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Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Vyvoj analytického nastroja na principe
doc. Ing. Rastislav Pirnik, PhD. umelych neurénovych sieti pre ur€enie poctu pasaZierov vstupujucich do
dopravnych tunelovych systémov

Anotacia dizertacnej prace: Ciefom dizertacnej prace je navrh metodiky
procesu zberu, analyzy a integracie dat zo stdvajucich kamerovych
systémov a dalsich existujucich, ¢i pridanych senzorov tunelovych
stavieb s vyuzitim réznych modelov umelych neurénovych sieti, ako aj
technik z oblasti Statistiky a induktivneho ucenia na ¢o najpresnejsie
uréenie poctu pasazierov v dopravnom prostriedku vstupujuceho do
dopravného tunela s naslednou vierohodnou interpretaciou ziskanych
znalosti tak, aby prispeli k zlepSeniu bezpecnosti tunelovych systémov.
Overenie zvoleného rieSenia v laboratérnych podmienkach

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Telematicka podpora rieSenia mimoriadnych
doc. Ing. Rastislav Pirnik, PhD. udalosti v tunelovych stavbach

Anotdcia dizertacnej prace: Vychadzajlc zo sucasného stavu vybavenie

dopravnych tunelov (PIARC, standardy, TP, ...) a dostupnej IKT podpory

zasahujucich osob (hasi¢sky zbor) vypracovat novy koncept telematickej

podpory zadsahu v dopravnych tuneloch zohladnujuci aj technoldgie

buducnosti.

e |dentifikdcia potrebnosti a dostupnosti informdcii relevantnych pri
mimoriadnych udalostiach v dopravnom tuneli.

e Navrh konceptu krizového informacného systému vyuzivajuceho
dostupné informacné zdroje.

e \yvoj senzorickej platformy ako novej sucasti konceptu,
vyhodnotenie prinosov.

e |dentifikacia neZiaducich vplyvov okolitého prostredia na presnost
nameranych hodndt a moZnosti ich eliminacie.

e Overenie zvoleného rieSenia v laboratérnych podmienkach a analyza
prinosov vybranych rieSeni k rychlosti, kvalite a bezpecnosti zasahu.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Bezpecnd detekcia pritomnosti oséb vo
vymedzenom priestore

doc. Ing. Juraj Zdansky, PhD. Anotacia dizertacnej prace: Bezpecnostné funkcie v priemyselnych
aplikaciach su prevaine zamerané na ochranu os6b pred potencialnym
nebezpecenstvom. Nevyhnutnou sucastou takychto bezpecnostnych
funkcii je bezpecna detekcia pritomnosti osoby vo vymedzenom
priestore. Cielom prace je preskimanie moZnosti a navrh rieSeni
bezpecnej detekcie 0os6b pomocou modernych metdd snimania (napr.
kamerovy systém apod.). Postup rieSenia mozno zhrnut do
nasledujucich bodov:

e Analyza dostupnych rieseni a ich SIL (Safety Integrity Level).
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e Navrh inovativnych postupov bezpecnej detekcie pritomnosti osob.

e Navrh hardvérovych a softvérovych casti systému detekcie
umoznujuceho dosiahnutie stanovenej SIL a pripojenie k riadiacemu
systému (napr. k safety PLC).

e Realizacia prototypu a overenie vysledkov.

doc. Dr. Ing. Peter Vestenicky

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Moznosti zvySovania presnosti lokalizacie a
identifikacie RFID transpondérov

Anotdcia dizertacnej prace:

e Sucasny stav lokalizaénych a identifikaénych metéd RFID
transpondérov vo frekvencnych pasmach LF, HF a UHF.

e Matematické modely vybranych lokalizaénych a identifikacnych
metdd.

e Optimalizacia lokalizacnych a identifikacnych metdd s cielom
zvySenia presnosti lokalizacie RFID transpondérov.

e I|dentifikacia neZiaducich vplyvov okolitého prostredia na presnost
lokalizacie a spolahlivost identifikacie, moZnosti ich eliminacie.

e OQverenie ucinnosti  zvoleného rieSenia v  laboratérnych
podmienkach.

prof. Ing. Ale$ Janota, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: VyuZitie ndstrojov umelej inteligencie pri
vyhodnocovani chybovosti snimacov

Anotdcia dizertacnej prace:

e Vypracovat navrh lokaliza¢nej metddy na baze fuzie dat vyuZitim
GNSS, snimacov kinematickych veli¢in, magnetického pola Zeme,
zbernice vozidla, rozpoznavania obrazu, komunikacie C2C,C2I, I12C...
na preklenutie vypadkov niektorého zo subsystémov

e Simulovat vypadky, poruchy, pripadne Uutoky na jednotlivé
subsystémy a s vyuZitim nastrojov umelej inteligencie stanovit vahy
,doveryhodnosti“ jednotlivych subsystémov. Tie nasledne aplikovat
pri fazii dat. Overit navrh a vyhodnotit vysledky.

e Poskytnut informdcie o polohe vozidla navigaénym systémom,
pripadne zdchrannym zlozkam pomocou C2I.

prof. Ing. Ales Janota, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Implementacia stratégie Industry 4.0 do
vyrobnych systémov pomocou modernych metdd simulovania a riadenia

Anotacia dizertacnej prace:

Cielom prace je wvyuzitie rozvinutej IT techniky umoZiujlicej zber

a spracovanie mnozstva dat v redlnom case na optimalizaciu vyrobnych

systémov a procesov uz od fazy ndvrhu s vyuZitim jeho digitalnej kopie.

Splnenie tohto ciela je podmienené splnenim tychto Ciastkovych uloh:

e RieSenie problematiky realnej implementacie konceptu Industry 4.0
do vyrobnych systémov a procesov.

e Tvorba metodiky pre skratenie casu nasadenia systému do
prevadzky.

e Optimalizaciu vyrobnych procesov riadenych PLC s vyuZitim
zbieranych dat na predikciu spravania sa systému v buducnosti.

e Zhodnotenie a porovnanie dosiahnutych vysledkov.

prof. Ing. Juraj Spalek, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Lokalizacia a mapovanie prostredia vyuZivajlca
obrazové informacie pre potreby robotickych systémov
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Anotacia dizertacnej prace: Cielom prace je ndvrh a nasledna validacia
metddy pouzitelnej na lokalizaciu a mapovanie prostredia, v ktorom sa
roboticky systém nachadza, vyuzitim synergie dat z r6znych snimacov.
Navrh metddy podita s vyuZitim obrazovych informdcii o prostredi s
naslednou analyzou tychto dat. Dizertacna praca ma za ciel prispiet k
rozvoju poznatkov v oblasti lokalizacie a mapovania pre autondmne
robotické systémy. Splnenie tohto ciela je podmienené splnenim tychto
Ciastkovych uloh:

e Analyza sucasného stavu problematiky vizudlnej lokalizacie,
mapovania a metdody VSLAM.

e Navrh metédy a prislusného matematického aparatu pre
autonémny pohyb robotického systému na zaklade lokalizacie a
mapovania prislusného prostredia.

e Verifikacia navrhnutého pristupu.

prof. Ing. Karol Rastocny, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Hodnotenie integrity bezpecnosti proti
nahodnym porucham a pohotovosti viackanalovych elektronickych
systémov suvisiacich s bezpeénostou

Anotacia dizertacnej prace:

Integrita bezpecnosti a pohotovost su vlastnosti elektronického systému

stvisiaceho s bezpe¢nostou (E-SRS), ktoré navzajom suvisia a spravidla

su v protiklade. Ak povaha riadeného procesu vyzaduje, aby E-SRS

pracoval v reZime nepretrZitej prevadzky a zaroven disponoval vysokou

Urovnou integrity bezpecCnosti aj pohotovosti, tak na realizaciu

bezpecnostnych funkcii sa volia systémy so zloZitejSou viackanalovou

architekturou (v priemyselnych a dopravnych aplikacidach spravidla ide

o architektiry 2003 alebo 2 x (2002)). Ciefom prace je vytvorit modely

(matematické, grafické) na hodnotenie tychto sledovanych vlastnosti

uvaZovanych E-SRS. Splnenie tohto ciela suvisi so splnenim tychto uloh:

e Vyber metddy (kombinacie metéd) a podpornych SW nastrojov na
hodnotenie integrity bezpecfnosti proti nahodnym porucham
a pohotovosti E-SRS s viackanalovou architekturou.

e Tvorba modelov na hodnotenie integrity bezpecnosti proti
nahodnych porucham a pohotovosti pre E-SRS s architektirou 2003
a pre E-SRS s architektdrou 2 x (2002).

e Pripadova sStudia — kvantitativna analyze pre E-SRS. s definovanymi
technickymi parametrami a prevadzkovymi vlastnostami.

e Zhodnotenie dosiahnutych vysledkov (porovnanie vlastnosti
uvazovanych architektur).

prof. Ing. Karol Rastocny, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Vplyv interakcie operdtora a riadiaceho
systému suvisiaceho s bezpe¢nostou na bezpecénost riadeného procesu

Anotacia dizertacnej prace:

Bezpelnost riadeného procesu sa v sucasnosti hodnoti nepriamo cez
hodnotenie integrity bezpecnosti riadiaceho systému. DoleZitou
¢innostou pri preukazovani bezpecnosti riadiaceho systému je
hodnotenie vplyvu portch na jeho bezpelnost a v kone¢nom désledku
aj na bezpeénost riadeného procesu. Velmi problematické je objektivne
posudenie kvality ochrannych mechanizmov, ktoré eliminuja vplyv
omylu operatora na bezpeénost riadeného procesu, ak ide o proces s
nepretrzitou prevadzkou a ak riadiaci systém je CiastoCne alebo uplne
nefunkény. Cielom tejto ulohy je navrhnut také metddy a postupy,
ktoré umoZnia objektivizovat hodnotenie bezpeénosti riadeného
procesu pri Uplnom alebo Ciasto¢nom zlyhani bezpecnostnej funkcie
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(funkcii) riadiaceho systému. Nutnym predpokladom pre objektivne
hodnotenie kvality ochrannych mechanizmov je pouzitie kvantitativnych
metdd (aplikacia pravdepodobnostného pristupu), znalost
prebiehajlcich procesov a redlny odhad ukazovatelov spolahlivosti
bezpecénostne relevantnych ¢asti hodnoteného riadiaceho systému.




