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SGFEIO1

Nazev: ,,Pracovisté pro vyzkum zpracovani signall v RF zafizenich pro uréovani polohy*
Anotace: V ramci projektu bude navrzeno a realizovano pracovisté pro studium signalu v zafizenich
RTLS na bazi vf ¢iplh subkomponent, obsahujici generator a pfijimac digitalné modulovaného signalu
v pasmu 2,4 GHz a bude ovéfena jeho funkce. Toto pracovisté umozni vyzkum metod zpracovani
signald a povede khodnotnym vystuplm VaV v podobé publikaci v uznavanych ¢&asopisech
a konferencich v nasledujicich letech.

SGFEI02

Nazev: ,,Méfici stanice pro méreni strukturniho indexu a jeho vliv na bezkabelové optické
spoje*”

Anotace: Navrh, rozbor, realizace a provoz senzorového pole méficiho parametry atmosféry v okoli
experimentalniho bezkabelového optického spoje spolu s centralnim sbérem dat. V projektu se bude
vyuzivat téz méfeni vétrnych turbulenci 3D sonickymi anemometry a dohledoméry UFA Akademie véd
CR.

SGFEIO3

Nazev: ,,Softwarova podpora dispecerského Fizeni Zelezni¢ni dopravy*

Anotace: Projekt je zaméfen na vyzkum ohledné softwarovych podpor dispe€erského Fizeni zelezni¢ni
dopravy. Resitelé se soustfedi na zkoumani problém@ - rozhodovani o pFidé&lovani nahradnich
nastupistnich koleji zpozdénym vlakim pfijizdéjicim do osobni stanice a identifikace potencialnich
krizovych situaci vznikajicich na regionalnich zelezni¢nich tratich na zakladé analyzy dat o poloze
kolejovych vozidel ziskanych ze systém( GNSS.

SGFEIO4

Nazev: , Realizace Fidiciho systému malého manipulacniho robota s pfimou regulaci akénich
sil“

Anotace: Cilem projektu je vytvofeni nizSi vrstvy fidiciho systému zakoupeného robota, ktery bude
vyuzivat pfimé fizeni ak&nich sil. Tato koncepce fidiciho systému umoZzni optimalizaci pohybu robota,
pfi respektovani jeho dynamiky a realnych omezeni. Vysledek bude vyuZit pro experimentalni ovéfeni
vlastnosti pokrocilych algoritmu fizeni robota.



