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Infomacie budu doplnené

doc. Ing. lvan
Zajacko, PhD.

Aplikdcia umelej inteligencie pre humanoidny robot

Prehl'ad sic¢asného stavu v oblasti
vyuzitia humanoidnych robotov.
Spracovanie teoretického prehladu o
umelej inteligencii. Koncepény névrh
snimacového podsystému pre model
humanoidného robota. Navrh
zékladnych algoritmov riadenia s
prvkami umelej inteligencie.

doc. Ing. Juraj
Uricek, PhD.

Vyuzitie kolaborativnych robotov pri automatizovanej
montazi

Prehlad stic¢asného stavu v oblasti
vyuzitia kolaborativnych robotov v
priemyselnych odvetviach.
Moznosti vyuzitia kobotov UR pri
automatizovanej montazi vyrobkov.
Koncepény navrh robotizovaného
pracoviska pre montdaz vybraného
vyrobku.

doc. Ing. Juraj
Uricek, PhD.

Viacmateridlova tla¢ technolégiou FDM

Cielom prace je na zaklade variantného
navrhu vytvorit prototyp 3D tlaciarne pre
technolégiu FDM vhodny pre
multimaterélovu tlac.

doc. Ing. Miroslav
Cisar, PhD.

Ano

Automatizované zariadenie pre termoterapiu véiel

Cielom préce je navrhnut a vyrobit
prototyp automatického zariadenia pre
realizaciu termoterapie vciel za Gicelom
liecby napadnutia kliestikom vcelim
(varroa destructor).

Skusenosti s vyuzitim
mikroelektrotechniky st
vyhodou.

doc. Ing. Miroslav
Cisar, PhD.

Vyvoj zariadenia pre praktickd vyucbu a testovanie 3D
kamerovych systémov pre oblast robotiky

Cielom prace je vyvoj didaktickej
pomadcky pre testovanie a prakticku
aplikdciu 3D kamerovych systémov
(stereoskopicky systém) pre tlohy
kontroly vyrobkov alebo vizudlneho
riadenie robotov a technologickych
zariadeni. St¢astou prace bude
koncepény a konstrukény névrh
zariadenia, pripadne aj ramcovy navrh
softvérovej casti a spésobu spracovania
informécii. Zariadenie bude sluzit jednak
pre edukacné, ako aj vedecko-vyskumné
a projektové tcely. V rdmci teoretického
rozboru bude spracovany prehlad z
oblasti 3D kamerovych systémov so
zameranim na jednotlivé prvky
technického vybavenia.

Samostatnost, kreativita,
jazykové predpoklady (Stadium
manudlov v anglickom jazyku),
znalost min. 1 CAD systému

doc. Ing. Vladimir
Bulej, PhD.

Vyuzitie strojového ucenia pre automaticku detekciu
pohybovych aktivit

Diplomov4 praca je zamerané na
spracovanie dat ziskanych pomocou
mobilnych zariadeni s cielom
klasifikovat vybrané pohybové aktivity.
Déta budu zbierané aplikaciou MATLAB
Mobile, ktord umozriuje zaznamendvat
signaly z akcelerometra a inych
senzorov mobilného zariadenia po¢as
niekolkych vopred definovanych typov
pohybu (minimalne troch). Ziskané
signdly budud nésledne podrobené
predspracovaniu, extrakcii priznakov a
budu vyuzité na trénovanie modelov
strojového ucenia, ur¢enych na
rozpoznavanie pohybovych vzorov.
Sucastou prace je aj navrh a
implementécia aplikdcie v prostredi
MATLAB App Designer, ktora zabezpeci
automatické vyhodnotenie zadanej
sekvencie pohybov pomocou
natrénovanych klasifikacnych
algoritmov.

Schopnost pracovat s
anglickou literatdrou a
dokumentéciou, kreativita,
skisenosti so softvérom
Matlab (Matlab App Designer)
st vyhodou.

Ing. Daria
Fedorova, PhD.

Simulaény model testovacieho zariadenia pre riesenie tloh v
oblasti prediktivnej udrzby

Diplomova prdca je zamerana na vyvoj
simulaéného modelu testovacieho
zariadenia fyzicky dostupného na
katedre, formou digitélneho dvojcata
(Digital Twin) v prostredi
MATLAB/Simulink. Cielom je vytvorit
model, ktory bude na zéklade realnych
prevadzkovych dat schopny replikovat
spravanie fyzického zariadenia v sulade
s principmi Model-Based Design.
Navrhnuty simulacny model umozni
simulovat proces ohrevu a chladenia
pracovnej kvapaliny riadeny
mikrokontrolérom Arduino UNO, ako aj
generovat a overovat simulované
merané veli¢iny zodpovedajlce udajom
ziskanym z realneho systému.

Schopnost pracovat s
anglickou literatdrou a
dokumentéciou, kreativita.
Prehlad v uvedenej
problematike a skisenosti so
softvérom Matlab/Simulink st
vyhodou.

Ing. Daria
Fedorova, PhD.
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Integrédcia energetickej a ¢asovej efektivnosti pri navrhu
robotickych vyrobnych buniek: Metodika optimalizacie
rozlozZenia pracoviska

Anotécia

Cielom diplomovej prace bude navrhnat
roboticku pracovnu stanicu so
zameranim na optimalizaciu rozlozenia,
energetickd Ucinnost a teoretické
principy. Tato diplomova praca bude
klast déraz na klti¢ové koncepty v
oblasti ndvrhu robotickych buniek
vratane metodik rozmiestnenia,
energetickej U¢innosti a teoretickych
vztahov, pricom budu identifikované
obmedzenia existujucich metdd merania
spotreby energie. Tieto poznatky budu
zékladom pre vyvoj systematickej
metodiky, ktora optimalizuje polohy
zakladni robotov s cielom zvysit
energeticky Uginnost a zaroven
zachovat produktivitu.

Poziadavky

Veduci prace

Ing. Ivana
Klackova, PhD.

Obsadena

DP_2026

Téma z praxe - oblasti programovanie CNC strojov/CAM
systémy/FBM/postprocesor

Téma z praxe - oblasti programovanie
CNC strojov/CAM
systémy/FBM/postprocesor - Uprava po
dohode zo Studentom

samostatnost
prehlad v danej oblasti

Ing. Tomas
Dodok, PhD.

Komplexny navrh vyucbového robotizovaného pracoviska s
priemyselnym robotom Kuka KR 16-2

Cielom diplomovej prace je navrh
robotizovaného pracoviska s
priemyselnym robotom Kuka KR 16-2,
ktoré bude sluzit pre prezentacné a
vyucbové Gcely. Samotna aplikacia
priemyselného robota bude vyuzivat
programovanie s externym TCP, pri
rieSeni technologickej lohy na ¢asti
svetlometu automobilu. Pre tieto Ucely
riesitel navrhne efektor a potrebné
pripravky, resp. dalSie prvky pracoviska,
pricom pri tvorbe prototypu sa
predpoklada vyuzitie aditivnej
technolégie dostupnej na katedre.
Sucastou diplomovej prace je navrh
dispozicného riesenia pracoviska a
tvorba programov v systéme Visual
Components.

Od riesitela je vyzadovana
znalost tvorby modelov a
zostav v niektorom z CAD
systémov, zakladnd znalost
programovania priemyselnych
robotov, schopnost pracovat
so zdrojmi v anglickom jazyku,
samostatnost a vlastna
kreativita pri rieSeni diplomovej
prace a samostatné
dostudovanie prace so

systémom Visual Components.

Ing. Vladimir
Tlach, PhD.

Digitélne dvojca laboratérneho pracoviska automatizovanej
montéaze

V ramci rieSenia diplomovej prace bude
takzvané laboratdrne pracovisko
automatizovanej montaze (LPAM)
upravené do podoby samostatne
fungujlceho pracoviska bez
priemyselného robota. Pojde
predovsetkym o zmenu dispozi¢ného
rieSenia a doplnenie chybajtcich prvkov
ako su napriklad energetické retaze.
Cielom diplomovej prace su nielen
konstrukéné zmeny ale predovsetkym
vytvorenie digitalneho dvojcata, vratane
programu pre montazny proces.
Upraveny 3D model celého pracoviska
bude importovany do prostredia softvéru
Visual Components, kde bude
definovand kinematika pre jednotlivé
akéné cleny pracoviska. Nasledne
pomocou zvolenych softvérovych
néstrojov bude vytvoreny program pre
montéazny proces.

Od riesitela je vyzadovand
znalost tvorby modelov a
zostav v Creo Parametric,
schopnost pracovat so zdrojmi
v anglickom jazyku,
samostatnost a vlastna
kreativita pri rieSeni diplomovej
prace a samostatné
dostudovanie prace so

systémom Visual Components.

Ing. Vladimir
Tlach, PhD.

VyuZzitie integrovanej metédy odhadovania rizika v navrhu
vybraného strojového zariadenia

Praca sa zaoberd vyberom metod
odhadovania rizika s rozborom ich
Struktury a aplikovanim jednotlivych
analyzovanych metdd v ndvrhu
zvoleného strojového zariadenia.
Sucastou prace je Statistické
spracovanie dat ziskanych z procesu
odhadovania rizika strojového
zariadenia a zhodnotenie vysledkov.

Schopnost pracovat s
cudzojazycnou literattrou.
VyZzaduje sa zaujem o
problematiku bezpec¢nosti
strojov.

Ing. Zuzana
Sédgova, PhD.

Navrh expertného systému na odhadovanie rizika strojovych
zariadenf

Préca sa zaoberd naprogramovanim
vztahu medzi vstupnymi a vystupnymi
informéaciami za i¢elom odhadnutia
vyslednej rovne rizika vybraného
strojového zariadenia. Sucastou
navrhovaného expertného systému je
moznost grafického spracovania
vysledkov.

Schopnost pracovat s
cudzojazycnou literattrou.
Zanietenost, samostatnost a
skusenosti s programovanim
st vyhodou.

Ing. Zuzana
Ségov4, PhD.




