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e Propagacia studia robotiky a kybernetiky na
FEI STU s cielom motivovat Studentov k volbe
mozno na prvy pohlad naro¢nejSich studijnych
odborov

o Ziskat kvalitnych studentov do prvého ro¢nika

Motivacla | e

e Moznost absolvovat workshop na vysokej
Skole vratane exkurzie a zaujimavych
popularizacnych prednasok

e Sutaz aj vinom odvetvi ako matematika, fyzika
alebo informatika




Program

mm VVorkshop (1.den):

e Studentov obozndmime s prostredim
Matlab a Simulink

e Studenti sa naudia zakladné principy
dynamickych systémov a diferencialnych
rovnic

mm Olympiada (2. den):

e Zadanie olympiady
e Kym komisia vyhodnoti vysledky
olympiady, tak Studenti maju exkurziu a

popolarizacné prednasky




Dynamicky system

* Systém, ktorého okamzity stav zavisi nielen od * Nadrz
jeho parametrov a vonkajSich podnetov, ale aj od 0,
jeho predchadzajucich stavov Y

 Auto
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* Poloha a rychlost zavisia od predosSlej polohy a * Vyskahladiny zavisi od predoslej vySky hladiny
rychlosti



I Derivacia a g , ,
. ., ) * Auto pohybujuce sa po ceste — poloha, rychlost,
diferencialna rovnica zrychlenie
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Derivacia a
diferencialna rovnica

 Nadrz
e Zakon zachovania hmoty

* Matematicky model systému

c1 V2 . ., .
* h= EQi —2 S VR - diferencialna rovnica
e Vstup u-to, ¢im systém riadime

e \lystupy-to, Coriadime
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Modelovamea , . Nidrs
simulovanie systémov
v Simulinku
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Hladina

| 1/S

Vstup

Schéma nadrze v prostredi Simulink



I M Od & lova nie a Simulg’cia nédrz"e s rbznymi pociatocnymi
simulovanie systémov podmienkami
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Navrh riadenia

 Nadrz
* Ako najjednoduchsSia moznost sa javi
u = Kpe ->teda P -regulator




SIS )%+ ( 5 h
P - regulator ?7?7?
Pl - regulator . >Q0

Navrh parametrov Pl —regulatora z
prechodovej charakteristiky
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* najdite matematicky model auta
pohybujuceho sa na ceste
* vyslednu diferencialnu rovnicu
naprogramujte v prostredi Matlab/Simulink
° !Il#ll$%&l()(+ :
* Obdobné ako v roku 2025 len s vozikom, L —
pruzinou a piestom b/ [ T V
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e navrhnite akykolvek funkény regulator

www.kybernetika2026.sk



http://www.kybernetika2026.sk/

Statistiky
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Odmena pre studentov
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Al (Genetické algoritmy, UNS, Neuroevolucia), PLC, Mobilna robotika, Kybernetika
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Seminar Genetickych
algoritmov

[&] Genetic Algorithm - Rocket Path Optimization

Genetic Algorithm - Rocket Navigation
Generation: 14 | Frame: 364/400

Success Rate: 0/100 ( 0.0%)

Best Fitness: 3,328

Average Fitness: -8,136

View: All Rockets (SPACE)

R = Restart | Q = Quit

O Color GA: 100x100 Target from BMP

: el O
Target Image (100x100) Evolved Image (Gen 9)
Best Fitness: 1,850,024,255 (94.8366%) Tol: 15 | Str: 20

Last merj Gen 9 (Max: 1.950.750.000)
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e Automaticky Sofér s dvoma
vystupnymi neurénmi

* Ako vstup sluzia ,laserom®

merané vzdialenosti od kraja
vozovky

 Kombinacia NN a GA
* Pevnatopoldgia NN

* Dolezita je spravna volba
fitness funkcie
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Dakujem za
pozornost
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