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Skolitel

Forma Studia a téma dizertacnej prace

prof. Ing. Ales Janota, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Diagnostika uZivatelského sektora GNSS
prostrednictvom mobilnych aplikacii

Uved'te grantovy projekt, pre riesenie ktorého bola navrhnuta téma:
APVV-20-0402 Integrovany protizrazkovy a komunikacny palubny systém
lietadiel vSseobecného letectva (podany)

Anotacia dizertaénej prace: Dizertacnd praca sa bude venovat vyskumu
v oblasti vyhodnotenia neziaducich stavov a utokov v rdmci GNSS sluZieb.
Jadro dizertatnej prace bude vo vyhodnoteni ziskanych dat zo
smartfénov. Pri idedlnom pripade (velké pokrytie aplikdciami) bude
mozné vyhodnotit vredlnom case aj lokalizaciu zdroja rusenia, alebo
spoofingu. Pripadne vytvorit mapy pokrytia signdlom. V prvom rade bude
praca vyzadovat naprogramovanie mobilnej aplikidcie, ktord bude
odosielat Udaje zo snimacov telefénu napriklad GSV vetu NMEA a
spoofDetState, gyroskop, akcelerometer, magneticky kompas.
Predpoklada sa vyhodnocovanie velkého mnoZstva dat (big data).

prof. Ing. Ale$ Janota, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: VyuZitie obrazovej informacie v riadeni silovo
poddajného robota

Grantovy projekt: KEGA & 008ZU-4/2021 Integralna vyucba metdd
umelej inteligencie na Zilinskej univerzite (2021-2024)

Anotacia dizertacnej prace: Dizertacna praca je pokracovanim vyskumu
v oblasti kolaborativnej robotiky na KRIS. Cielom je doplnit ramend Yumi
robota vhodnymi kamerami, navrhnut a realizovat vhodnu architektiru
a systém na ziskavanie obrazového zdznamu, rozpoznavanie objektov
aodhad ich polohy, urlenie relevantnej metriky vykonu. Posudit
moznosti pre kvalitnejsie riadenia robota (kritérium kvality: efektivnost,
rychlost, bezpelnost, ...) Realizovat experimentalne overenie
vyskumnych hypotéz.

prof. Ing. Ales Janota, PhD.

Forma studia: denna
Nazov dizertacnej prace: Inteligentné riadenie cestnej dopravy

Grantovy projekt: KEGA & 008ZU-4/2021 Integralna vyucba metdd
umelej inteligencie na Zilinskej univerzite (2021-2024)

Anotacia dizertacnej prace: Ciefom dizertacnej prace je vytvorenie
komplexného pohladu na vyuZitelnost jednotlivych metéd Ul
a jednotlivych typov modelov vriadeni cestnej dopravy. Na zdklade
vyberu pokrocilych konceptov Ul alT (ontoldgia, strojové ucenie,
znalostny pristup, EVT, block-chain, cloud computing, digitdlne dvojca
a pod.) vytvorenie simulaéného modelu umozZiiujuceho realizovat
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komparativhu analyzu jednotlivych pristupov a vyberat optimalnu
metdédu v zavislosti od parametrov dopravného procesu. Simulacné
experimenty, podla dostupnosti dat vyhodnotenie realnych dopravnych
procesov a overenie vyskumnych hypotéz.

prof. Ing. Karol Rastocny, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace:

Matematicko — grafické  modelovanie integrity bezpecCnosti proti
nahodnym porucham a pohotovosti viackanalovych elektronickych
systémov suvisiacich s bezpeénostou

Uvedte grantovy projekt, pre riesenie ktorého bola navrhnuta téma:
KEGA- 008ZU-4/2019: Modernizacia a rozsirenie moznosti vzdelavania v
oblasti bezpecného riadenia priemyselnych procesov pomocou safety PLC
0157U-4/2021: Modernizacia a rozéirenie moznosti vzdeldvania v oblasti
Zelezni¢nych zabezpecovacich systémov (podany)

Anotdcia dizertacnej prace:

Integrita bezpecnosti a pohotovost su vlastnosti elektronického systému
stvisiaceho s bezpec¢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 uUroviou
integrity bezpecnosti aj pohotovosti, tak na realizaciu bezpecnostnych
funkcii sa volia systémy so zloZitejSou viackandlovou architektirou (v
priemyselnych a dopravnych aplikacidch spravidla ide o architektiry 2003
alebo 2 x (2002). Cielom préce je vytvorit modely (matematické, grafické)
na hodnotenie tychto sledovanych vlastnosti uvazovanych E-SRS.

doc. Ing. Marian Hrubos, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Lokalizacia a mapovanie prostredia vyuZivajlca
obrazové informdcie pre potreby robotickych systémov

Uvedte grantovy projekt, pre rieSenie ktorého bola navrhnuta téma:
APVV - Smart tunel: telematickd podpora pri mimoriadnych udalostiach v
dopravnom tuneli

APVV - Roboticky systém ako podpora zachrannych zloZiek (podany)

Anotacia dizertacnej prace:

Ciefom prace je navrh, implementacia a validacia metddy pouZitelnej na

vizualny SLAM prostredia, v ktorom sa roboticky systém nachadza. Navrh

metddy pocita s vyuzitim obrazovych informacii o prostredi s naslednou

analyzou tychto dat. Prdaca ma za ciel prispiet k rozvoju poznatkov v

oblasti lokalizacie a mapovania pre autondmne robotické systémy. Ide o:

e Analyza sucasného stavu problematiky vizualnej lokalizacie,
mapovania a metddy VSLAM.

e Navrh metddy a prislusSného matematického aparatu pre autonémny
pohyb robotického systému na zdklade vizualnej lokalizacie a
mapovania prislusného prostredia.

e  Verifikacia navrhnutého postupu.

doc. Ing. Marian Hrubos, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Metddy lokalizacia a mapovanie pre potreby
riadenia pohybu robotickych systémov

Uved'te grantovy projekt, pre riesenie ktorého bola navrhnuta téma:
APVV - Smart tunel: telematicka podpora pri mimoriadnych udalostiach v
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dopravnom tuneli
APVV - Roboticky systém ako podpora zachrannych zloZiek (podany)

Anotdcia dizertacnej prace:

Cielom préce je ndvrh a naslednd validacia metddy zaloZenej na pouziti

metéd SLAM scielom riadit pohyb robotického systému v prostredi.

Navrh metédy pocita s vyuzitim obrazovych a priestorovych informdcii o

prostredi s naslednou analyzou tychto dat s cieflom navrhnut optimalnu

trajektoriu a riadenie robotického systému po tejto trajektorii. Ide o:

e Analyza sucasného stavu problematiky lokalizacie, mapovania a
metddy SLAM.

e Navrh metddy a prislusSného matematického aparatu pre autonémny
pohyb robotického systému na zdklade lokalizdcie a mapovania
prislusného prostredia.

e  Verifikacia navrhnutého pristupu.

doc. Ing. Marian Hrubos, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace: Simultanna lokalizacia a mapovanie s podporou
strojového ucenia

Uvedte grantovy projekt, pre rieSenie ktorého bola navrhnuta téma:
APVV-20-0028, KEGA 0087U-4/2021

Metddy simultannej lokalizacie a mapovania (SLAM) predstavuju kluc¢ovy
komponent mobilnej robotiky. Pracuju s neStruktirovanymi datami
(RGBD, LiDAR, ...), na ktorych dosahuju vynikajuce vysledky moderné
metddy strojového ucenia, ktoré sa preto zacinaju v SLAM-e aplikovat.
V existujucich systémoch je stadle mnoho otvorenych problémov: napr.
divergencia pri dlhodobej cinnosti, problémy shomogénnym al.
dynamickym prostredim, aktivny SLAM a pod. Hlavnym cielom prace je
navrhnut SLAM pristup zaloZeny na strojovom uceni, ktory prinesie
zlepSenie aspon v niektorej problémovej oblasti. Predpokladd sa dobra
znalost jazyka Python, ktory je dnes de facto jazykom strojového ucenia.

doc. Ing. Rastislav Pirnik, PhD.

Forma studia: denna

Ndazov dizertacnej prace: Bezpecna identifikdcia poctu pasazierov
vstupujucich do dopravnych systémov

Uvedte grantovy projekt, pre rieSenie ktorého bola navrhnuta téma:
APVV 0017-0014 Smart tunel: telematickd podpora pri mimoriadnych
udalostiach v dopravnom tuneli

Anotacia dizertacnej prace:

Cielom dizertacnej price je ndvrh metodiky procesu zberu, analyzy a
integracie dat zo stdvajucich kamerovych systémov a dalSich existujucich,
¢i pridanych senzorov tunelovych stavieb s vyuzitim réznych modelov
umelych neurdnovych sieti, ako aj technik z oblasti Statistiky a
induktivneho ucenia na ¢o najpresnejsie urCenie 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.

doc. Ing. Rastislav Pirnik, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertatnej prace: Bezpecnost autondmnych vozidiel
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Uved'te grantovy projekt, pre rieSenie ktorého bola navrhnuta téma:
APVV 0017-0014 Smart tunel: telematicka podpora pri mimoriadnych
udalostiach v dopravnom tuneli

Anotdcia dizertacnej prace:

Medzi zakladné prvky automatizovanej mobility budu v blizkej buducnosti
patrit autonémne (automatizované) vozidld on-line prepojené s
dopravnou infrastruktirou a inymi automatickymi vozidlami. Osobné a
nakladné automobily s plne automatizovanymi riadiacimi funkciami budu
Coraz viac obsahovat systémy vyuZivajuce prvky umelej inteligencie.
Systémy umelej inteligencie zohravaju coraz vacsiu ulohu v takychto
systémoch, mozu postupne nahradit aj nelinnost vodic¢a, je preto
potrebné sa venovat algoritmom realizujicim funkénd bezpecnost
robotického vozidla, kyberneticki bezpeénost a etickym otazkam tychto
systémov.

doc. Ing. Juraj Zdansky, PhD.

Forma $tudia: (uviest denna alebo externd): denna

Nazov dizertacnej prace: Bezpecna detekcia pritomnosti oséb vo
vymedzenom priestore

Uvedte grantovy projekt, pre rieSenie ktorého bola navrhnuta téma:
KEGA ¢. 004ZU-4/2021: Digitalne dvoj¢a ako prostriedok na efektivny
vyvoj priemyselnych aplikacii a implementacia tejto metodiky do
praktického vzdelavania

Anotdacia dizertacnej prace: Ciefom prace je preskimanie moZnosti
a navrh rieSeni bezpecnej detekcie os6b pomocou modernych metéd
snimania (napr. kamerovy systém a pod.). Postup rieSenia mozno zhrnut
do nasledujucich bodov:

e Analyza dostupnych rieseni a ich SIL (Safety Integrity Level).

e Navrh inovativnych postupov bezpecnej detekcie pritomnosti osob.

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

e Realizacia prototypu a overenie vysledkov.

doc. Ing. Juraj Zdansky, PhD.

Forma studia: denna

Nazov dizertacnej prace:
Implementdcia stratégie Industry 4.0 do vyrobnych systémov

Uvedte grantovy projekt, pre riesenie ktorého bola navrhnuta téma:
0047U-4/2021 Digitdlne dvojéa ako prostriedok na efektivny vyvoj
priemyselnych aplikacii a implementacia tejto metodiky do praktického
vzdelavania.

Anotdacia dizertacnej prace: Cielom prace je vyuzitie rozvinutej IT

techniky umozZznujucej zber a spracovanie mnozstva dat v redlnom case na

optimalizaciu vyrobnych systémov a procesov uz od fazy ich navrhu

s vyuzitim digitdlnej kdpie. Postup rieSenia bude zahfnat:

e RieSenie problematiky realnej implementacie konceptu Industry 4.0
do vyrobnych procesov a tvorbu metodiky pre skratenie casu
nasadenia systému do prevadzky.

e Optimalizaciu vyrobnych procesov riadenych PLC s vyuZitim
zbieranych dat a metédy analyzy dat.

e Zhodnotenie a porovnanie dosiahnutych vysledkov.

doc. Dr. Ing. Peter Vestenicky

Forma studia: denna
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Ndazov dizertacnej prace: Metddy zvySovania presnosti lokalizacie a
identifikacie RFID transpondérov

Uvedte grantovy projekt, pre riesenie ktorého bola navrhnuta téma:
KEGA 0357U-4/2021 Modernizicia vzdeldvania v oblasti automatickej
identifikdcie na fakultdch FEIT a FPEDAS Zilinskej univerzity v Ziline
(podany projekt)

APVV-20-0517 Inteligentny systém evidencie prostriedkov pre zlozky
integrovaného zachranného systému (podany projekt)

Anotdcia dizertacnej prace:

e Sucasny stav lokalizatnych a identifikatnych metéd RFID
transpondérov vo frekvencnych pdsmach LF, HF a UHF.

e Matematické modely vybranych lokalizacnych a identifikacnych
metod.

e Optimalizdcia lokalizatnych a identifikacnych metdéd s ciefom
zvysenia presnosti lokalizacie RFID transpondérov.

e Identifikdcia neziaducich vplyvov okolitého prostredia na presnost
lokalizacie a spolahlivost identifikacie, moZnosti ich eliminacie.

e  Overenie Ucinnosti zvoleného rieSenia v laboratérnych podmienkach.

Vyjadrenie veduceho katedry: S ndvrhom tém dizertaénych prac na akad. rok 2021/2022 sthlasim.

Vyjadrenie predsedu pracovnej skupiny: Vsetky navrhované témy presli pripomienkovanim konanim v ramci
PS. S navrhovanymi témami dizertaénych préc na akad. rok 2021/2022 suhlasim.

Schvalil:

V Ziline diia prof. Ing. Pavol Spénik, PhD.
dekan fakulty




