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Vynalezy Nikoly Tesly - Alternator

Tomas Fucik

Stredni pramyslova skola Edvarda Benese a Obchodni akademie Breclav

E-mail: fucik.tc09@spsbv.cz

Abstract:Thispaperdealswiththetheoretical part ofalternator and itscreation.

1. UvoD
Tesllv transformator

TeslQv transformator (Teslova civka) je giganticka elektrickd pumpa. Proud o nizkém napéti je
poslan malou primarni civkou, pak prenesen sekundarni, mnohem delsi civkou, ktera zredukuje
proud, ale ohromné zvysi napéti.Pomoci obrovské Teslovy civky chtél vyndlezce Zemi a atmosféru az
po okraj napumpovat elektrickou energii. Véfil, Ze mlze Zemi pouZit jako pfirozeny vodic elektfiny a
poslat energii kolem svéta. Zemé by se v podstaté stala gigantickou elektrickou zasuvkou. Bohuzel byl
jeho projekt ukoncen.

Teleautomaton

Co se tyce originality a sloZitosti designu, je Teslova dalkové ovladana automatizovana lod
jednim z jeho nejlepSich kouskl. Byla to lod bez lidské posadky fizend na dalku pomoci
elektromagnetickych vin. Pohon obstardvaly akumulatory.

Tento genialni vynalez nejen Ze ustavil vsechny zakladni principy technologie, ktera se pozdéji
zacala nazyvat radio, ale navic polozil zaklady pro dalsi vynalezy a pfristroje (napf. bezdratovy telefon,
otviraC garazovych dvefi, autoradio, fax, televize, kddovaci zafizeni kabelové televize a dalkové
ovladané mechanismy.

Dnes se tento vynalez pouziva predevsim k zabavé. Zavody bezdratové ovladanych lodi¢ek jsou totiz
oblibené po celém svété.

Tesllv elektromobil

TeslGv elektronicky automobil (znacky Pierce-Arrow) byl pohdanén motorem na stfidavy proud,
dokazal vyvinout rychlost az 140 km/h a choval se |épe nez jakykoliv tehdejsi viz. Elektromobil byl
testovan cely tyden (bez nabiti). OvSem tajemstvi tohoto skvostu si vzal Tesla do hrobu.



Alternator

Tocivym strojim na vyrobu elektrické energie se rikd generatory. Generatory stfidavého
proudu se nazyvaji alterndtory, generatory stejnosmérného proudu se nazyvaji dynama. Na pocatku
se v primyslu vyuZivala dynama, protoze lidé neméli dlivéru ke stfidavému proudu a chybély motory
na stfidavy proud.

Na koncepci alternatoru prisel jako prvni srbsky vynalezce NIKOLA TESLA. Myslenka ho
napadla, kdyZ se v Budapesti roku 1888 prochazel s pritelem v parku, recitoval ,boZzskou pasaz" z
Goethova Fausta a jeden z versl ho inspiroval. Vzal palicku a nakreslil s ni do pisku diagram
indukéniho motoru — byl to jeden z prvnich vynalezd, kterymi Tesla zménil svét.

Alternatorem slouzi k preméné rotacni kinetické (mechanické) energie na elektrickou ve
formé strfidavého proudu. Vystupni stfidavy proud (a odpovidajici stfidavé napéti) mlzie byt
jednofazovy nebo vicefazovy. Alternator pracuje na principu elektromagnetické indukce.

Nejvétsi alternatory se pouzivaji v elektrarndch (u nas napf. DaleSice nebo Dlouhé strané) pro
velkovyrobu elektrické energie urcené pro napajeni verejnych elektrorozvodnych siti. Také jsou
soucasti mnoha jinych stroja, jako napfiklad automobil( (dodava elektfinu elektronice a jesté stiha
dobijet baterii).

2. SESTAVENI
Pomucky:

Lepidlo (Patex 100%), 2x CD/DVD, 5x LED (2mA), 5x civka (500 zavitd), 3x podlozka, 4x silny
magnet, dfevéna deska, Sroub, civka, ntzky, duty plastovy valecek (napf. od trsu na CD)

Postup:

1) Doprostred drevéné desky nasroubujeme dostatecné velky Sroub tak, aby se nekyval.

2) Na desku prilepime disk CD, ktery jsme poloméry rozdélili na pét stejnych ¢asti.

3) Z médéného dratu navineme na vélec pét stejnych civek o priméru 4 cm a s 500 zavity.
K navijeni Ize pouZit upraveny kuchyrisky mlynek. Pozor pfi navijeni je tfeba mezi valec a
zavity vloZit tfeba sirky. Ty se po dokonceni zavitl odstrani a civka se snadno stahne
z vélce. Pomoci dratku civku na tfech mistech zpevnime. Konce civek nechdme delsi a
odizolujeme.

4) Po obvodu disku rovhomérné prilepime pét civek na predem oznacené misto, doprostied
(na Sroub) jednu malou civku a na ni podloZzku.

5) Vyrobime si z papiru mezikruzi s poloméry vétsSimi, nez polomér CD. PoloZzime ho na
desku a konce civek protdhneme pod papirem smérem ven. Papir na nékolika mistech
prilepime k difevéné desce.



6) Ke kruhu pfilepime papirové pasky, do kterych pripevnime diody.

7) Konce civek pfipojime k dioddm (mUzZeme je i pfipajet).

8) Na druhé ptipravené CD nalepime kolmo k sobé ¢tyfi magnety tak, aby se stfidaly poly (S
N S N). Druhou stranu mlZeme ozdobit libovolnym obrazkem.

9) Zobou stran disku prilepime doprostied kovovou podlozku.

10) Plastovy valec, ktery slouZzi k roztaceni disku, pfipevnime ve stfedu disku z druhé strany,
kde nejsou magnety.

11) Takto pripraveny disk nasadime magnety smérem k civkdm na htidel, Sroub a matky

promazeme olejem a poradné rozto¢ime.
12) Diody blikaji.

3. ZAVER

Pfi sestavovani mého alternatoru jsem se poprvé setkal s permanentnim magnetem ze
vzacnych zeminNdFeB. Ve srovnani s tradicnimi permanentnimi magnety jsou tyto permanentni
magnety podstatné vykonnéjsi. Neodymové magnety se zacinaji vyuzivat od zacatku 80. let 20.
stoleti. Vyhodou téchto magnetl je jejich cenova dostupnost, velky vykon, ale na druhé strané stoji
nevyhody, pfedevsim jde o nizsi Curieovu teplotu. Magnety NdFeB jsou nachylné ke korozi, proto
jsou na povrchu poniklované.

PFi manipulaci s magnety jsem musel davat dobry pozor na to, aby magnety nekfesaly o sebe,
nebot by mohlo dojit k odmagnetovani udiraného magnetu. K odmagnetovani by mohlo dojit také
ohfatim magnetu nad Curieovu teplotu 80°C.

Dale neohmové magnety se vzajemné pfitahuji i odpuzuji i pfi pomérné znacnych vzdjemnych
vzdalenostech. U vétSich magnetl navic hrozi nebezpeci zranéni v dlsledku jejich velké hmotnosti
(pékné to boli, kdyZz se mezi magnety priskripne klze).



Permanentni magnety ze vzacnych zemin se kvlli své tvrdosti opracovavaji diamantovym
naradim, za to jsou velmi kiehké. Pfi narazech se lehce odstipnou nebo se odpryskne povrchova
vrstva. Proto pfi manipulaci s nimi bychom méli pouzivat ochranné bryle.

Silné magnetické pole mizZe ovliviiovat ¢innost citlivych elektronickych nebo i mechanickych
méficich pfistroji a podobnych zafizeni. Pfedevsim osoby s kardiostimulatorem nebo inzulinovou
pumpou si musi dat pozor, aby mély dostate¢ny odstup téchto silnych magnet(.

Magnetické pole muZe poskodit zaznam informace na magnetickych nosiéich (audio a
videokazety, diskety, kreditni karty s magnetickym zaznamovym prouzkem apod.) a mlZe tyto nosice
informaci i trvale znehodnotit.
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Bezdratovy prenos elektrické energie

Petr Zenaty

Stredni pramyslova skola Edvarda Benese a Obchodni akademie Breclav

Abstract:Thispaperdealswithtechnologies of wirelesstransmission of energy, both in terms of
transmission, as well as utility. Italsoidentified the history of wirelesspower, but current use and
equipment to improvefurther. Alsoexamines the principlesinvolved, whatwirelessisworking and what
are itsadvantages and disadvantages, and safetyhazards.

1. UvoD

O bezdratovém prenosu elektrické energii se zac¢ina ¢im dal vice mluvit. Neni divu, kdyz jeho vyuziti je
tak obrovské. Zjednodusuje praci a zmensuje riziko vzniku nebezpecdi. Bezdratového prenosu signalu
vyuziva také napr. Wi-Fi, Bluetooth, Infraport, bezdratové ochranné systémy, kldvesnice apod.
Instalace takovychto zafizeni je velice jednoduchd, protoze neni potifeba vrtat a vést kabely ve zdech
budovy. Jedinou nevyhodou zafizeni je, Ze potiebuji napajeci baterii a ta je ¢as od ¢asu tieba
vyménit. Vyrobci proto hledaji nejsnadnéjsi zpUsob, jak dobijet baterie v zafizeni a ten je bezdratové
prenést energii vzduchem.

Tato technologie neni pfilis financné ndrocnd. Cena klesa s usetfenymi penézi na kabelovém vedeni.
Nejdrazsi investici je vyroba vysilacl a pfijimacl. Jejich velikosti pro prenos na velké vzdalenosti
dosahuji kolosdlnich rozmér. Ovsem i tato nevyhoda se nerovna vsem vyhodam, které tato
technologie nabizi.

Cilem prace je vytvofit demonstraci bezdratového prenosu elektrické energie za pomoci 2 civek,
které navzajem rezonuji. Prvni civka bude slouZit jako vysilac, ktery bude pfipojen ke generatoru
stfidavého napéti. Druha civka bude pfijima¢, a ta k elektrické siti pfipojena nebude. Ukolem bude
rozsvitit LED diodu na sekundarni civce na co nejvétsi vzdalenost.

2. ROZBOR A REALIZACE

Analyza této problematiky byla vcelku sloZita. Bylo daleZité postupovat tak, aby projekt v konec¢né
fazi fungoval a nebylo tfeba jej ménit na jiny. Po dikladném rozboru s uditeli jsem se rozhodl pro
realizaci. Bylo tfeba si zajistit materidl, jako jsou LED diody, nepajivé obvody, kondenzatory,
rezonatory a hlavné navijeci kotouce. Vsechny tyto komponenty, kromé navijecich kotoucl, byly



objednany na webové strance http://www.ges.cz/cz/. Ostatni véci jako je médény drat, generator
stfidavého napéti a tranzistor jsou Skolni.

Nejprve bylo nutné si vyrobit navijeci kotouce, pro vyrobu civek. Primér vnéjsi c¢asti byl 16cm a
vnitfniho 10cm. Poté jsme na vnitini kotou¢ navijeli médény drat o priméru 0,315 mm. Zvoleny
pocet zavitl byl cca 40 na kazdé z civek. Po zhotoveni civek bylo potfeba vytvorit elektricky obvod
tak, aby se na primarni civce indukovalo co nejvétsi napéti. Na nepajivou desku jsme pfripojili maly a
velky tranzistor, ktery tvofi tzv. multivibrator, diky némuz se frekvence zvySuje. Na primarni civku
jsme pfripojili 2 LED diody (20mA) a 2 Schott diody, které méli za ukol usmérnovat vysokou frekvenci,
pro vyssi intenzitu svétla a vétsi vzdalenost civek. Posledni krok byl pfipojit nepajivou desku ke
generatoru stfidavého napéti, na kterém lze regulovat vystupni frekvenci. Pfi zkouSce prenosu se
nejvice zamlouvala frekvence okolo 180kHz, ktera dokazala rozsvitit LED diody na vzdalenost 20cm.

Po pripojeni osciloskopu bylo vidét, Zze prlbéh signdlu je témér sinusoida. Sestupna hrana méla
polovi¢ni velikost jak ndbézna. Po pfipojeni 2 LED diod misto 1 se dosah pfenosu zvysil na necelych
30cm a to diky tomu, Ze primarni dioda vyuziva k otevieni (rozsviceni) nabéznou hranu a sekundarni

tu sestupnou.
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Generdtor stridavého napéti s regulaci vystupni frekvence

3. ZAVER

Sestava je kompletné hotova, odzkousena a plné funkéni. Zafizeni je uréeno k demonstraci
bezdratového prenosu energie pomoci rezonance civek, kterd nema vliv na drevo, sklo, papir, aj.,
vyjma kovQ, které magnetickou indukci odrazeji. Nijak neohrozuje okolni predméty a osoby, které se
sestavou pracuji.

Zatizeni bude mozZné nadale rozvijet, zlepSovat a bude slouzit k experimentim. V konecné fazi muize
byt tento projekt pouZzit v praxi jako nahrada kabelového vedeni ¢i drata.
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TUNING UP MOTORS USING AUTOMAT S7-200

Vojtéch Esterka
The Secondary School of Electrical Engineering, Bfeclav (4)

E-mail: esterka.vojta@gmail.com

Supervised by: FrantiSek Nostersky

E-mail: nostersky@spsbv.cz

Abstract: Esterka, V. Tuning up motors using automat S7-200. Leaving work, Bfeclav, 2013.
Leaving work describes function of the PLC Simatic S7-200 and its use in practise on the example
of tuning up model of the crane.

Keywords: PLC, crane, terminal, freeport, S7-200, STEP7

1. UvoD

Cilem tohoto projektu bylo sezndmeni se s programovatelnym logickym automatem S7-200 a na
fizeni funkéniho modelu jefabu se tfemi motory demonstrovat ziskané znalosti.

2. REALIZACE

Celkova realizace projektu se skldda z dvou hlavnich ¢asti. Prvni ¢ast je programova, ktera rfesi ndvrh
programu pro ovladani modelu jefdbu. Druhd ¢ast je elektronicka konstrukce. Pod ni si mizeme
predstavit elektro obvod pro reverzaci a fizeni vykonu motor( a jeho propojeni s PLC a jefabem.

2.1 Navrh programu

Pro realizaci programu pro ovladani tfi motor( jsem pouZzil vyvojové prostiedi STEP7. Program je
napsan jazykem kontaktnich schémat, zkracené LD a sklada se z hlavniho programu main, jednim
prerusenim a tfinacti subroutinami. Hlavni program je koncipovan tak aby byl objemové co nejmensi,
vice ¢i méné si zde chystdme automat pro praci. To zahrnuje nulovani pouzivanych paméti aj. .
Preruseni je nastaveno tak, aby pfi udalosti ¢islo osm, cozZ je pfichozi znak v rezimu freeport, ktery se
uklada do paméti SMB2, preskocilo ¢teni programu do interrupt. V interrupt se porovnavaji ptichozi
znaky (pamét SMB2) a pti rovnosti jednoho z ovladacich znakl se nastavi pomocny bit z paméti M,
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ktery nasledné v hlavnim chodu programu vola subroutinu. V samotné subroutiné se odehrava fizeni
chodu pfislusného motoru. Vykon motord je fizen pomoci Sitky pulzu, PWM.

2.2 Obvod pro fizeni motora

$7-200 poskytuje proud do zatéze kazdého z vystupl az 0,5 A/ 24 V. Napéti 24 V je v primyslové
automatizaci standardni napéti. To znamena, Ze automat muze ovladat 24 V motory s vykonem az 12
W pfimo. Je to vykon nékolikandsobné prevysujici vykon motord modelu. ProtoZe vsak model neni
pramyslové zafizeni, jeho napdjeci napéti je maximalné 5 V. Pouze tato okolnost si vyZzadala pouZiti
tranzistorovych spinacu, které slouzi pouze pro snizeni napéti ze standardnich 24V na 5V, které
pouzivdm pro model. Schéma obvodu je tvofeno v programu ProfiCAD. Pro predstavu jsem vybral
ovladani horizontalniho pohybu, to pozndme podle naznacenych vystup PLC Q0.0 a Q0.2. viz
obrazek ¢.1. Nutno v3ak podotknout Ze schéma pro ovladani vertikdlniho pohybu a pojezdu kocky se
liSi pouze vystupy, kterymi reversujeme relé a otevirdme transistor. Pro snadné;jsi manipulaci jsem

k propojeni PLC a jefabu s nepdjivym polem pouZil dva pary konektorda.

Pro ovladani jednoho motoru je tedy tfeba: Relé RM94 — reverzace chodu motor(
Dvé diody — ochrana spinacdl pro induktivni zatéz
Dva rezistory 1KQ, 2200 - nastaveni proudu do baze
Tranzistor BD 139 — vykonovy spinac

13



3. ZAVER

Projekt byl realizovan dle zaddni maturitni prace. K Uspésné realizaci jsem vyuZil vyvojové prostredi
STEP7 pro napsani programu, PLC S7-200 pro samotné fizeni, nepdjivé pole, které poslouzilo pro
snadnéjsi tvorbu obvodu pro fizeni a model jefdbu. Déle byla k praci vytvorena pisemna
dokumentace, webova stranka a plakat.

Mnou vytvoreny program muze byt pouZit na redlném zafizeni bez vétsich zmén. Zménila by se
pouze elektronika pro fizeni motora. Jedind zména v redlné praxi by se tykala bezpecnostnich tlacitek
a ¢idel pro nouzové situace.

Bé&hem prace na projektu jsem si osvojil praci s programovatelnym automatem a oZivil zakladni
elektrotechnické pojmy pfi praktické tvorbé. Samotna prace na mne méla velky vliv, nebot diky ni
chci v problematice automatizace pokracovat studiem na vysoké skole.
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ZARIZENi S JEDNODESKOVYM POCITACEM ARDUINO A JEHO
DALKOVE RIiZENi POMOCI BLUETOOTH

Jan Kostrhun

E-mail: kostrhun.j@gmail.com

Abstract: Device with single-board computer Arduino and its remote control via Bluetooth. The
project describes application of a single-board microcomputer Arduino and its practical usage on
an example of steering a six-motor model chassis. The program for remote steering was created
in C++ language.

Keywords: Arduino, Bluetooth, C++, Electronic speed controller, Chassis, PWM

1. UvoD

Tato prace se zabyva praktickou aplikaci jednodeskového mikropocitace Arduino a jeho dalkovym
fizenim pomoci Bluetooth.

Cilem mé préce je realizace funkéniho modelu fizeného pomoci pocitace s pouzitim jednodeskového
mikropocitace Arduino. Pro praktickou demonstraci je pouzit model Sesti motorového podvozku se
dvéma elektronickymi reguldtory otacek. K dalkovému ovladani pomoci PC je vytvoren program v
jazyce C++.

2. REALIZACE

a. TECHNOLOGIE

K fizeni modelu je pouzit jednodeskovy mikropocita¢ Arduino. Konkrétné jsem pouzil model Arduino
Duemilanove. Jedna se o vyvojovy kit zaloZzeny na mikroprocesoru Atmel ATMega 328. K vyvoji
programi na tuto platformu existuje jednoduché vyvojové prostiedi, pouzity programovaci jazyk je
velmi podobny jazyku C. Komunikaci s PC zaji$tuje Bluetooth adaptér s ¢ipem verze 2.0.

Pro ukazku fizeni je pouzit Sesti motorovy model podvozku Wild Thumper 6WD od firmy Dagu
Electronics. Motory tohoto modelu maji celkovy odbér asi 40 A, proto jsem pouzil dva elektronické
reguldtory otacek, které jsou schopné takovy proud vygenerovat. Cely model je napdjen dvéma
akumulatory s celkovou kapacitou 10000 mAh.
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K Fizeni elektronickych regulator( otdcek bylo zapottebi pouZit pulzné Sitrkové modulované signaly
(PWM) generované pomoci Arduina. DaleZitym parametrem u téchto signall je stfida, coZ je pomér
délky impulzu ku délce mezery v jedné periodé.

L. motor 1
ESC |

4|_' (levé motory) > L. motor 2

Arduino L. motor 3
Duemilanove 3

P. motor 1

ESC R 5

(pravé motory) - P. motor
P. motor 3

Obrazek 1: Blokové schéma pouZitych komponent

b. NAVRH RizENi

Model ma Ctyfi rezimy jizdy: dopredu, doleva, doprava, stop, a také Ctyti rezimy vykonu: 25%, 50%,
75% a 100%. K jejich rozeznani v ovladacim a fidicim programu jsou pouZita pismena abecedy.
Funguje to takto: ovladaci program vysle na sériovou linku pismeno, Arduino ho pfijme a provede
poZadovanou akci.

Na modelu jsou pouzity dva elektronické reguldtory otacek, jeden na levou, druhy na pravou stranu.
Pro jejich fizeni jsou zapotiebi dva PWM impulzy. Inicializa¢ni impulz o stfidé min. 50% a maximalni
impulz o stfidé 98%. V Arduino jazyce jsou stfidy 0-100% vyjadreny cisly 0-255, maximalni impulz
bude tedy vidy 250, inicializacni impulzy budou vrozmezi 127-189, podle pozadovaného vykonu.
Rozdil téchto dvou impulzll ndam udava Sitku vysledného impulzu. Motory jsou aktivni pfi pouZiti
inicializa¢niho impulzu. Pokud jsou inicializaéni impulzy poslany na oba reguldtory, jsou aktivovany
vSechny motory a model jede dopredu, pokud jen na jeden, jsou aktivovany pouze motory na jedné
strané a model jede do strany.

c. RiDICi PROGRAM PRO ARDUINO

Jak uz jsem psal, program reaguje na pismena pfichazejici na sériovou linku. Pismena jsou uloZzena do
proménné ,val“ a k jejich vyhodnoceni jsou pouZity podminky. Jestlize je néktera z téchto podminek
splnéna, program zapiSe na vystupy nami definované PWM impulzy. K zapisu impulzli na vystupy
slouzi instrukce analogWrite.
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prog_250§

[int leve_esc = 10; e

int prave_ese = 11;
char wal;

froid setup () n

i
pinMode (leve_esc, OUTPUT); // Levé ESC
pinMode (prave ese, OUTPUT): // Prevé ESC
Serial.becin(9600) ;

}

oid loap() {
val = Serial.read(}: // Pieftfni dat z linky a ulofeni do proménmné 'val'
|/ fneurral
iff val == 'u' ]
{
enaloglirite(leve esc, 250);
analogliirice (prave_esc, 25007 // Stop & blok
i
¥4 wgkon 28%
iff val == 'a' ]
{
analogliirite (lewe_esc, 188);
enaloglirite (prave_ese, 189): // Plyn
i

< G

Obrazek 2: Ukézka fidiciho programu

d. OVLADACi PROGRAM PRO PC

K programu je vytvofeno jednoduché GUI (grafické uzivatelské rozhrani), které je rozdéleno na 3
Casti. Prvni ¢ast slouzi k nastaveni komunikace. Je zde moZné nastavit odchozi COM port Bluetooth
zatizeni u PC a poté zahdjit nebo ukoncit spojeni s Bluetooth adaptérem ptipojenym k Arduinu. Druha
avesy WASD pro ovladani a kldvesy NUM 0-4

Cast je ovladaci. Ovladani je feSeno pomoci klavesnice, k
pro zménu vykonu.

Po stisku klavesy se odesle uréené pismeno na sériovou linku Bluetooth a textové pole znazornujici
tuto klavesu se zabarvi do zelena. Treti ¢ast programu obsahuje posuvnik znazorfujici vykon pfi
provozu.

KOMUNIKACE
COM port-
[coms o[ st ][ Komee |

OVLADANI

N 25% 50% 75% 100%

Obrazek 3: GUI ovlddaciho programu
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e. UVEDENi MODELU DO PROVOZU

Posledni véci bylo nastaveni Zadané regulacni hodnoty elektronickych regulatord otacek (inicializa¢ni
a maximalni impulz). Algoritmus impulzi pro nastaveni vypadda takto: maximalni — inicializac¢ni —
maximalni — inicializacni.

Obrazek 4: Funkéni model

3. ZAVER

Cilem mé prace byla realizace funkéniho modelu fizeného pomoci PC s pouzitim jednodeskového
mikropocditace Arduino. Myslim, Ze jsem tohoto cile Uspésné dosahl. Doufam, Ze ma prace poslouzi
jako dobry zaklad pro studenty, ktefi budou v této préci v pristich letech pokracovat.
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1. UvoD

Cilem této maturitni prace je seznameni s impedancnimi Ctyrpdly a jejich vyuZiti v technické praxi. Za
pomoci matematického programu Maple ovérit frekvencni charakteristiky a nasledné je potvrdit
praktickym mérenim v laboratofi.

2. IMPEDANCNI CTYRPOLY

2.1. Obecna teorie
Jsou to prostfedky pro zménu velikosti napéti a faze. Také umoznuji zménu frekvencniho spektra
signalu. Zakladnim parametrem je jeho prenos, ktery se da vyjadfrit jako pomér fazorl vystupniho
8]
napéti ke vstupnimu napéti K = —2 Protote pfi teoretickém zkoumani charakteristik nebudu znat
1
_Z
Z,+7Z,

Protoze Ctyfpdly obsahuiji civky a kondenzatory, bude prenos frekvencéné zavisly.

hodnotu vystupniho napéti, pouZiji pro vypo&et metodu déli¢e napéti K =

Rozdéleni impedancnich ¢tyfpoll podle funkce, kterou pini v elektrickém obvodu
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a) Dolni propust

b) Horni propust

c) Pasmova propust
d) Pasmova zadr?

MUj projekt se zabyva pasmovymi propustmi.

2.2. Wieniiv ¢lanek
Vznikne spojenim sériového a paralelniho dvojpdlu RC. Schéma tohoto ¢lanku je k vidéni na obr. 1.

Z
T TTTTA
1 C1 R1 1
1 1
o—t I = o
_____ |mmmmmm b mm——n
1 1
U, :02 = Rg: Z; U,
I |
|l % __——___ 1
et ol
Obr. 1.: Schéma Wienova ¢lanku
Pfenos Ctyipodlu vyjadieny metodou délice napéti:
v L jR:
Zy+ 27, . . -
(UCZ (RZ - L) Rl - ] - ] 2 O
wC; wCy wC (R __J )
2\"27%cC,

Obr. 2. zobrazuje teoreticky vypocitanou krivku Amplitudové frekvencni charakteristiky v decibelech
se zaznamenanymi namérenymi hodnotami z praktického méreni.

[ax]

1.x 10° 5% 107 1. 10% 5.x 10 1.x10°
1 1 1 1 1

144

Propousténé pasmo

-16-

-184

[ & Naméfené hodnoty Vypotitana kiivika|

Obr. 2.: Amplitudovd frekvenéni charakteristika Wienova ¢ldnku v decibelech s namérenymi hodnotami
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2.3. RLC ¢lanek
Vznikne spojenim sériového a paralelniho dvojpélu RLC. Schéma je znazornéno na obr. 3.

Z
et L1 Ri

e °
Im———=--I--=--"-5
Ic2 R2 L2

U, REE I 2 U,

L] T

W bmmm - W

& O

Obr. 3.: Schéma RLC ¢ldnku
Rezistory R; a R, nejsou fyzicky pfitomné, ale zastupuji odpor vinuti civek.

Pfenos Ctyfpdlu vyjadieny metodou déli¢e napéti:

Z, 1
K: =
Zy+2Z, 1 ) 1
R, wlL, C 1 +jwC
R, wL, 2
4 ZAVER

Jako dikaz pravdivosti vypocitanych charakteristik jsem praktickym mérenim ovéfil amplitudové
frekvenéni charakteristiky Wienova ¢lanku. Zjistil jsem, Ze pfi pfidani namérenych hodnot do grafu se
tyto body shoduji s teoreticky vypocitanou kfivkou. Chyba méfeni je v priméru -2,68%, coz je velice
dobré. Dlvody chyby meéfeni: pouzity generdtor neumoZznoval nastavit pfi vyssSich kmitoctech

naprosto pfesnou frekvenci a pouziti digitdlniho osciloskopu na odecitani hodnot.
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Abstract: This paper deals with the remote kontrol device using Internet application. Using a web
browser will be controlled an open electronic platform Arduino Ethernet with USB Serial Light
Adapter. Arduino Ethernet has 14 digital I / O pins. Levels of outputs digital pins will be chosen using

a web browser.

1. UvoD

V dnesni dobé si Zivot bez Internetu nedokazeme predstavit. Pouzivame ho ke zjistovani informaci,
sdileni a stahovani soubort, nakupu a prodeje prakticky veskerého sortimentu, zabavé ve formé
hrani rGznych online her, poptipadé sledovani filmu, poslechu hudby, apod. Oviem poloZili jste si
nékdy otdzku, zda by bylo pomoci pocitacové sité mozné ovladat néco, co fyzicky lezi vedle Vas na
stole?

V soucasnosti je tato otazka jiZz zodpovézena, Ize ovladat rlizna hardwarova zatizeni pomoci
pocitacové sité, napriklad tiskarny, faxy, nicméné se budu touto problematikou zabyvat trochu z jiné
perspektivy.

Tato prace se zabyva dalkovym ovlddanim zafizeni pomoci internetové aplikace, prostfednictvim
Arduina Ethernet, cozZ je oteviena elektronicka platforma zalozena na mikrokontroléru ATmega 328
od firmy Atmel. Cilem prace je seznamit se s Arduinem Ethernet, jeho vlastnostmi, programovanim a
zjistit, jakym zplsobem lze dalkové ovladat zafizeni pomoci internetového prohlizece.
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2. PRAKTICKA REALIZACE

Tento projekt je realizovdn pomoci Arduina Ethernet s PoE + USB2Serial, coZ je vyvojova

deska s mikrokontrolérem ATmega 328 od firmy Atmel, ktera je navic oproti klasickému Arduinu Uno
roz$ifena o zabudovany sitovy kontrolér. Diky tomu je mozné Arduino Ethernet pfipojit k siti bez
nutnosti pouzivani Ethernet Shieldu. K programovani desky je tfeba pouzit Usb2Serial pfevodnik.
Tato verze také obsahuje Power over Ethernet modul, ktery je uréen k napajeni Arduina po siti.
Arduino Ethernet s PoE + USB2Serial bylo zvoleno predevsim z dlivodu nizké ceny (necelych 2000 K¢).
Tato varianta ma 14 digitalnich vstupné/vystupnich pin(, 6 analogovych vstup(l, 16 MHz krystalovy
oscilator, pfipojeni pomoci RJ45, napdjeci konektor, ICSP header a tlacitko reset. Arduino Ethernet se
liSi od ostatnich desek v tom, Ze nema na desce USB-to-Serial Cip, ale ma WIZNET Ethernet rozhrani.
To je stejné rozhrani, jaké je mozno nalézt také na Ethernet Shieldu. Digitalni piny 10, 11, 12 a 13 jsou
rezervovany pro propojeni s Ethernet modulem a nemély by byt pouzivany jinak. Tim se snizuje
mnoZstvi pouZitelnych pind na 9, 4 piny jsou k dispozici jako vystupy PWM. Pro nas jsou dilezité
digitalni piny 2-9, praveé tyto piny budeme ovladat pomoci internetového prohlizece. Na vystup
kazdého z téchto pin( pripojime pres 150 Q rezistor LED diodu, v nasem pfipadé se jedna o Cirou LED
s primérem 5mm.

Obr. 1 - Zapojeni LED diod s rezistory na nepajivém Obr. 2 — Kompletni zapojeni Arduina Ethernet, které je
kontaktnim poli pfivedeno na napajeni pomoci USB adaptéru, dale je
pfipojeno do poéitacové sité pomoci sitového kabelu
a na digitalni piny 2-9 jsou pfes rezistory
pfivedeny LED diody

Pfed zapojenim tohoto obvodu jsem napsal potifebny program ve vyvojovém prostredi Arduina, které
je jednoduché a privétivé. Vyvojové prostredi Ize najit na domovskych strankach Arduina. Jedna se o
desce pouziva Arduino vlastni jazyk (zaloZeny na jazyce Wiring, ktery vychazi z jazyka Processing,
avsak oba tyto jazyky jsou postaveny na jazycich C a C++). Po nahrani programu do Arduina a jeho
nasledném zapojeni je zapotrebi jesté zjistit IP adresu Arduina. Ta se najde bud pomoci programu
(Wireshark, Cain a Abel) nebo pomoci routeru, kdy jsem si skrz internetovy prohlize¢ otevrel adresu
routeru a tam jiz naSel vSechna pfipojena zatizeni do sité véetné hledaného Arduina. Poté jiz stacilo
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danou IP adresu napsat do adresniho radku internetového prohlizece a volit Cisla pin(i (2-9), u
kterych jsme chtéli nastavit na vystupu log. 1 (rozsviceni diody).

3. ZAVER

Prace demonstrovala, Ze Ize a jakym zplsobem je moZné dalkové ovladat zafizeni pomoci
internetové aplikace. Zatizeni (v mém ptipadé Arduino Ethernet) je mozné ovladat z jakéhokoliv
zafizeni, které obsahuje internetovy prohlize¢, coz je v dnesni dobé vyhoda, jelikoZz nemusime u sebe
mit pocitac, staci tablet ¢i chytry telefon. Tento projekt slouzi jako ndhled do budoucnosti, jakym
smérem by se mohly ubirat dalS$i moZnosti vyuZiti pocitacové sité.
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Abstrakt : Cilem mého maturitniho projektu je predstaveni hudebniho skladatelského programu a
vytvoreni vyukového tutorialu, ktery by ndm mél pomoci realizovat nase hudebni myslenky di
fantazie a naudit nds v programu samostatné pracovat. V projektu se budeme zabyvat programem FL
Studio 10 od spoleénosti Image-Line, kde budeme realizovat ukazkovou skladbu za pomoci zkusenosti
ziskanych v uvedeném tutoridlu, a ve kterém nalezneme vse, co budeme pfi nasi praci potfebovat.

1. UvoD

Hudba nas provazi celym Zivotem a média ovliviiuji jak Zivot na§, tak Zivot dnesni mladé
generace, ktera s moderni technikou vyrista a do jejich zivotl uz zkratka patri. V soucasné dobé
uZ skoro kazdé malé dité vlastni mobilni telefon, MP3 nebo MP4 piehrava¢ a mnoho dalSich
modernich pristroji, na kterém si mohou nahrat nespocet ¢eskych i zahrani¢nich hiti. Hudba
byla, je a bude vzdy okolo nas a je jen na kazdém, jak s ni nalozi. Jiz v materské skole se déti uci
tanecky a jednoduché pisnicky, pomoci kterych rozviji své hudebni vnimani a pokracuji v tom na
zakladni Skole, kde se v hodinach hudebni vychovy seznamuji se zdkladnimi hudebnimi nastroji,
notaci, skladateli a klasickou i popularni hudbou. Kazdy jedinec ma sviij oblibeny styl hudby a
posloucha rad néco jiného.

Dlivodem zvoleni tohoto projektu je, Ze neexistuje nikdo, kdo by se s hudbou nikdy nesetkal.
Muzeme ji slySet prakticky vSude: v televizi, radiu,restauraci, na ulici ¢i z mobilniho telefonu jako
znélku ohlasujici prichod zpravy nebo hovoru. Poslouchame ji pokud potrebujeme zlepsit nasi
naladu nebo na néco zapomenout. Jak se ale hudba vlastné tvoii v dneSni dobé? Stale jsou to jen
skladatelé, ktefi prosedi desitky hodin nad notovymi zapisy a snazi se vytvorit libivé melodie?
Nebo v dnesni dobé hardwarovych a softwarovych nastroji mtzeme skladat hudbu mnohem
efektivnéji a rychleji?

Vybral jsem si tento projekt, abych predstavil skladani hudby za pomoci informacnich
technologii dne$ni doby ve vyukovém tutoridlu. Pro tento projekt jsem si zvolil, komplexni
skladatelsky program FL Studio 10, ktery patii mezi nejoblibenéjsi programy pro tvorbu hudby
a je pouzivdm mnoha vyznamnymi skladateli, Dji a studii. Obsahuje vSe co skladatel ¢i hudebnik
potrebuje. Od naprostého zacatku az po konecnou upravu skladby pro vydani na CD nosice.
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2. ROZBOR A REALIZACE

FL Studio (dtive zndmé jaké Fruity Loops) je vyznamnym produktem pro zpracovani, mixovani,
komponovani a efektovani zvuku na pocitaci . Je to univerzalni studiovy systém, ktery je
kompatibilni s formaty VST, DX a ReWire s podporou MIDI. Nabizi tak bohatou nabidku ke
spolupraci s dalSimi pluginy jinych vyrobcl. Od verze 10 jsou smluvné zajisténé také dalsi
upgrady zdarma. Kromé precizniho a pohodlného zpracovani zvuku je soucasti softwaru velké
mnozstvi virtualnich syntezatorti a efektovych plugint. FL Studio oslovuje predevsim kvalitou
zpracovani, komplexnosti a velmi intuitivnim prostredim .

NezZ se pustime do komponovani v naSem programu, méli bychom si uvédomit par zakladnich
véci. Na prvnim misté bychom si méli predstavit, co budeme vlastné skladat, takze urcit si
nejdrive Zanr, styl a z toho se budou nasledné vybirat prvky, které budeme moci pouzit. V FL
studiu se nejlépe sklada napriklad modernéjsi elektronickd hudba. Dale bychom si méli
promyslet také vhodny bici zaklad, protoZe tahle ¢ast velmi ovlivni celkovy dojem. V souvislosti s
tim takt nebo-li pocet dob, dale rychlost. U rychlosti je dilezité si uvédomit, Ze neni jedno, jakou
zvolime rychlost, protoze kazdy nastroj zni vétSinou odlisSné a pretahovani rychlosti by mélo
deformacni nasledek.

Melodie se jmenuje The Piano, protoZe hlavni a stéZejni napli tvori plugin se zvukem piana,
ktery se objevuje po celé délce skladby. Jako basovy zaklad(base line) byl pouzit ctyrdoby takt,
ktery je rytmicky vhodny pro nasi vytvorenou melodii. V melodii zazni také spousta efektd, kdy
jsem pouzil stejnou melodii, jako u piana a pomoci automation clipu vytvoril prolinani
jednotlivych vrstev, tak aby to splilovaly poZadavky dynamiky a nedochazelo k neZadoucimu
prekryvani jednotlivych vrstev, cozZ by mélo za nasledek znatelné nepresnosti, které by snizily
celkovy poslechovy dojem. Také zde bylo pouzito nékolik efektli, zejména u pirechodovych ¢asti.

K vytvoreni melodie jsem si pomahal klavesovym midi kontrolerem M-AUDIO Oxygen 49 3rd a
externim zvukovym procesorem pro dosazeny kvalitniho zvuku a samoziejmé monitoringu v
podobé studiovych reproduktori rovnéz od firmy M-AUDIO, ale vSechny zminované
komponenty nejsou potieba k vytvoreni nasi skladby.

Nejdiive jsem zacal melodii, kterou jsem tvotil po ¢astech v piano rollu s pluginem, ktery
predstavoval zvuk klaves. Pozdéji jsem ho zménil na zvuk piana. K praci jsem pouZival nastroje
jako je tuzka a dodrzoval jsem zakladni pravidla (napft. dodrzZeni ¢tyrdobého taktu). Soucasné s
tvorbou melodie jsem si pripravoval bici zadklad rovnéz ve ctyfdobém taktu, kdy jsem pouzil
Klasicky zvuk velkého bubnu (Kick), ktery jsem pretazenim mysi vlozil do sekvenceru, jak je
vidét na obrazku. Pod kick jsem pridal ¢inely (chh), klasicky zvuk malého bubnu (snare roll).

Dale jsem vytvoril dalsi pattern zaméreny na bici, protoze jsem chtél vyuzit pridané prvky pri
pozdéjSim aranzma skladby. Pridanymi prvky byly dalsi Cinely (Hit open_01) a zvuk
pripominajici rumba koule (shaker). Mezitim jsem dokoncil vSechny tfi ¢asti melodie. Od této
chvile, kdy jsem si vytvoftil hrubou kostru skladby, jsem zacal pracovat v playlistu. Vytvorené
patterny v sekvenceru jsem zacal vkladat do jednotlivych kanalG playlistu postupné podle
zavedenych pravidel - nejdrive patterny obsahujici prvni ¢ast bicich, pattern s druhou ¢asti
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bicich (Drums), dale patterny s melodiemi (kazda melodie byla vloZena na samostatny pattern,
abych mohl pracovat s kazdou Casti zvlast - Piano 1, 2 a 3). Mezi kanaly jsem nechal vzdy jeden
volny kandal pro pozdéjsi vlozeni automation clipu. Soucasné s vkladanim patternd jsem
upravoval parametry jednotlivych pridanych zvukil do sekvenceru a vkladal je do mixéru, kde
jsem pouZzival efekty pro dosaZeni lepSich zvukovych vlastnosti a pripravoval pro pozdéjsi
tvorbu dynamiky.V dalSim kroku jsem vytvoril dal$i patterny zvuku v sekvenceru, do kterych
jsem vlozil jiz vytvorené melodie, a pouzil na né dalsi efektové pluginy (JMBest Bass, Trance
effect). Patterny jsem skladal pod sebe a poté kontroloval, sedi-li presné na sobé s pouzitim
rolovani a nastroje lupa pro ptibliZeni, abych zamezil pfipadnym nesrovnalostem, které by mély
za nasledek posunuti vrstev, coZ by mélo dopad na celkovy poslechovy dojem.

fick_1

thh

snare roll

k-WEC2 FX 063 £2 #-YEC2 X063 &3

N —————

Piano 1

Hitopen_01

U Trance effect 3

(prace v sekvenceru) (prace v playlistu)

Po kontrole vSech patternd a jejich vrstvovych umisténi jsem pridal piechodovy efekt pod
kazdou prechodovou ¢ast celé skladby (pfed zacatek a konec kazdé klesajici nebo ndbéhové c¢asti
melodie), abych docilil plynulejSich prechodi dynamiky. Piechodovy prvek jsem wvybral
zvukovou stopu, ktera se skladala pouze z nabéhové casti. Klesajici ¢ast jsem vytvoril pomoci
Reverse. V predposlednim kroku jsem pouzil automation clipy na patterny (kanaly) bicich ¢asti a
vSech casti s melodiemi, které jsem vysvétlil v kapitole Dopliiujici informace v ¢asti Automation
clipy. V posledni ¢asti jsem pracoval zejména v mixéru, kde jsem dokoncoval efekty pro
jednotlivé prvky a prekontroloval celkovou dynamiku a rytmus skladby. Poslednim krokem bylo

ulozeni skladby a prepis do notové osnovy pomoci funkce vykresleni not obsazené v FL Studiu.

3. ZAVER

Cilem mého maturitniho projektu bylo seznamit uZivatele s komponovanim hudby pomoci
informac¢nich technologii a predstavit skladatelsky program FL Studio 10 formou vyukového
tutorialu. Zde jsem predstavil vSechny zakladni ¢asti programu a praci s nimi a realizoval
ukazkovou skladbu The Piano za pomoci svych zkuSenosti s hudbou a zkuSenosti ziskanych z
tutorialu. Tento navod byl mél pomoci uZivateliim s orientaci v programu a usnadnit jim prvni
kroky k vytvoreni vlastniho dila.
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Bezdratové ovladani PC — NIA

Wireless PC control - NIA

Martin Margetaj

Stredni pramyslova skola Edvarda Benese a Obchodni akademie Breclav

E-mail: martgetaj.tcO9@sps.spbv.cz

Supervised by: Vilém Zavodny

E-mail: zavodny@spsbv.cz

Abstract: This paper deals with the design of NIA( wireless controller). In this text we learn about the
history of brain scanning pulses. Then we learn something about the package of NIA and how NIA
work, then we look at the software supplied with the product. At the we look at the program, which
can by used to writing.

1. UvoD

Neural Impulse Actuator(NIA) vyrabi firma OCZ Technology uZ od roku 2008 a jedna se o

nejprodavané;jsi ovladac reagujici na impulsy lidského mozku.
Sklada se ze tii casti:

— Snimace, které sbira udaje
— Cerné krabicky s plochym spojem, ktera zpracovava data

— Ovladaci software, ktery se nachazi v PC

Snimac a hlavni jednotka v sobé schovavaji tfi dnes jiz béZné pouzivané lékarské pristroje

— Elektroencefalogram - snimac nervovych Impulst (aa B viny v rozmezi 7 — 20 Hz)
— Elektromyogram — snimac svalovych stah( (Snima napéti na pokozce)

— Elektrookulogram — snimac pohybu oci

Signaly z téchto pfistrojli jsou zpracovavany v hlavni jednotce a poté odeslany do PC.

2. ROZBOR A REALIZACE
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NIA zaznamenava impulsy pomoci tfi snimacd umisténych na celence.

Prvni z nich je Elektroencefalograf. Kazdy neuron vysild elektrické potencidly, které jsou
snimané elektrodami na cele. Jde v3ak o napéti v fadové v desitkach mikrovoltd, a proto se musi
nejdrive zesilit, aby bylo mozZné je nadale zpracovavat. Pro zesileni slabych signalll se vyuziva vstupni
zesilovac. Problémem je, Ze v dne$ni dobé jsme obklopeni ,elektromagnetickym smogem®. Toto
ruseni zpUsobuji nejen televizni, mobilni a radiové vysilace ale prakticky jakékoliv elektrické vedeni
v okoli. Aby se amplituda z EEG vycistila, pouZziva se Diferencialni zesilovac. Jedna se o zesilovag, ktery
ma dva vstupy, jeden je pfimy (aktivni) a druhy je invertovany (referencni). Zesilovac pracuje tak ze

zesili pouze rozdil mezi obéma vstupy.

Druhy snimac se nazyva elektrookulogram. Zaznam elektrického potencidlu sitnice. PouZiva

se pro méreni pohybu oci. Méfi se parem elektrod v okoli o¢i.

Posledni snimac¢ umistény na zatizeni je elektromyogram. Zaznamenava elektrickou aktivitu, ktera
vychazi ze svalovych vldken. K zachyceni vyuziva povrchové elektrody.

Psani pomoci NIA

Pfi realizaci projektu mé napadlo, Ze pomoci mozku by se dalo psat. Na internetu jsem zadny
program, ktery by uspokojil moje pozadavky, nenasel. Rozhodl jsem se napsat Vlastni program, ktery
by umozioval postupné psani jednotlivych pismen, vkladani mezer a konecného vypsani vysledného
textu.

Nejdfive jsem musel najit tfi nejspolehlivéjsi zplsoby zadavani. Prvni a nejspolehlivéjsi zplsob je
ovladani tenzi. Druhy, taky dost spolehlivy zpUlsob, je ovladani pomoci pohybu odi. Treti jsem
nakonec vybral Alfa viny.

Dalsi krok psani mého programu bylo pfijit na co nejefektivnéjsi zplisob zadavani pismen pomoci tfi
klaves. Tyto klavesy nakonec nahradime impulsy ze softwaru. M{j prvni napad spocival v tom, Ze by
se na obrazovce postupné ménili pismena a aZz by dané pismeno svitilo na obrazovce, jednoduse
bychom mozkem ,stiskli“ klavesu. Tento zpUsob byl jediny, ktery mé napadl a tak jsem ho zacal
pomalu realizovat. V prvni verzi mého programu jsem zjistil hned nékolik zdvainych chyb. Asi nejvétsi
chyba byla, Ze jsem svym mozkem nestihal stiskat kldvesy. Dalsi napad spocival v tom, Ze na zacatku
mame celou abecedu rozdélenou do dvou polovin. Pokazdé zvolime jednu pllku, ktera se nasledné
opét déli. Takovym to zplsobem pokracujeme, dokud se nedostaneme k jednomu pismenu. Tento
zpUsob jsem nakonec realizoval, protoZe se mi zdal nejlepsi a nejjednodussi.
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3. ZAVER

Po dopsani programu mé napadlo par navrh( jak vylepsit zadavani pismen. Program by mohl
pracovat pouze na odpovédich ANO/NE, takze by k ovladani stacily pouze dva snimace. Pro
intuitivnéjsi zadavani pismen by mohla byt abeceda rozdélena na samohlasky, ¢asto pouzivana
pismena a malo pouzivana pismena. Kvlli nedostatku ¢asu musim od realizace upustit a tak mé
napady predkladdam jako ndvrh dalSich maturitnich praci.
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Abstract: Project is focused on the description of the microcontroller Atmel and its use in a practical

implementation specifically for LED CUBE as teaching tool.

1. UVOD

Projekt se zabyvda popisem mikrokontroléru Atmel ATmegal6, jeho naprogramovanim a ovladanim

blikani LED CUBE.

Cilem projektu je vytvofit ucebni pomiicku, ktera ma za tkol studentiim pfibliZit funkce tohoto

mikrokontroléru a rozsifit znalosti jazyka C.

Tento projekt jsem si zvolil z dlvodu zajimavosti,netradi¢nosti, ale hlavné kvuli rozsifeni znalosti o

mikrokontrolérech a jejich programovani.

2. NAVRH A REALIZACE

Mikrokontrolér(MCU) Atmegal6 je 8bitovy MCU zaloZeny na rozsifené architektufe AVR RISC.
Vyuziva se pro jednoucelové aplikace jako fizeni,regulace atd. Tento MCU jsem zvolil z dlivodu
velkého vypocetniho vykonu a velkého poctu vyvodu potfebnych k ovladani LED CUBE.
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Obr. 1

Schéma vytvorené v programu Eagle, ktery je velmi intuitivni, celkem snadny na nauceni a ma velkou
databdzi soucdstek.

Objevily se také problémy v podobé nesviceni nékterych sloupct na portu C a velmi pomalych
animaci. Tyto problémy se odstranily nastavenim fuse bit(, ¢imzZ se deaktivoval JTAG, vyuzivajici
defaultné bity na portu C, a zacal se vyuzivat vnéjsi krystalovy oscilator narozdil od vnitfniho.
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Obr. 2

Nefunkcni sloupce na portu C pfi povoleném JTAG rozhrani

Hotovy LED CUBE
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3. ZAVER
Projekt byl realizovan ,napevno” na protoboardu a né na nepajivém poli, z divodu manipulace
s kostkou. K projektu byla vytvofena dokumentace, webova stranka a plakat. V budoucnu by se

dala zrealizovat LED CUBE s vétSim poctem diod, nebo s RGB LED diodami.
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Abstract: The project consists in the clarification of concepts graphic standard
OpenGL and create simple 2D and 3D applications demonstrating parallel
rectangular projection using the glut library.

1. CoJE TO OPENGL ?

OpenGL API je Siroce podporovanym primyslovym standardem v oblasti 2D a 3D
pocitacové grafiky. Jeho ukolem je poskytnout rozhrani mezi programdatorem a
grafickym hardware a usnadnit vytvoreni trojrozmérnych aplikaci, jako jsou
napfiklad hry ¢i CAD programy.

Jeho nejvétsi vyhodou je multiplatformnost umoZniujici snadny pfesun
grafickych aplikaci mezi rGdznymi pocitacovymi platformami.

2. REALIZACE

Pro lepsSi ukdazku vykreslovacich funkci OpenGL jsem se rozhodl vytvofit dvé
aplikace. Jednu dvou-dimenzni jednu tfi-dimenzni. PFfi realizaci dvou-
dimenzniho programu jsem zacal vykreslennim celkem ctyf ¢tvercl z nichZ jeden
je staticky a je na ném pouze ukazdno, jak lze prolinat barvy jednotlivych
vrcholld. Dalsi dva se jevi staticky, ale jsou za pomoci vstupl z klavesnice
ovldddny a je tak moino jimi rotovat protichddné. Ctvrtym c&tvercem lze
pohybovat taktéZz pomoci vstupl z kldvesnice. Pro pohyb ¢tverce bylo nutné
nahradit vrcholy se stejnymi soufadnicovymi hodnotami (X a Y) proménnymi,
které jsou poté vstupem z kldvesnice upravovany podle potieby. PFfi vytvareni
tfi-dimenzniho programu bylo nutné pridat dalSich pét ctvercl, aby tvofili
krychli. SloZenim krychle ze samostatnych ¢tvercl jsem umoznil jejich nadsledné
rozdéleni a opétovné slozeni klavesovymi zkratkami. Bylo za potfeby pridat
spoustu proménnych. Ovladéani rotace jsem taktéz vyresSil pomoci klavesovych
zkratek.

Vytvofil jsem ovladatelné rotace okolo vsSech tfi os v kladném i zaporném
sméru. Kvlli aktualizaci ddajd o rotaci objektu jsem poté musel vytvofrit funkci,
kterd se vold kazdych 25 milisekund béhu programu a zajistuje tak pravidelnou
aktualizaci.
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Tento projekt jsem si zvolil dobrovolné. Prdce s pocitacovou 2D a 3D
vykreslovaci technikou mé vidy bavila a tento projekt mlj zajem znacné
podpofil. Diky nému jsem prohloubil své znalosti na poli 2D a 3D grafiky,
zakladl pozicovani objektd a v neposledni tadé teorii pohybu objektd v
prostoru. Béhem vyvoje aplikace se objevilo par nedostatkl, ale ty byly
postupné eliminovany. Nejvétsi problém vznikl pti rozSifeni 2D programu o dalsi
dimenzi. Princip stavového automatu totiz sdm o sobé nepocitda s hloubkou
objektu. Pocitd pouze s jeho umisténim v matici programu. Musel tak byt
doplnén o hloubkovy buffer, ktery zjisti hloubku kaZzdého objektu (resp. jejich
vertexl) a uloZi si jej do mezipaméti. Nasledné tyto hodnoty prfipocte k vysledné
kalkulaci pozic objektld v prostoru a tim se objekty prekryvaji realné (tzn. blizsi
objekty prekryvaji vzdalenéjsi).
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Abstract: Gacko, T. Implementation of VHDL language into the FPGA. Leaving examination work,
Breclav, 2013. This work is describing a introduction to VHDL language and its usage in practice, on
the examples 1 of 8 decoder and basic logic functions.

1. UvoD

Jazyk VHDL slouzi k naprogramovdni Cipl a procesor( napf. v personalnich pocitacich, pocitace pro
fizeni, systémy pro zpracovani signald, fidici systémy v automobilech, televizni pfijimace, laboratorni
pristroje, atd., az po pracky, mycky a jind zafizeni v domdacnosti. S postupné rostouci sloZitosti
Cislicovych systémU nabyvaji na dulezitosti prostiedky pro jejich pocitacovy navrh a simulaci EDA
(Electronic Design Aids). Pocitacové zpracovani vychazi z popisu systému nékterym ze specialnich
jazykd HDL (Hardware Description Language). Ve svété jsou nejrozsirenéjsi dva z téchto jazyk( - VHDL
a Verilog.

Umoznuje navrh jak logickych tak i sekvencnich struktur a jeho hlavni vyhodou je jeho univerzdlnost.
Konecna implementace navrzené struktury je zdavisld az na kompilaci VHDL kdédu. To znamena, Ze
pomoci tohoto jazyka lze provadét navrhy pro hradlova pole vétsiny vyrobcl (Xiling, Altera, Lattice
apod.) a nasledné pouzit vhodny kompilator, jehoZ volna verze je obvykle dostupna na internetovych
strankach vyrobcd.

2. ROZBOR A REALIZACE

Realizace této prace byla uskute¢néna na vyvojovém kitu MB-XC3S250E-TQ144, ktery byl propojen s
pocitacem programatorem Uni-Prog USB a napdjen napétim v rozmezich 3.3V — 12V. Zakladova deska
obsahuje programovatelné hradlové pole FPGA firmy Xilinx : XC3S100E/250E-TQFP144.

Sepsani dvou praktickych priklad( ve vyvojovém prostredi Xilinix ISE 10.1 probéhlo Uspésné a bez
sebemensich chyb. Jelikoz jsem prvni, kdo pracuje na tomto projektu, tak jsem si vybral jednoduché
priklady k sepsani. Prvnim je dekodér 1z8, ktery obsahuje tfi vstupni signaly (tlacitka) a osm
vystupnich signdll (diody). Ve druhém prikladu jsou pouZity tfi podminky, které obsahuji zakladni
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logické funkce (OR, AND a negace AND), zde jsou tti vstupni signaly (tlacitka) a tfi vystupni signaly
(diody).

Po ovéreni syntaxe u obou pfikladd, jsem pomoci funkce iMPACT vygeneroval binarni soubor, ktery
jsem pak nasledné nahral na zdkladovou desku.

Na obrazcich vidite sepsané priklady, které jsou nahrany na zakladni desce, coz je vysledna realizace
projektu.
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Radiovy prenos a zaznam GPS dat

Vaclav Hort
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ABSTRACT: My thesis focuses on making and compiling a device which is able to
monitor and record live location. It contains a description of both how the device
works as a unit, and how its parts work. In order to be put into practice, following
parts were lent to me: a GPS development kit, an Arduino Uno 2x and a transceiver.

Keywords: Arduino Uno, Radio transmitter and receiver, GPS, Quectel
1. UVOD

Prace se zabyva sloZenim a vytvorenim zafizeni, které je schopné sledovat a
zaznamendvat online polohu. Obsahuje popis funkénosti jak celého zafizeni jako
celku, tak jednotlivych €asti. Pro tuto realizaci mi byl zapGjéen GPS vyvojovy kit
Quectel (L30), Arduino Uno 2x, a sada radio pfijimace a vysilace.

Cilem préce je vytvoreni ucebni pomucky a demonstrovani principu systému GPS a
zpracovat data pro moznosti vyuziti v praxi.

2. REALIZACE
2.1 TECHNOLOGIE
2.1.1 ARDUINO

Arduino ma za sebou bohatou historii a vydava se v mnoha variantach, od
jednodussiho Arduina Una aZ po nejrozsahlejsi Arduino Mega. Arduino obecné, je
open-source platforma, postavend na mikrokontroleru ATMega328. Disponuje 14
digitalnimi vstupy/vystupy (6 z nich mlze byt pouZito jako PWM vystupy), 6
analogovych vstupu, 16 MHz keramicky rezonator, USB konektor, napdjeci konektor a
resetovaci tlacitko. VSe se nachazi na malé tisténé desticce (7x5,5cm). Napdjet
Arduino mlZeme nékolika zpUsoby: USB konektorem, AC/DC adaptérem nebo baterii.
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2.1.2 Vyvojovy kit Quectel

vs v

Jako dalsi ¢ast praktické ukazky prace, mi byl zapujcéen vyvojovy kit Quectel L30, ktery
budu vyuzZivat ke sbéru informaci o poloze. Velka uzivatelska vyhoda je, Ze zde jiz je
pritomen vypinac privodu energie a tfi tlacCitka - GPS_Reset, ON/OFF a Interrupt. Jsou
zde umistény také konektory pro napajeni, anténu, UART a RS232. Mozek modulu
tvofi ARM7 procesor a mimo néj jsou tu pfitomny i RAM a ROM paméti, kontroléry
periferii a samotna GPS jednotka.

~
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Obr.1 - vyvojovy kit Quectel

2.1.3 Kit radiového pfrijimace a vysilace

Pro ucel bezdratového prenosu dat byl zakoupen kit radiového pfijimace a vysilace.
Jejich pripojeni je velice jednoduché a neni potfeba dalSich soucastek, staci jej pouze
propojit vodi¢em, v mém pripadé s piny Arduina.
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2.2 Zapojeni

Jako zakladni bod pro pfijimani a vysilani je zde pouzito arduino. Do néj je pfipojen
jak GPS tak radiovy vysila¢/pfijimac. Data jsou pfijimana pomoci GPS a sériové
posilana do arduina, které data zpracuje a posle na vystupni pin. Ten je pfipojeny k
radiovému vysilaci, které data vysila prostfednictvim 433MHz. Pfijima¢ napojeny na
druhé arduino signal nejenom pfijim3, ale také ho slkdda do ptvodniho stavu.

Arduino

GND

RC- vysilac

vCcCsv

Obr. 2 - Schéma zapojeni prijimace

3. Software

Pro zobrazeni polohy a dalSich mnoha informaci z GPS jsem si vybral program Fastrax
Workbench 5. Ma jednoduché a prehledné uZivatelské rozhrani, ale je cely v
angli¢ting, proto je nutné zndat aspon zaklady. Disponuje mnoha funkcemi (viz. obr. 3).
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Obr. 3 - Obecny prehled programu Fastrax

4, Zaveér

V mé praci jsem popsal arduino a jeho funkce, GPS kit od firmy Quectel, radiovy kit
pfijimace a vysilaCe, program Fastrax Workbench 5 pro spravu dat z GPS a urceni
aktualni polohy s pfipadnym zaznamem trasy, a samotny pribéh prenosu dat z GPS
pres radiovy vysilac a prijimac az do pocitace do aplikace. Rovnéz jsem prohloubil ale
hlavné ziskal nové znalosti této problematiky.
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Abstrakt:Cilem této prace je navrhnout a sestrojit vozitko vyuzivajici k pohonu energii z palivového
¢lanku a poukdzat na jeho dalsi vyuZiti v praxi.

Abstract:Thepurposeofthisworkisdraw and construct a fuel cell poweredvehicle and refer to
otherexamplesofusingit in practice.

1. UvoD

Pocatky mého projektu sahaji do 2. poloviny az ke konci 3. rocniku, kdy jsem si vybiral svij maturitni
projekt. Z puvodniho projektu ,Zesilova¢ 2x 32W s 3D zvukem a fyziologickou regulaci fizeny
procesorem PIC16F84“ seslo, jelikoz mné byla poloZzena nabidka na projekt: ,Navrh a realizace
vozitka s palivovym clankem®. Tento projekt se mi velice zalibil, nevdhal jsem a hned jsem se na néj
zaméfil. Mél jsem moznost pokracovat, Iépe feceno, navazat na praci Pavla Zobace, jenz mél projekt
,Navrh a konstrukce vozitka pohdanéného energii z palivového ¢lanku”.

V mé préci se dozvite princip Cinnosti palivového ¢lanku a nahlédnete na samotnou konstrukci
vozitka a testovani v praxi.

Palivovy clanek je velmi perspektivni technologie, kterd ma prokazatelné ptinosy z hlediska
energetické efektivnosti, vyuZiti alternativnich zdroji energie a ochrany Zivotniho prostiedi. To je
dlivod, pro¢ se vyzkumem, vyvojem a posléze i vyrobou palivovych ¢lankd a s nimi spojenych
komponentu zabyvaji ve svété stovky vyzkumnych pracovist a firem. Technologie palivovych ¢lanka je
v soucasnosti na prahu praktického vyuziti, a to jak v mobilnich tak i stacionarnich energetickych
zafizenich.
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2. PRINCIP CINNOSTI Fuell Cell

Palivové clanky slouzi k pfimé preméné chemické energie na stejnosmérny elektricky proud a spolu
s nim se dale vyuziva i pfi reakci vznikla tepelna energie. Zakladem jsou elektrochemické procesy. Pfi
chemické reakci vstupnich latek se chemicka energie preménuje na elektrickou energii. Palivové
¢lanky pracuji na rozdil od galvanickych ¢lank( v kontinualnim rezimu diky plynulé dodavce paliva
k anodé a okyslicovadla ke katodé. Zakladnim typem je vodiko-kyslikovy palivovy clanek, jehoz
podstatou je slucovani vodiku a kysliku za pfitomnosti katalyzatoru (napf. hydroxid draselny)
za vzniku elektrické a tepelné energie, kde odpadem je Cistd vodni para. Princip premény chemické
energie na energii elektrickou je zndzornén na obrazku.

HE;cess
(ot revee) Electric

Power

Obr. 1: Princip ¢innosti palivového ¢lanku

Dalsimi palivy, ktera lze vyuZzit k preméné v palivovych ¢lancich jsou zejména plyny bohaté na vodik
(metan, propan, hydrazin, ¢pavek), metylalkohol a také paliva z obnovitelnych zdrojd jako bioplyn a
bioetanol.

3. KONSTRUKCE VOZITKA H - racer 2.0

V prvni ¢asti konstrukce jsem na podvozek vozitka uchycoval procistovaci ventil a spojovali ho s
hadickou. Dalsi hadi¢ku jsem pfipojil k trysce vstupniho ventilu pro tankovani (¢ast 1). Déle bylo tfeba
umistit ventil pro tankovani do otvoru umisténého na levé strané podvozku. Umistit do podvozku
jsem také musel procistovaci ventil do pravé strany podvozku.
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Obr. 2: Umisténi trysk do podvozku

Nyni bylo zapotfebi uchytit na podvozek vozitka palivovy ¢lanek. Palivovy ¢lanek se musel umistit do
Ctvercového otvoru nachazejiciho se ve stredni ¢asti podvozku. Pro lepsi manipulaci byl kladny pol
palivového ¢lanku umistén na strané cerveného kabelu a zaporny pdl na strané cerného kabelu.
Svorky na kabelu musi byt umistény se spravnou polaritou na ¢lanku, které jsem pomoci kratkych
Sroubl zasrouboval do otvord pro Srouby, zajistili tak pevné spojeni kontaktl palivového ¢lanku a
kabelll a také dostateéné pfipevnili palivovy ¢lanek na podvozek automobilu.

Obr. 3: Umisténi palivového ¢lanku do podvbzku

Jeden konec od kazdé hadicky jsem spojil na spodni trysku na valci a dalsi konec na trysku umisténou
nejblize k motoru. Dalsi konec hadicky na vstupni ventil pro tankovani k trysce nachazejici se na
palivovém ¢lanku. Hadic¢ku procistovaciho ventilu se musela spojit ke spodni strané hadicky spojujici
valec s palivovym clankem. V posledni fazi bylo tfeba uchytit narazniky a uchytit karoserii na
podvozek.

Konecna podoba:
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Obr. 4: Sestavené vozitko H - racer 2.0

4. ZAVER

Cilem mého projektu bylo obeznamit ¢tenare s palivovym ¢lankem jako samotnym, vysvétlit funkci a
popsat jednotlivé typy palivovy ¢lanku. To vSe ukazat v praxi realizaci vozitka na palivovy ¢lanek a
predvedenifunkce. V neposledni fadé, zméfit a vybrat nejlepsi a nejvykonnéjsi palivovy ¢lanek pro
nase vozitko. V poslednifazi Slo o miniaturizace méni¢e napéti, ktera usetfi predevsim hmotnost
vozitku. Myslim, Ze jsem vySe popsaného dosahl, a Ze tahle prace usnadni préci jak uditellim, tak
zaktim, nebo Zakovi navazujici na moji préci.

Vozitko jezdi hezky a celkem i rychle, nejdelsi doba po kterou se mi podafilo udrZet vozitko v chodu
bylo cca 8 min.
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1. UvoD

Slovo robot bylo poprvé pouzito v roce 1920 spisovatelem Karel Capkem ve hie R.U.R., ale presto
neni vynélezcem tohoto slova. Kdy? Karla Capka napadl ndmét na hru, nevédél, jak nazvat malé
umélé délniky. Proto Sel pro radu za bratrem Josefem, ktery mu poradil, Ze by je mél nazyvat
roboti.

Ze slova robot vzniklo dalsi slovo, a to robotika. Poprvé ho pouZil spisovatel Issac Asimov v povidce
Runaround. Asimov dale definoval tfi zakladni zakony robotiky:

1) Robot nesmi ublizit ¢clovéku nebo svou necinnosti dopustit, aby bylo ¢lovéku ublizeno.

2) Robot musi poslechnout ¢lovéka, kromé pripadu, kdy je to v rozporu s prvnim zdkonem.

3) Robot se musi chranit pfed poskozenim, kromé pfipadd, kdy je to v rozporu s prvnim nebo

druhym zdkonem.

Tyto zakony se pouZivaji zatim jen ve sci-fi knihach nebo filmech, protoze v dnesni dobé zatim
neexistuje zadny robot, kterému by byly tyhle zakony uZite¢né. Nemaji dostatecnou inteligenci na
to, aby méli vlastni vili.

Cilem mé prdace bylo navrhnout a zrealizovat prekazkového robota. Moje predstava jak by mohl
robot pracovat, byla takovato:

Robot pojede po stole, a kdyZz najede na hranu, tak ji rozpozna a vyhne se ji. Stejné to udéld, kdyz
robot pred sebou rozpozna prekazku, tak se ji vyhne.

Robota jsem sestavoval ze stavebnice Roborobo, cozZ je obdoba stavebnice Merkur. Robota jsem
programoval v programu Rogic, ve kterém se programuji roboti postaveni ze stavebnice
Roborobo.

2. ROZBOR A REALIZACE

Jako prvni jsem musel vybrat soucdstky, které pouziji. Zakladni soucastka je CPU Board(1).
Procesor na desce ovlada celého robota programem, ktery je v ném uloZeny. Da se fict, Ze je to
mozek robota. CPU Board obsahuje kromé procesoru také vstupni a vystupni porty, konektor pro
napajeni, port sériového rozhrani RS232C a vypinac.

Dalsi dualezita soucdastka je IR senzor (2), neboli infracervené Cidlo. Diky IR senzoru dokaze robot
rozpoznat prekazky. MulzZe se fict, Ze to jsou oCi robota. Jsou Casto pouzZivany u tzv. robotl
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stopafrl, ktefi diky IR senzoru dokazi sledovat vyznacenou cernou linii na bilém podkladé. V mém
pfipadé se senzor pouZije na to, aby robot rozpoznal hranu stolu a prekazku postavenou pfed nim.
IR senzor se sklada z infracervené diody a fotodetektoru.

Dopadem fotonl zafeni na citlivou vrstvu detektoru se uvolniuji elektrony(vznikd el. proud).
Fotodetektor mize regulovat mnoizstvi elektrického proudu v zavislosti na mnozZstvi pohlceného
svétla. Diky témto zménam objemu prochdzejiciho proudu dokazZe fotodetektor rozpoznat, zda
svétlo prochazi nebo neprochazi.

iTe a8
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€
€
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?

(1) CPU Board (2) IR Senzor

Po vybrani vhodnych soucdstek jsem robota zacal skladat. Sestaveni robota bylo jednoduché,
protozZe, jak uz jsem zminoval, stavebnice Roborobo je obdoba stavebnice Merkur. Soucédstky se
k sobé, nebo k pomocnym montaznim deskam pfipeviiovali pomoci Sroubk(li a maticek(1).
Konecénou fazi montaze bylo, propojit jednotlivé soucastky s deskou procesoru(2).

i
20-03-13 17:31 | 22:03-13 15:07

(1) Jednoduché spojovani soucéstek (2) Konecna podoba robota

Program pro robota jsem sestavoval programem Rogic, ktery je velice piijemny na obsluhu.
Nemusi se znat zadny slozity programovaci jazyk, protoze se programuje v blocich (tzv.
tlacitkach). Jednotlivé tlacitka plni urcitou funkci a programuje se s nim jednotlivy port. Proto je
nutné si pred programovanim zjistit na jakém portu je ktera soucastka pripojena.
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Setting

3. ZAVER

Robot se chova nasledovné:

Robot jede stéle rovné a sviti zelena dioda, je-li pod nim stll a pfed nim neni Zzadna prekazka.
Jakmile dojede na hranu stolu, tak zhasne zelena dioda, rozsviti se ¢ervend, zac¢ne pipat, couvat a
pak se otoci 0 270°. Zhasne Cervend dioda, znovu se rozsviti zelena a robot jede dal rovné. Pokud
se pred robotem objevi prekazka, tak program zpUsobi, Ze zhasne zelena dioda, rozsviti se
oranzova dioda, robot zac¢ne chvili couvat a pak se otoci 0 90°. Po otoceni program zhasne
oranzovou diodu a robot pojede dal.
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Abstrakt : Cilem mého maturitniho projektu bylo vytvofit simulaci kapaliny pomoci trojrozmérného

vieve

dynamikou.

1. UvoD

S 3D programem Blender jsem se poprvé setkal ve 3. ro¢niku v predmétu Programové vybaveni, kde
jsme si ukdazali zakladni praci v tomto programu. 3D modelovani mé natolik zaujalo, Ze jsem si ho
vybral i jako m{j maturitni projekt.

Samotnou praci jsem rozdélil na 2 hlavni ¢asti: prvni ¢ast je vysvétleni jak viibec simulace kapalin v
Blenderu funguje a druhd cast je zaméfena na vlastnosti simulované kapaliny, celkové dodélani
projektu a nasledné vyrenderovani obrazkd a animaci.

2. ROZBOR A REALIZACE

Program Blender slouzi k modelovani a vykreslovani 3D pocitacové grafiky a animaci. Je kompatibilni
s operacnimi systémy Windows, Linux i Mac OS X.

Blender byl vyvijen jako vlastni aplikace jednoho holandského animacéniho studia. Nazev "Blender"
byl inspirovan pisni od Yello z alba Baby. Program byl plvodné distribuovan jako shareware (na
zkousku zdarma, pfi dlouhodobém pouzivani je tfeba zaplatit malou castku), ale spolecnost na
distribuci programu v roce 2002 zkrachovala. Blender je v soucasné dobé svobodnym softwarem a je
aktivné vyvijen. Nejnovéjsi verze tohoto programu je 2.58. Pro mUj projekt jsem pouZil verzi 2.49,
kterd je pro muj Gcel prace dostacujici.

Jako nadobu, do které se bude vlévat kapalina, jsem si vybral sklenici. Byla vytvofena ze dvou
predmétll (vélec a koule). Oba predméty jsem oznadil a pouZil metodu Difference (rozdil). V Edit
mode (edita¢ni mdd) stac¢i model vhodné upravit do tvaru sklenice. Nasledné jsem sklenici pridélil
vlastnosti prihledného materidlu pomoci funkce ZTransp, bohuZel vyslednd animace nebyla pfilis
redlnd, tak jsem u sklenice zvolil ru¢ni nastaveni prihlednosti materidlu, zrcadleni a lomu svétla.
Aktivoval jsem tlac¢itko Ray Transp z paletky Mirror Transp a nastavil jsem parametr Fresnel na
hodnotu 4. Dalsi aktivované tlacitko bylo Ray Mirror z téZe paletky a nastavil jsem hodnotu RayMirr
na 0.05. Lom svétla (IOR jsem nastavil na hodnotu 1.52).
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PFi nastaveni simulace kapaliny v Blenderu je dllezité spravné nastavit dva objekty. Jako prvni objekt
jsem pouzil krychli, kterou jsem umistil nad sklenici a ve fyzikalnich vlastnostech jsem ji nastavil jako
objekt Inflow, takZe se jedna o objekt ze kterého bude neustdle vytékat kapalina. Jako druhy objekt
jsem pouzil také krychli, ale tentokrat jsem ji nastavil ve fyzikalnich vlastnostech jako objekt Domain,
takze se jedna o objekt, ktery urcuje kde se bude odehrdvat simulace kapaliny. Uvnitf tohoto objektu
musi byt sklenice i s prvnim objektem (krychli nastavenou jako Inflow).

V dal$im kroku doslo k zapeceni (BAKE) objektu Domain a na scéné mi vznikla simulace kapaliny.
Podle této simulace jsem dale upravoval vlastnosti kapaliny a nastavil jsem ji prihledny material, do
kterého jsme nasledné pridal trochu modrého odstinu, aby se kapalina co nejvice podobala vodé.

V poslednim kroku jsem jiz jen vodu vlévajici se do sklenice zanimoval ve formatu AVI jpeg. Celkové
jsem vytvofil 3 animace. Prvni jsem jiz zminoval (voda vlévajici se do sklenice). Dalsi animace
vyobrazuje vodu vlévajici se do nadoby pres prekazku a na treti animaci je voda, ktera se viléva do
volného prostoru, ale drzi tvar nadoby.

(Vyrenderovana sklenice s

s S———— [E=EE >

Fra231 We1994 Fal12381 La:3 Mern:d 57M (11 070) Time 0003 03 Vod OU)

3. ZAVER

Zadani projektu bylo v prvé fadé vytvorit simulaci kapaliny pomoci trojrozmérného volné Sifitelného
grafického programu Blender, zpracovani okolnich objektd bylo vedlejsim prvkem. Myslim, Ze
dohromady tyto prvky tvori péknou ukazku mych dovednosti s programem a plini zadany ukol. S
vysledkem prédce jsem spokojen a nadale se budu zabyvat touhle problematikou.
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Navrh a konstrukce DPS - Digitalni stopky

Tomas Hanacek

Stfedni priimyslova Skola Edvarda Benese a Obchodni akademie Bfeclav

Anotace: Cilem maturitniho projektu je navrhnout a zkonstruovat digitaIni stopky uréené k méreni
¢asu za pomoci tlacitka,startovaci pistole a nebo také prerusenim infracerveného paprsku za poutziti
infra zavory. Navrh byl vytvoren za pomoci programu Eagle, ktery slouzi pro tvorbu schémat a
plosnych spoja.

1. UvoD

Jako téma k maturitni praci jsem si vybral Navrh a realizaci DPS — digitalni stopky. DlvodU bylo hned
nékolik. Prvnim dlvodem bylo probirani programu Eagle, ktery mé velice oslovil. Druhym dlvodem
byl fakt, Ze se uz dlouho vénuju sportovani a vidy jsem si chtél zkusit sestavit vlastni stopky na
méreni asu pfi sprintu.

Samotné schéma a navrh ploSného spoje jsem vytvofil v programu Eagle.

Realizace potom probéhla stavbou elektronické stavebnice — digitalni stopky, kdy byli na plosny spoj
napajeny jednotlivé soucdstky a komponenty.

Tento projekt obsahuje struény popis programu Eagle a popis prace v ném, postup pfi tvorbé
schématu a desky plosného spoje. Dale pak obsahuje fotografie a obrazky schémat a postupu pfi
tvorbé maturitniho projektu.

2. NAVRH A REALIZACE

Navrh jsem vytvarel pomoci programu Eagle, kde jsem nejprve v Editoru Schémat vytvofil schéma
digitalnich stopek a poté jsem v editoru spoj vytvofil samotnou desku plosnych spoja (Obr. ¢.1,2).
Tato deska byla pozdéji vizualizovana za podpory programu POV-RAY (obr. ¢. 3). Po navrhu pfisla na
fadu samotna konstrukce (obr. C. 4).
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Tato konstrukce vznikla z potfeb dobrovolnych hasici méfit ¢as pozarniho Utoku pfi jejich soutézich. Z
bezpecénostnich hledisek jsou stopky napdajeny 12V akumuldtorem. Zobrazeni méreného casu je na
Sestimistném LED displeji s udajem 99 min 59,99 sec. Spousténi stopek miZeme provadét tremi
zpUsoby a to:tlacitkem,startovaci pistoli nebo prerusenim infracerveného paprsku za pouZiti infra
zavory. Zastovovani stopek je potom za pomoci tlacitka nebo koncovymi spinadi.

V zapojeni je pouZity naprogramovany procesor Atiny2313, ktery celou konstrukci velice zjednodusuje
pfi zachovani nezbytnych funkci. Displej je zapojen v multiplexnim provozu. Anody displeje jsou
spinany tranzistory a jednotlivé segmenty jsou spinany tranzistorovym polem. Na plosSném spoiji jsou
tFi tlacitka, které maji funkci start , stop a nulovani. Konstrukce je doplnéna nutnym stabilizdtorem
napéti 5v a ochranou diodou proti prepdélovani.
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Obr ¢.1 — Deska (osazeni)
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Obr. ¢.2 — Deska (strana plosnych spoji)
3. ZAVER

Cilem mého maturitniho projektu bylo vytvofit schéma a desku plosného spoje digitalnich stopek za
pomoci programu Eagle a nasledné provést samotnou konstrukci digitadlnich stopek. Vytvofril jsem
detailni schéma a poté vSechny soucdastky prehledné setradil na desku. Po schématu pfisla na fadu
samotna konstrukce se kterou mi pomohl vedouci mého projektu Bc. Filip DoskocCil a s nimZ jsme
samotné stopky zkonstruovali. S vysledkem prace jsem velice spokojen a byla to pro mé velmi
uZite€na zkusenost.

55



as 3

PV

00 oa

V-RAY

Obr. ¢. 3 — Vizualizace v programu PO

56



-l I~ =y =)

-

¥

Obr. ¢. 4 — Samotnd konstrukce

Reference

(1)

(2)

(3)

(4)

(5)

(6)

(7)

Eagle online: Ceské stranky editoru plo$nych spoj. [online]. [cit. 2013-03-24]. Dostupné z:
http://www.eagle.cz

Editor plosnych spoju eagle. [online]. [cit. 2013-03-24]. Dostupné z:
http://www.root.cz/clanky/editor-plosnych-spoju-eagle/

Zaklady prace s programem Eagle. [online]. [cit. 2013-03-24]. Dostupné z:
http://www.urel.feec.vutbr.cz/web_documents/studium/predmety/bnez/PC_CV4.pdf

Manual k programu Eagle. [online]. [cit. 2013-03-24]. Dostupné z:
http://web.quick.cz/chmelar.t/eagle/manual.htm

Stopky pro hasice. [online]. [cit. 2013-03-24]. Dostupné z: http://www.sakul.cz/elektronika-
stopky_pro_hasice.php

DPS: plosné spoje od A do Z. [online]. [cit. 2013-03-24]. Dostupné z: http://www.dps-
az.cz/cs/cislo-1-2011

Digitalni stopky. [online]. [cit. 2013-03-24]. Dostupné z: http://www.elektronicke-
stavebnice.cz/products/digitalni-stopky/

57



Navrh a realizace rizeni robotické ruky

Holbik Ondfej

Stfedni pramyslova Skola Edvarda BeneSe a Obchodni akademie Breclav

Anotace: Pfedmétem prace je vytvofrit ovladani a napdjeni k robotické ruce. Konstrukce ma vytvorit
predpoklady pro pouZiti robotické ruky v systému robota, ovlddaného povely po sériové lince.
Realizované feseni umoznuje vyuZit veSkerych mozZnych pohybl ruky pomoci ruéniho nebo
pocitacového fizeni. Pfi pocitacovém fizeni je navic moZné vytvaret sledy pohybd, které lze ulozit do
paméti a dale s nim pracovat jako se samostatnym pohybem.

Abstrakt: The object is to create a control and power to the robotic arm. The design is to create
conditions for the use of the robotic arm robot, controlled by commands over the serial line. The
solution allows the use of all possible hand movements using manual or computer control. When
computer management is also possible to create sequences of movements that can be stored in
memory and work with it as a separate movement.

1. Rozdéleni

Robotiku rozdélujeme podle mnoha kritérii. NejduleZitéjsi rozdéleni je na primyslovou a
experimentalni robotiku. Tato dvé odvétvi se ddle jesté specializuji.

2. Roboticka ruka KRS10

Presna replika robotické ruky, jakou najdete napftiklad na vyrobni lince automobilek. Ma témér ty
samé vlastnosti co jeji velkd sestra. Dokaze chytat, otacet, prendset atd. Ruka mlze byt vhodnym
darkem nejen pro vSechny techniky, ale i pro tatinky a jejich syny.

3. Popis robotické ruky

Sestava z péti kloubll a motorl, umoznujicich otaceni paze kolem své osy, pohyb nahoru ¢i dold,
pohyb lokte, ramene i zapésti a také uchopeni a zvedani objektl vazicich méné nez 100 gramu. Diky
LED osvétleni na casti slouZici pro uchopeni si mizZete hrat i v noci! Robotickou Ize snadno ovladat
ddlkovym kabelovym ovladaéem.

- Otevrena chapadla jsou schopna uchopit vse do Sirky 4,5 cm

- Maximalni hmotnost zdvihovaného predmétu je 100 g
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Robot ma otocné 120° zapésti a 300° pohybu hlavnim kloubem, coZ je 180° ze zakladniho
rozhrani pohybu ruky

V noci mlzZete operovat pomoci modré LED diody, ktera je umisténa v predni ¢asti ruky
Robot je napajen 4 bateriemi typu D (nejsou soucasti baleni)

Rozméry: 22,8 cm x 16 cm x 38 cm

Material: plast
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5.Zaveér

Kazdé relé je kontrolovano tlacitkem. Jakmile stlacite tlacitko pfislusného relé, dojde

k zaznamendni do paméti procesoru jako do hraci skfinky. Po daném case se jiz
naprogramovana akce opakuje. Nahravaci sequence je spusténa stlacenim tlacitka S13 a
nékterym ,relatkovym*“ tlacitkem. Pak mGzeme nahravat stisknutim jednotlivé sekvence.
Zaznamenava je i délka ¢asovych mezer mezi jednotlivymi stisky. Ukonéeni nahravani je
stiskem tlacitka S14. Vymazavani paméti je provadéno stiskem S13 a zaroven promacknutim
vSech reldtkovych tlacitek a vymazani je pak ulozeno stisknutim tlacitka S14. Vymazani lze
pochopitelné provezt i zménou textového souboru a pfehranim tohoto do USB karty.

Rychlost prehravani celé sequence je nastavitelnd Trimrem R1.

Na zavér bych rad shrnul cely m{j maturtni projekt. Snazil jsem se navrhnout a realizovat USB

relé tak, aby bylo co nejlevnéjsi a snadno ovladatelné uZivatelské prostredi. Myslim si, Ze se
mi vSechny tyto cile podafilo splnit a tak mZu byt se svoji USB relé kartou spokojen. Také
jsem vyresil napajeni Robotické ruky KSR10.
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Doufam, Ze se tato maturitni prace bude libit a zaujme co nejvice ¢tenarl
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RASPBERRY PI

Radek Mozny

E-mail : Gared15@eznam.cz

Abstract : The Raspberry Piis a credit-card-sized single-board computer developed in the UK by
the Raspberry Pi Foundation with the intention of promoting the teaching of basic computer
science in schools.

Keywords : Rasberry pi, Debian (Raspbian), Arch, Raspberry Pi Foundation, HD, HDMI, Wi-Pi,
programovaci jazyk, arduino

1. UvoD

Raspberry Pi je jednoduchy pocita¢ malého rozméru, vyvinuty britskou nadaci
Raspberry Pi Foundation scilem podpofit vyuku programovani a vSeobecné informatiky ve
Skolach. Vyrobce nabizi k pocita¢i jako operacni systémy ARMové verze linuxovych

distribuci Debian a Arch (v nasem pfipadé je pouZit Debian pro raspberry tudiz Raspbian), ktery

je volné stazitelny. Jeho zdkladem je chip BCM2835 firmy Broadcom.
Je mozné ho koupit ve dvou verzich: Aa B

Cilem mé prace je predstaveni Raspberry pi, seznameni s cenou pfistroje, jeho mozné vyuziti
v praxi a predstaveni studentlim levny a skladny pfistroj pro cvi¢eni programovani na Linuxu, a
mozZnost samostatné prace na rdznych projektech pro které je Raspberry pi bezpochyby dobry
zaklad jako fidici jednotka.

2. HARDWARE A SOFTWARE

2.1. RASPBERRY PI, VERZE A

Cena: od 25S =500 K¢
Chip: Broadcom BCM2835 SoC full HD multimedia applications procesor
GPU: Dual Core VideoCore IV®
CPU: 700 MHz Low Power ARM1176JZ-F
Pamét: 256 MB SDRAM

obrazek 1: Verze A
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2.2.

RASPBERRY PI, VERZE B

Cena: od 35$ =700 K¢
Chip: Broadcom BCM2835 SoC full HD multimedia applications procesor
GPU: Dual Core VideoCore IV®
CPU: 700 MHz Low Power ARM1176JZ-F
Pamét: 512 MB SDRAM
obrazek 1: Verze B

Verze B Ma je zlepSeny verze A, takZe verzi A shrnu zde.

Oproti verzi A ma ne jeden, ale dva USB 2.0 konektory, pfipojeni Ethernet a zvétsenou pamét
RAM z 256 MB na 512 MB

Jako ulozisté dat ,,malina” pouZiva obycejnou SD kartu libovolné velikosti, na které je nahrany
operacni systém Debian.

vrve

pripojenim libovolné obrazovky pres HDMI. Jak uZ jsem se zminil ,,malinu” Ize ptipojit na
jakoukoliv obrazovku. Pro pfipady absence HDMI na vasi obrazovce je mozné vyuZit RCA video a
audio pfipojeni.

Raspberry je napajeno Pfes MicroUSB.
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Mozna nevyhoda spociva v tom, Ze ma pouze dva USB konektory, v normalnim pripadé by to
nevadilo, k provozu staci pfipojit mys a klavesnici, ale Rawsberry je mozné rozsifit o WiFi —

v nasem pripadé realizovaném modulem Wi-Pi nebo jiném poskytujicim ptipojeni k WiFi. Avsak
tento problém lze vyresit zakoupenim USB hubu (zhruba 300 K¢)

obrazek 3 - Wi-Pi

Rasberry Pi se aktivuje pouhym pripojenim k siti. Nacitani se z SD karty. Pribéh vidite na
obrazovce a po skonceni procesu se nacte pracovni plocha.
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3. CENA

Zakladni kit Rapsberry pi B = od 700K¢

USB hub = od 200K¢

Mys = od 200K¢

Klavesnice = od 300K¢

Delsi HDMI kabel = od 100K¢

SD karta = 2GB od 200 K¢

Zobrazovaci zafizeni = jakykoliv monitor, v€etné smartphonu ¢i tabletu
Secteno — 1800K¢ + zobrazovaci zafizeni (jedina nakladna ¢ast v fadech tisic).
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4. PRAXE A MOZNE PROJEKTY

Rapsberry Pi je plivodné urceno pro vyuku, ale spiSe nez déti ve Skolach zaujal ,geeky”
po celém svété, ktefi z néj udélali senzaci. A v tu chvili zacaly vznikat stovky projekt
s vyuZitim Raspberry Pi jako fidici jednotku raznych zatizeni kdy nap¥. arduino uz nestaci.

Zde jsou néjaké priklady projektt:

e Rizenirobota

e Pouziti jako herni automat

e zakladni mozek pro sondu, kterou Ize vyslat vysoko do stratosféry slouzici jako
radiostanice

e astovky dalsich....

Jako programovaci jazyk je zde IDLE (néco jako Phyton) a Scratch

Na Raspberry Pi spustite i grafické editory jako jsou GIMP (bitmapovy)

a Inkscape (vektorovy).

5. ZAVER

Mym cilem bylo predstavit Raspberry Pi, jeho finan¢ni dostupnost a jeho pouziti v praxi.
Tato oblast je natolik rozsahla Ze jsem nebyl schopen obsdhnout vse, ale myslim, Ze jsem
shrnul vSe podstatné.

Doufam, Zze ma prace inspiruje Zaky ke zvazeni porizeni tohoto pristroje a pfi praci s nim
zlepseni jejich schopnosti ve svém oboru.
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