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* Predmety ~ * Profil Centra modernych metod riadenia a priemyselnej informatiky

i ) = Wiskumné centrum je zamerané na vyuku a viskum v oblasti modernych metdd riadenia a priemyselnej automatizacie.

» Po programovej a technick{e{' stranke sme vybaveni najmodernejnejsimi vyvojovymi, simulacnymi a realizacnymi prostriedkami v
oblasti requlacie, riadenia, informadénych, manaZerskych a komunikaénych systémov

‘M—‘ »» Prostriedky boli dodané a si pravidelne aktualizované svetovimi lidrami v oblasti informaénych a riadiacich technoldgii (Rockwell
—_— Automation, Wonderware, Oracle, Mitsubishi, Mathworks a dalZich.)

A CERM-—d » Dodané technicke, programaove a sietove prostriedky méme&odl'a,medﬂ'négﬂﬂného_étandardu CIM (pocitaémj integrovana wyroba)
— usporiadané v ramci 5-Oroviiového pyramidového modelu DSR, ktory zabezpeduje realizaciu pineautomatizovangého systému riadenia

virobnych podnikow

%—‘ » Na baze 5-Uroviiového pyramidového modelu DSR realizujeme wiskum a vyvoj jednotlivich casti riadiaceho systému.
i » Ziskané Wsletikpaplikujlsme vo vyjuke predmetov bakaldarskeho a inZinierskeho Stadia, v zakladnom wiskume FEl a rieSeni praktickych
b Pardnei———— tlah vo vyrobnych podnikoch.

kyb.fel.tuke.sk



-
Profil CMMR a PI

- vyskumné Centrum je zamerané na vyuku a vyskum v oblasti
modernych metdd riadenia a priemyselnej automatizacie

- CMMR a Pl je po programovej aj technickej stranke vybavene
najmoderne|Simi vyvojovymi, simulacnymi a realizaCnymi
prostriedkami v oblasti regulacie, riadenia, informacnych,
manazérskych a komunikacnych systemov

- ziskané vysledky aplikujeme vo vyuke predmetov bakalarskeho a
inzinierskeho studia, v zakladnom vyskume FEI a rieSeni praktickych
uloh vo vyrobnych podnikoch

- na baze 5-urovnoveého pyramidoveho modelu DSR realizujeme
vyskum a vyvoj jednotlivych Casti riadiaceho systému na KKUI



Infrastruktura DSR na KKUI
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Laboratoria CMMR a Pl

Laboratérium mechatronickych systémov (V142)

Laboratérium riadenia technologickych procesov
(V144)

Laboratérium konstrukcie pocitacovych riadiacich
systémov (V101b)

CMMR a Pl

Laboratérium vyrobnych liniek a rozpoznavania
obrazov (V147)
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Vlybrané laboratorne modely CMMR a Pl
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SPOLUPRACA FEI-TU KOSICE S CERN-OM
NA EXPERIMENTE ALICE

Nazov projektu: Experiment ALICE na LHC v CERNe: Studium
silno interagujucej hmoty v externych podmienkach

Charakter projektu: Zakladny vyskum

Odbor vyskumu a vyvoja: Jadrova a subjadrova fyzika

zodpovedny riesitel za FEI-TU: doc. Ing. Jan Jadlovsky, CSc.



Zapojenie TU Kosice do spoluprace na experimente
ALICE

« TU KoSice bola prijata za asociovaného Clena
kolaboracie ALICE CERN

« TU KosSice bola prijata za plného Clena kolaboracie
ALICE CERN

« TU KosSice bola prijata za ¢lena HepTech - High-
Energry Physics Technology Transfer Network
Board




Inovacia ITS zamerana na vyvo] Pixeloveho detektora
S poziadavkou identifikacie drah (polohy castic) vznikajucich
Vv zrazkach Pb-PDb pri energii 14 TeV na n-n par.

Riesené ulohy v ramci projektu:
1. Riadenie pixelového detektora

2. Vyvoj Hybridného integrovaného obvodu HIC (Hybrid Integrated
Circuit) ureného pre zber a spracovanie signalov z ALICE
detektorov

3.  Vyvoj programovych modulov pre riadiacu komunikacnu
infrastruktaru DCS
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Zakladné casti DCS (Detector Control System)
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e
DCS Architektura

User Interface
Layer

Intuitive human
interface

Operations Layer

Hierarchy and
partitioning by FSM

Controls Layer

Core SCADA based
on WINCC OA

Device abstraction
Layer
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DCS devices
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Riesenée okruhy uloh v ramci projektu

Ulohy na urovni RDBS Oracle pre konfiguraciu parametrov experimentu z
konfiguraCnej databazy a archivaciu dat do archivacnej databazy

Ulohy pre sekvenciu riadenia Pixelového detektora a jeho ochranu pred
destrukciou na urovni WinCC-OA

Systém medzi-uroviovej komunikacie pre zaradenie riadiaceho systému
Pixelového detektora do infrastruktury DCS ALICE

Modul komunikacie DCS so senzormi a algoritmy zberu dat zo senzorov, ktory
po ukoncCeni vyvoja bude vyhotoveny vo forme hybridného 1O, uréeného
vSeobecne pre zber dat a riadenie detektorov v CERN-e
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Alice DCS




ALICE DCS - aplikacia AMANDA 3
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ALICE
High Luminosity

Low B (pp)
High Luminosity




.
Upgrade of the ALICE Inner Tracking System
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Laboratorne testovacie pracovisko Hybridneho integrovaného
obvodu (HIC)
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Infrastruktura modulov vyvijaného DCS
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Laboratorna stavebnica pre pripojenie senzorov do
HP Server infrastruktury DCS
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PROJEKT APLIKOVANEHO VYSKUMU

TECHNICOM




Infrastruktura DSR na KKUI
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.
Projekt TECHNICOM

Centrum nedestruktivnej diagnostiky technologickych
procesov

- vystupom projektu je funkCné metodickeé pracovisko so
zameranim na riesenie uloh z oblasti modelovania, riadenia a
diagnostiky technologickych procesov nedestruktivnymi
technikami.

- jednou z foriem vystupu projektu TECHNICOM pre Cast
,Centrum nedestruktivnej diagnostiky” je subor modelovych
aplikacii , ktoré su rozdelené do nasledujucich Casti



Oblasti aplikovaného vyskumu

Modelové aplikacie s vyuzitim kamerovych systémov

*Simulacia skupenskych prechodov

*Navadzanie manipulatora Mitsubishi Melfa

*Kontrola kvality v PVS

*Inteligentn& polohovacia plocha

*Navadzanie v robotickom futbale a bludisku

*Pracovisko nedeStruktivnej diagnostiky s linearnym pohonom

*Monitorovania a diagnostika termodynamickych procesov na baze plosSnej termoviznej kamery

Modelové aplikacie mechatronickych systémov

*Rotaéné inverzné kyvadlo

+Inteligentna polohovacia plocha

*Pracovisko nedestruktivnej diagnostiky s linearnym pohonom — klasické inverzné kyvadlo
*Kniznica simulaénych modelov pre podaktuované systémy

*Hydraulicky systém s frekvenénym meni¢om

Modelové aplikacie pre mobilnu robotiku

*Diagnostika senzorov a akénych ¢lenov robotického futbalistu triedy MiroSot
*Manualne a supervizne riadenie mobilnych robotov

+ Aplikacia roboticky futbal

*Kniznica simulaénych modelov pre kolesové mobilné roboty

Modelové aplikacie pre PVS a FMP

*DSR pre pruzny vyrobny systém
*DSR pre automatizované a vyrobné linky — FMP a priemyselny robot
*Riadenie robotizovaného vyrobného pracoviska



Modelove aplikacie s vyuzitim kamerovych systemov

- Simulacia skupenskych
prechodov

Topolological defect analysis




Modelove aplikacie s vyuzitim kamerovych systemov

Navadzanie manipulatora Mitsubishi Kontrola kvality v pruznom vyrobnom
Melfa systéeme

OrderID: 16 Product pattern:
Customer: Radoslav Medved
Kovacska 12 I I l ] l l I l [ l

Dr_der status: gsc[-]:[;:JtZLESW _] ‘_/ !’ u \_/
;::Ep::msible SS:iEter: u u u u u
Date of sending: L)L

18.5.2015 9:46:35

Date of acceptance: l | | I l ‘ |
18.5.2015 11:30:27

Date of processing:

Date of expedition: ‘

ox‘




Modelove aplikacie s vyuzitim kamerovych systemov

Inteligentna polohovacia plocha

Navadzanie v robotickom futbale a

bludisku
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Modelove aplikacie s vyuzitim kamerovych systemov

Pracovisko nedestruktivnej diagnostiky
s linearnym pohonom

Monitorovania a diagnostika termodynamickych
procesov na baze ploSnej termoviznej kamery




Modelove aplikacie mechatronickych systémov

Rotacné inverzné kyvadlo

Inteligentna polohovacia plocha
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Vstupy a vystupy modelu:

riadiace signaly servomotorov

- shradnice pozicie gul'6cky

uhly natocenia plochy

- suradnicovy systém




Pracovisko nedestruktivne] diagnostiky s linearnym
pohonom

Ethernet
Motor Position Control

Kinetix 6500
192.168.1.11

PLC Control Sy
1769-L18ERM
192168111 = m




Modelove aplikacie mechatronickych systemov

- Hydraulicky systém s
frekvenCnym menicom

FYZIKALNE PARAMETRE:

s - prierez nadob,

Si. Sy - prierez vystupnych
ventilov oboch nadob,

o - maximalna vyska
hladiny.

FYZIKALNE VELICINY:
£ - frekvencia motora
Cerpadla,
(7). hy(t) - vyskahladiny
kvapaliny v nadobach

merana kapacitnymi
snimaémi Sy; a Sp.




Modelove aplikacie pre mobilnu robotiku

Diagnostika senzorov a akénych ¢lenov Manualne a supervizne riadenie
robotického futbalistu triedy MiroSot mobilnych robotov
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Modelove aplikacie pre mobilnu robotiku

Aplikacia roboticky futbal

Kniznica simulacnych modelov pre

kolesové mobilné roboty
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Modelové aplikacie pre PVS a FMP

- Flexibilny montazny podnik
a priemyselny robot
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Modelové aplikacie pre PVS a FMP

- Pruzny vyrobny systém
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Dakujem za pozornost!

CMMR a PI - kyb.fel.tuke.sk




