miniaturnich robotu

A

Navrh a realizace modelu "Inverzni kyvadlo fizené setrvacnikem,,

Hlasovani pomoci listkl, uzavérka 11:00

— Poradi uréeno pocétem odevzdanych hlasu Hiasujte Qi

o nejlepsi prispévek

na TCC 2017!

— Kazdy uc€astnik ma 1 hlas,

—  Zakrouzkujte 2 prispévky, které se vam libi

Zakrouzkujte prosim jeden soutézni prispévek, kterému davate svij hlas:

@ Detekce epileptickych mikrozachvatd s vyuZitim neuronovych siti
Interaktivni piskovisté s vyuZitim Kineciu
Systém pro jednoduché programovani elekironiky pomoci stavového systému

Vyhodnotenie srdegnej Cinnosti a dychania na zaklade metody fotopletysmografia

Analyza opotfebeni jamek ky&elniho kloubu

2

3

4

5. Magnetické pole C-civky pouZité k rozmitani plazmatu® na divertoru tokamaku
6

T Maly model vétré elektramy

8




A HUMUSOFT

| 1 | Robosnake Software-In-the-Loop

e Jednoduchy model robotického hada v NVIDIA PhysX rizeny Simulinkem
s nastavenim PID regulatoru serva

e Propojeni SW
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— NVIDIA PhysX (C++)
— Boost.Python (C++ — Python)¢
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— Level-1 Matlab S-Function

parametr s-funkce je pocet
clanku, napr. 8, pocet kloubu

je o jedna mene

=
w

— volani Pythonu z Matlabu

matlab_sfun_1

e Vizualizace
— SDL2 + OpenGL (C++)
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Sample based | T=30.000
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A HUMUSOFT

| 2 | Model chovani
magnetoreologického elastomeru

* Predmétem modelovani je elastické a feromagnetickeé téleso
* Objekt reagujici v silné nehomogennim magnetickém poli

« Elastické deformace prinaseji dynamicke vilastnosti
« Sdruzeni aproximaci objemovych sil magnetického pole v télese
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Ondrej Sodomka, sodomka@fel.zcu.cz



A HUMUSOFT

| 3 | MagNet — Systém na ovladani
miniaturnich robotu

« Desktopova aplikace (App Designer)
« Rizeni miniaturnich robott tremi HW zarizenimi
— Gamepad, pocitacova mys a klavesnice

Algoritmy pro hledani cesty v plose
— Dijkstra, Greedy, A* algoritmus

Ovladani dalsSich podpurnych prvkl systému

— Webkamera, napajeci zdroj, osvétleni systému

Automaticka detekce pripojenych zarizeni

5 CIMRA Group, Zapadoc€eska univerzita v Plzni
Jiri Sedivec (jsedivec@fel.zcu.cz), Martin Jufik, FrantiSek Mach a dalsi ¢lenové CIMRA
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Navrh a realizace laboratorniho modelu:
Inverzni kyvadlo Fizené setrvacnikem

Moment pusobici na setrvaénik pusobi i na kyvadlo a Fidi jej

Meérené stavy:
— Natoceni kyvadla a rychlost kyv., rychlost setrvacniku

— Parametry odhadnuty pomoci Parameter Estimation Toolboxu

Ridici algoritmy:
— Linearni kvadraticky regulator

— Model predictive control

Hardware
— Karta MF624 v PC

— Vlastni konstrukce, H-mustek pro rizeni motoru

Diplomova prace, VUT FSI 2020 - Jan Novotny, jannovotnyMET1@gmail.com. Vedouci: doc. R. Grepl



CC 2020 - Souteéz o nejlepsi projekt - vysledky

1. Ondfej Sodomka — ZCU (2) 24
« Model chovani magnetoreologického elastomeru
2. Jan Novotny — VUT (4) 21

« Navrh a realizace laboratornino modelu "Inverzni kyvadlo rizené
setrvaCcnikem”

3. Jifi Sedivec — ZCU (3) 17
« MagNet — Systém na ovladani miniaturnich robotu
4. Ladislav Dobrovsky — VUT (1) 11

» Robosnake Software-In-the-Loop



