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Prehl'ad stic¢asného stavu v oblasti
nasadenia robotov v oblasti
zdravotnictva. VyuZzitie stacionarnych a
mobilnych robotov pre pacientov ale aj
zdravotnickeho persondlu, lekarov a
Roboty v zdravotnictve zdravotnych sestier. Jednd sa
predovsetkym o zavddzanie novych
technoldgii s vyuzitim umelej
inteligencie, jednoduchej a rozsirenej
virtudlnej reality a servisnych mobilnych
robotov.

doc. Ing. Juraj Martin
Uricek, PhD. Hanuliak

Prehlad stic¢asného stavu v oblasti
vyuzitia a nasadenia prieskumnych
mobilnych robotov v InDoor prostredi.
Navrhnuty kolesovy robot bude vyuzivat
vyvojové prostredie ROS2-HUMBLE a
programovanie v jazyku Python3.

Navrh mobilného robota so snimacom LIDAR Kniznice OpenCV sltzia na spracovanie
obrazu a MediaPipe na dosiahnutie
viacerych funkcii, ako je riadenie pohybu
robota, vizualna interakcia s umelou
inteligenciou, navigacia mapovanim
SLAM a na simuldciu robota bude
pouzity nastroj RViz.

Cielom prdce je vytvorit ndvrh
pracoviska produktovej fotografie
pozostavajuci s navrhu konstrukcie pre
uchytenie a polohovanie fotoaparatu,
osvetlenia a umiestnenie
fotografovaného produktu. Stucastou
navrhu by mali byt prvky ako otocny stol
pre produkt, polohovacie zariadenie pre
fotoaparat, systém pre upinanie a
vymenu pozadia. Sicastou systému by
mal byt aj navrh automatického riadenia
Navrh pracoviska produktovej fotografie oto¢ného stola pripadne aj polohovania
fotoaparatu. Vystupom by mal byt navrh
pracoviska, ktory po zostaveni umozni
vytvorit fotodokumentéciu produktu na
profesionalnej Grovni s osvetlenim a
pozadim identickym s nastaveniami pre
fotorealistické zobrazenie vo zvolenom
3D CAD systéme. Tieto nastavenia mézu
byt vytvorené dodatocne, alebo
konfiguracia zariadenia méze
koredpondovat s uz existujtcimi
nastaveniami.

Cielom préce je aktualizovat existujlice
multimédium pre vzdeldvanie v oblasti
CNC sustruzenia s vyuzitim riadiaceho
systému Siemens Sinumerik 840D
Multimédium pre CNC sustruzenie sprostredkovanym softvérom WinNC.
Existujice multimédium ma byt
aktualizované a rozsirené o nové témy a
priklady. Stc¢astou vystupu ma byt aj
verzia multimédia v anglickom jazyku.

Z4klady prace v operacnom
systéme Linux a doc. Ing. Juraj
programovanie v jazyku Uricek, PhD.

Python.

doc. Ing. Miroslav
Cisar, PhD.

doc. Ing. Miroslav
Cisar, PhD.

Cielom bakalérskej prace je navrhnut
sUbor didaktickych pomécok (panelov)
pre podporu praktickej vyucby
predmetov zameranych predovsetkym
na navrhovanie robotizovanych
pracovisk (mdzeme si vybrat presné
zameranie - na oblast pneumatiky,
koncovych efektorov, dalsich Samostatnost, kreativita.
komponentov robotizovanych Znalost cudzieho jazyka na
pracovisk). Kli¢ovou ¢astou prace bude | zékladnej drovni vyhodou.
spracovanie koncepénych navrhov
suboru didaktickych panelov
zameranych na praktickd vyucbu. Na
bakalérsku pracu méze nadvazovat
diplomova praca s podobnym
zameranim, ktora bude rozsirovat zaber
didaktickych panelov.

Cielom bakalarskej praci je spracovanie
prehladu si¢asného stavu a aktudlnych
trendov v oblasti condition monitoringu
pre Ucely technickej diagnostiky. Okrem
toho sa bakalarska praca zaoberd aj
ndvrhom pocitacovej aplikdcie pre zber
dat zo snimacov BALUFF BCM0002,
ktoré su k dispozicii na Katedre
automatizécie a vyrobnych systémov.

Koncept didaktickych panelov pre vyuébu vybranych tloh z
oblasti navrhovania robotizovanych pracovisk

doc. Ing. Vladimir
Bulej, PhD.

Schopnost pracovat s
anglickou literattrou a
dokumentéciou, kreativita, Ing. Daria
skisenosti so softvérom Fedorova, PhD.
Matlab (Matlab App Designer)
st vyhodou.

Nepretrzité monitorovanie stavu zariadeni pre oblast
technickej diagnostiky
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Vyuzitie konvoluénych neurénovych sieti pre detekciu
objektov

Anotécia

Bakaldrska préaca sa zaoberd vyuzitim
konvoluénych neurénovych sieti pri
rieSeni tloh pocitacového videnia, najméa
v oblasti detekcie objektov. Stucastou
prace je teoreticky prehlad zakladnych
technik spracovania obrazu, Uprav a
manipulacie s obrazovymi datami.
Prakticka Cast préace je zamerana na
implementaciu konvoluénych
neurénovych sieti v prostredi MATLAB,
vratane pripravy dat ziskanych pomocou
vybraného kamerového systému a
realizacie procesu detekcie objektov.
Vysledkom préce je funkény model
schopny identifikovat objekty z obrazu
kamery, zhodnotenie jeho presnosti
detekcie a pouzitelnosti.

Poziadavky

Schopnost pracovat s
anglickou literatdrou a
dokumentéciou, kreativita,
skidsenosti so softvérom
Matlab su vyhodou.

Veduci prace

Ing. Daria
Fedorova, PhD.

BP_2026

Obsadena

Robotika a automatizacia pre energetickd ucinnost a
udrzatelnost v ére Priemyslu 4.0

Priemyselna robotizédcia mé vyznamny
vplyv na efektivnost a produktivitu
vyrobnych spolo¢nosti a servisné roboty
sa stavaju coraz beznejsimi v
kazdodennom Zivote. Cielom
bakalérskej prace je preskimat vplyv
robotizdcie na spotrebu energie a
udrzatelnost, ako aj technologické
vyzvy, ktorym Celi integrécia robotov.
Vyskum bakalarskej prace bude
zalozeny na prehlade literatury, ktory
bude doplneny bibliografickou analyzou.

Ing. lvana
Kla¢kova, PhD.

Marek Vazan

Koncepcny navrh robotického pracoviska pre vyucbu a
prezentacné Ucely.

Cielom prace je vytvorit koncepény
ndvrh robotického pracoviska na
prezentacné Ucely a vzdeldvacie ucely.
Praca bude obsahovat analyzu vyuzitia
priemyselnych robotov na nekonvenéné
aplikdcie s charakterom praktickych
ukazok. Riesitel vytvori koncepcny navrh
pracoviska a vhodnej formy tlohy v
podobe riadiaceho programu v off-line
programovacom a simulacnom
prostredi softvéru FANUC ROBOGUIDE.
Robotické pracovisko bude navrhnuté s
ohladom na dostupné vybavenie,
bezpeénost a moznosti jednoduchej
prepravy.

Schopnost pracovat so
zahrani¢nou literatdrou,
zékladné skisenosti so
softvérom FANUC Roboguide.

Ing. Peter Forgac

Cielom préce je analyzovat proces
vyucby programovania CNC strojov a
navrhnat vhodné vyucbové pomacky.
Prikladom navrhnutych pomécok mézu

Z4klady modelovania v CAD
systémoch (odportc¢ané Creo)

spracovanie pisomného dokumentu o
posudeni rizika vybraného strojového
zariadenia.

zostavovanim reserse su
vyhodou.

a i a A 9 . byt 3D/2D modely upinaci zariadeni, 5 S a Ing. Tomas Michal
Navrh vyucbovych pomocok pre oblast CNC programovania nastroje pre sUstruzenie/frézovanie, a prehla’d y’ob'lastl Erle.skovych Dodok, PhD. Masnica
. . . P technoldgii (sustruzenie,

pripadne modely obrabanych stciastok frézovanie...)

v réznych stadiach obrabania.

Navrhnuté modely budu nasledne

vyrdbané pomocou FDM.

V rdmci bakaldrskej prace bude

spracovana analyza sti¢asne

dostupnych rieSeni systémov pre

vymenu efektorov priemyselnych 0d riesitela je vyzadovana

robotov, doplnend o priklady ich Znalost tvorby modelov a

praktického vyuzitia. Hlavnym cielom Z0stav v niek%,orom 2 CAD

préce je névrh konstrukéného riesenia < . . L
Systémy vymeny efektorov pre priemyselné roboty vymeny efektorov pre priemyselné systemt')v,'schopnost pracovat Ing. Viadimir PeterA

. so zdrojmi v anglickom jazyku, | Tlach, PhD. Hoferica

roboty Fanuc LR Mate 200iC a Kuka KR samostatnost a viastna

4 R600, ktoré st sucastou laboratérneho Kreativita pri riesent

vybavenia katedry. Navrhované riesenie bakala’rsk’e)' race

bude spracované vo forme 3D modely, 1P :

pricom pri realizacii prototypu je mozné

vyuzit aditivnu technoldgiu dostupnd na

katedre.

V rdmci bakaldrskej préce bude

spracovany princip fungovania

laserovych skenerov profilu, vratene

prikladov ich praktického vyuzitia.

Hlavnym cielom je névrh laboratérneho 0d riesitela ie vyzadovand

robotizovaného pracoviska, ktoré bude e tvor{) ny'nodelov a

vyuzivat jeden z dostupnych laserovych e~ niek{orom 2 CAD
Navrh robotizovaného pracoviska pre meranie s laserovym zki?(fé%gio’\f/::zg%u :ﬁ::cs(f]héZth%le od systémov, schopnost pracovat | Ing. Vladimir
skenerom profilu poloc o =P v so zdrojmi v anglickom jazyku, | Tlach, PhD.

rieSenia bude navrh vhodného ST 6 VRS

koncového efektora pre priemyselny . A

robot Fanuc LR Mate 200iC a tvorba :;;e;;l'a\.”r;akz.n Tgs:m

programu na realizéciu zvolenej meracej 1P ’

ulohy. Pre prakticku realizéciu merania a

tvorbu prototypov bude mozné vyuzit

aditivnu technolégiu dostupni na

katedre.

Praca sa zaoberd spracovanim prehladu Schopnost pracovat s

metdd pouzivanych na odhadovanie cudzgjazyér?ou \iteratdrou
Nastroje na odhadovanie bezpe¢nostného rizika strojovych ;'(':Zh'kaoi;i;zdesr:;g:gzjkrig;yecg prikladov Z&kladny teoreticky prehlad z Ing. Zuzana
zariadeni p X P ) danej oblasti a skisenosti so Sagov4, PhD.
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Vyuzitie umelej inteligencie v procese posudzovania rizika
strojovych zariadeni

Préca sa zaoberd spracovanim prehladu
moznosti vyzitia technolégie umelej
inteligencie pri posudzovani bezpe¢nosti | Schopnost pracovat s

strojovych zariadeni s uvedenim cudzojazycnou literattrou. WL AT
konkrétnych prikladov jej pouzitia. Zanietenost, samostatnost a S'gA < PhD.
Sucastou prace je zber informécii skusenosti so zostavovanim agova, .
zameranych na identifikaciu ohrozeni reserse su vyhodou.

plynucich z roznych typov strojovych

zariadeni.




