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PREDMLUVA

Vazené kolegyné a kolegove,
drzite v ruce sbornik prezentaci z osmého ro¢niku workshopu studentt nastupujicich
do prvniho roéniku studia na Fakulté elektrotechnické CVUT v Praze, studijniho
programu Lékarska elektronika a bioinformatika, pofadaného spole¢né pro
nastupujici bakalarskeé i magisterské studenty. Prispévky, které jsou v tomto sborniku
prezentovany, predstavuji vysledky bakalarskych praci studentl. Jejich prezentace
pfed kolegy studentim magisterského i bakalafského studia umozhuji seznamit se
navzajem hned zkraje studia s praci svych novych kolegyn a kolegli, studentim
bakalarského studia pak prfedevSim ziskat prvotni pfedstavu o tom, jak by mél po
tfech letech studia vypadat vysledek jejich prace. Ziskané poznatky a zkuSenosti
studenti mohou sdilet a tviréim zplsobem je vyuzit v dalSim studiu. Minulé ro¢niky
konference jasné ukazaly, Ze takovyto zplsob spole¢ného sdileni informaci hned
zkraje studia je pro jeho pokraCovani velkym pfinosem. Studentidm napomaha
v rychlejSi orientaci ve studovaném oboru, ktery svoji Sifi, rychlym rozvojem

Jan Havlik

Zdenék Horcik
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POPIS EPILEPTICKE SITE POMOCI
DISTRIBUCE INTERIKTALNICH VYBOJU

Julie Barnova

FEL CVUT v Praze, Technicka 2, Praha 6

Abstrakt

Iritaéni zoéna je soucasti konceptu epileptické sité. Skldda se z podsiti, klastrti, které jsou
schopny generovat nezavislé populace interiktalnich vyboji (IED). Cilem prace bylo vytvofit
a optimalizovat algoritmus, ktery dokaZze v intrakranidlnim EEG (iEEG) identifikovat nezdvislé
zdroje IED, a dale prokazat vztah mezi jejich chirurgickym odstranénim a bezzachvatovym
pooperacnim vysledkem. Byly analyzovany mnohahodinové zdznamy iEEG 36 pacientl trpicich
epilepsii na podklad¢é fokalni kortikalni dysplazie s riznym poopera¢nim vysledkem. K identifikaci
populaci IED byl vyuzit diive publikovany algoritmus, ktery byl nové vylepSen o slu¢ovani klastrt
se stejnym zdrojem IED v 3D prostoru. Z poméru resekovanych klastrii byl stanoven resek¢éni
index, ktery byl statisticky testovan jako prediktor pooperacniho vysledku. Optimalizaci a kiizovou
validaci byla stanovena epileptogenicita jednotlivych klastrii, jez statisticky ovliviiuji pooperaéni
vzdalenosti mensi nez 12.8 mm. To vedlo k redukci primérného poctu klastri pacienta o 63 %.
Resek¢éni index IED Kklastrii pacienti pooperatné bez zachvatii byl signifikantné vysSi nez
u pacientll se zachvaty (p < 0.0496). Pozitivni efekt 1éCby byl prokazan, pokud byly klastry
generujici vice nez 24 % IED zahrnuty do resekce (p < 0.0083), v pruméru 1.4 klastru na pacienta.
Byla prokazana sub-regionalni organizace iritaéni zony, jejiz podsité¢ byly konsolidovany pomoci
vylepSeného klastrovaciho algoritmu vyuzivajiciho prostorové informace o distribuci IED. Navic
byl definovan prah epileptogenicity jednotlivych klastri, jez prikazné ovliviiuji pooperaéni
vysledek. Vyvinuty postup lze vyuZit pro prospektivni hodnoceni pacientl a planovani
epileptochirurgického vykonu.

Kliéova slova

iritacni zona; iIEEG, shlukovani; epileptogenicita; fokalni kortikalni dysplazie



T4 earuLta
Y ELEKTROTECHNICKA
EVUT ¥ PRAZE

Popis epileptické sité pomoci
distribuce interiktalnich vyboju

Bakalaiskaprace Julie Barnova
Vedouci Ing. Radek Janca Ph.D.
Oponent MUDr. Bc. Matyas Ebel

EPILEPSIE

® farmakoterapie

® farmakorezistence

e epileptochirurgie

5 rakuLTA . JULIE BARNOVA
X ELEKTROTECHNICKA BAKALARSKA PRACE
SYUT V PRAZE POPIS EPILEPTICKE SITE POMOCT DISTRIBUCE INTERIKTALNICH vBOIT




. "
"
S
.
"
5. klastr
FAKULTA JULIE BARNOVA
ELERTROTECHNICKA BAKALARSKA PRACE
CWUT V PRAZE

IRITACNI ZONA

SUBREGIONALNi ORGANIZACE

RESEKCE

POPIS EPILEPTICKE SITE POMOC] DISTRIBUCE INTERIKTALNICH viBOID

zdroj

maly

pocet vybojl

KLASTROVACI a SHLUKOVACI

ALGORITMUS

FAKULTA JULIE BARNOVA
ELERTROTECHNICKA BAKALARSKA PRACE

CWUT V PRAZE POPIS EPILEPTICKE SITE POMOC] DISTRIBUCE INTERIKTALNICH viBOID




SHLUKOVACI ALGORITMUS

klastr 1
klastr 1+2
123 klastr 1+2+3
klastr 2 120 120
klastr 3 - klastr 3 -
Klastr 4 klastr 4 klastr 4+5
120 120
Klastr 5 klastr 5
B priorifnl’ kéd
tézisté
1. iterace 2. iterace

FAKULTA
ELEKTROTECHNICKA
CVUT V PRAZE

JULIE BARNOVA
BAKALARSKA PRACE B L .
POPIS EPILEPTICKE SITE POMOC DISTRIBUCE INTERIKTALNICH vVBOJT

e

RESEKCNI INDEX

Rl =77 %

dobry pooperacnivysledek

bez zachvati

FAKULTA .
ELEXTROTECHNICKA
SYUT V PRAZE

IULIE BARNOVA

e

POPIS EPILEPTICK

BAKALARSICA PRAC

Rl =30 %

Spatny pooperacnivysledek

pretrvavajicizachvaty

E
E SITE POMOCT DISTRIBUCE INTERIKTALNICH v¥BOJ0




SHLUKOVACI ALGORITMUS
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OTAZKA 4

Hodnotila jste resekcniindexy pro rtizné druhy patologii
(zejménamezi FCD |1 a FCD IIb)? V pfipadé, Ze ano, vyvozujete

z tohotorozdilu néjaké zavéry?

Resekéni bez shlukovani 100%
index shlukovani R=12.8mm shlukovani
TH=7% TH=24%
FCD I 44.7 +16.5 (45.9) 46.9 + 15.1 (49.9) 57.5 + 14.8 (60.7)
FCD llb 41.8 +18.2(43.0) 45.7 + 20.7 (46.5) 50.1 +21.2 (49.4)
p-hodnota 0.48 0.75 0.58
Cohenovo d 0.17 0.07 0.41

e

FAKULTA
ELEKTROTECHMICKA
LVUT ¥ PRAZE

JULIE BARNOVA

BAKALARSHA PRACE

POPIS EPILEPTICKE SITE POMOCT DISTRIBUCE INTERIKTALNICH viBOJT




VYUZITI PLATFORMY MBOT PRO NAVRH
ROBOTICKEHO PODVOZKU

Lukas Danék

FEL CVUT v Praze, Technicka 2, Praha 6

Abstrakt

Cilem této prace bylo navrhnout a realizovat upravy jednoduché robotické stavebnice mBot,
které umozni presny a rychly pohyb na soufadnice na hladkém zpevnéném povrchu. Bylo nutné
vybrat vhodnou metodu ur¢ovani pozice robotu a vhodny zplisob komunikace mezi senzory a fidici
deskou mBotu. Dulezitymi pozadavky na vysledné feseni byly jak dobra dostupnost a nizka cena
pouzitych senzortl, tak i nizk4 vypocetni naro¢nost uréeni polohy. Kli¢ové bylo, aby vznikl modul,
ktery bude mozné snadno pfipojit k robotu mBot pomoci standardnich soucasti a pouzivat ho pro
vyukové a prezentacni Gcely na fakulté.

Z uvazovanych metod uréovani polohy byla vybrdna odometrie s vyuzitim optickych
senzorl z pocitacovych mysi. Modul je realizovan na samostatné desce ploSnych spojii a pro
montaz jsou vyuzity otvory se zavity, které jsou pritomné na Sasi robotu mBot. Pro vypocty spojené
s ur¢ovanim polohy a regulaci pohybu je pouZit mikrokontrolér fady STM32. Pfipojeni k fidici
desce mCore je realizovano pomoci standardniho rozhrani a dodavanych kabeld s konektory. Toto
feSeni nevyzaduje Zadné Upravy stavebnice. Komunikace mikrokontroléru s tidici deskou mCore je
velmi jednoduchd, probiha na I2C sbérnici, jejiz obsluha je soucasti knihoven Arduino.

Pro regulaci pohybu byl pouZit jednoduchy PSD regulator. Regula¢ni odchylkou je rozdil
sméru pohybu robotu a sméru k cilovému bodu. Akénimi zasahy jsou vypocitané hodnoty vykonu
na jednotlivych motorech, které pak muze fidici deska mBotu pomoci definovanych ptikazl Cist
a pfimo je aplikovat na motory. Vytvoreny software také umoZznuje Cist pouze soufadnice robotu
a pouZit jiny regulator nebo zadavat hodnoty regula¢nich konstant, pfip. poc¢atecni polohu robotu
a dal$i parametry.

Pro otestovani piesnosti a spolehlivosti vysledného modulu bylo provedeno nékolik méteni.
V prvni fazi bylo testovano urceni polohy robotu bez aktivniho fizeni pohybu. V druhé fazi byla
meéfena presnost pohybu na zadané soufadnice, a to jak ptfi pohybu v pfimce, tak i pfi pohybu
s oto¢enim robotu o 180°, pii kterém se vice projevil pouzity regulator. Bylo ovéteno, Ze regulator
vyuzivda maximalni dostupny vykon motorti a Ze vysledny pohyb je plynuly. Relativni chyby
vztazené vuci ujeté vzdalenosti byly v fadu malych jednotek procent béhem obou fazi méfeni, coz
je pro planované pouziti modulu naprosto dostacujici.

Kliéova slova

pohyb, soufadnice, robot, odometrie, opticky senzor, Arduino, mBot
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Vyuziti platformy mBot
pro navrh robotického podvozku

Bakalarska prace

Praha 2020 Lukas Danek
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Cil prace
Navrhnout a realizovat Upravy platformy mBot umoznujici
rychly a presny pohyb na souradnice.

Respektovat jednoduchost a dostupnost platformy.

Obr. 1: Platforma mBot Obr. 2: Ridici deska mCore




Vybér vhodné metody urceni polohy

ODOMETRIE
enkodéry

optické senzory

Obr. 3: PocitaCova mys

TRIANGULACE SKENOVANI
aktivni majaky kamery
pasivni majaky LIDAR

Obr. 4: LIDAR senzor

Vypocet souradnic polohy

PouZiti pouze jednoho optického senzoru.

Prepocet na polarni souradnice.

Sumace dosavadnich zmén polohy.

—Ax'
Ar =

res,

_Ay’
Ap, = —2—
br resy - R

Ax, = Ar - cos,

Ay, = Ar - sing,

-+ z

y l—>y, 0

Obr. 5: Soufadnicovy systém




Jednoduchy PSD regulator

Regulace na smér pohybu.
Urceni odchylky

a = atan2(y, — Yy, X — Xy)
e=a—q@,

Urceni rozdilu vykont
i
AP; = Kp ce;+ sz ‘e Iel-l + K -Zej +Kd(el- - ei_l)
=1
Omezeni vykonu P, podle vzdalenosti k cilovému bodu.

Zpomaleni jednoho z motortio AP;.

Tolerance vzdalenosti k cilovému bodu.

Realizace modulu

status
NOT
READY

Ovétovaci vzorek - komunikace pres SPI.
Procesor - STM32F070F6P6.
Program - C, Keil pVision 5, HAL knihovny.

Inicializace senzoru polohy
Inicializace datovych struktur

status
STOPPED

control
MOVE START

Komunikaéni protokol na I2C sbérnici. _—

MOVE STOP

control
MOVE STOP

ipad 20000 "’ s

status
ON THE
MOVE

status
POINT
REACHED

0000
A L= I
E%Efa o RIRE o oy S8 mm d<t?

-
G2ty KRS
A h

=

Obr. 7: Stavovy diagram

Obr. 6: Osazovaci schéma DPS




Méreni presnosti - experimenty

Urceni ujeté vzdalenosti - pohyb v pfimce po pevnou dobu.

Urceni zmény uhlu ¢, — otdCeni na misté po pevnou dobu.

Dosazenti cilového bodu:
1) cilovy bod ve shodném sméru s vychozim natocenim robotu,
2) cilovy bod v opa¢ném sméru vici vychozimu natoceni robotu,

3) pohyb na body umisténé ve vrcholech ¢tverce o strané 1 m.

Méreni presnosti - vysledky

Relativni chyba urceni ujeté vzdalenosti - malé jednotky %.

Relativni chyba urceni thlu - desetiny %.

Pohyb v primce - absolutni chyba jednotky mm.
Pohyb s oto¢enim - absolutni chyba jednotky mm.

Pohyb ve Ctverci - absolutni chyba malé desitky mm.




Testovaci pohyb

Vychozi bod (0, 0) [mm]
Cilovy bod (-500, 0) [mm)]

Pozice robotu v ¢ase Vypotitané vykony a odchylka sméru jizdy

y [mm] S}
i
i
o
;
sn
, 05 Jimm WP oom e om 1 oaum s s 2 s asegp

==+ vykon levého motoru [0-255] = ==vjkon pravého motoru [0-255]

Obr. 8: Graf pozice robotu

Obr. 9: Graf vykont a odchylky

——odchylka [']
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VysledKky prace
Realizace snadno pripojitelného modulu s optickym senzorem,
ktery umoZiuje robotu mBot pohyb na soutadnice.
DosaZena dostatecna presnost i rychlost.

Zachovana jednoduchost a nizka cena.

Obr. 10 a 11: Fotografie vysledného modulu




NAVRH A REALIZACE ZAl?I’ZENi PRO SNiMANi
SUPRASYSTOLICKYCH OSCILACI

Filip Slapal

FEL CVUT v Praze, Technicka 2, Praha 6

Abstrakt

Bakalatska prace se zabyva navrhem a realizaci zafizeni pro snimani suprasystolickych
pulsaci za Gcelem ziskani rychlosti $ifeni pulzni viny. Ta je povazovana za vyznamny neinvazivné
meétitelny parametr odrézejici stav kardiovaskuldrniho systému a usnadiiujici prevenci
kardiovaskularnich onemocnéni. V Kklinické praxi se pro vyhodnoceni stavu cév pouzivaji
experimentalné ziskané referencni hodnoty specifické pro vek a pohlavi, se kterymi lze namétenou
hodnotu porovnat. Prace navazuje na diplomovou praci Ing. Jany Ortové obhajenou v roce 2019,
v rdmci které bylo realizovano obdobné zatizeni. To je dale rozsifeno o novou funkcionalitu a jsou
odstranény nékteré¢ jeho dil¢i nedostatky. Zakladnim principem Cinnosti zafizeni je natlakovani
pazni manzety na suprasystolicky tlak a nasledné snimani superponovanych tlakovych oscilaci.
Zatizeni vyuziva dvé vétve, které jsou po nafouknuti oddéleny ventilem.

V jedné vétvi je v rezervoaru udrzovan stabilni suprasystolicky tlak z pocatku méteni. Do
druhé vétve se pres manzetu prenaseji tlakové viny z cévniho systému. Zatizeni je vybaveno
diferencidlnim senzorem, ktery umoznuje pfesné snimani oscilaci. Signaly jsou zaznamenavany
mikroprocesorem Arduino Nano s integrovanymi AD pfevodniky. V ramci této prace doslo
k vylepSeni systému napdajeni piivodniho zatizeni. Misto pivodniho DC zdroje a 9V baterie je nyni
zafizeni napajeno pouze z jednoho DC zdroje. Je také méné néachylné k piehfivani ztratovym
vykonem napdjecich obvodu diky pfidanym spinanym zdrojiim a aktivnimu chlazeni. Zatizeni
dostalo kryt na miru vytvotreny metodou 3D tisku. Pivodni stavovy automat byl zcela pfepracovan
a byly do nej pfidany dalsi funkce jako kontrola té€snosti okruhu nebo reguldtor rychlosti nafukovani
manzety. Déle je k dispozici ovladaci aplikace v jazyce Processing, kterou je mozno spustit z PC
nebo z Raspberry Pi. V prosttedi MATLAB byl naprogramovan skript, ktery z dat umoZnuje
vypocitat rychlost Sifeni pulzni viny a srde¢ni tep.

Kliéova slova

stav kardiovaskuldrniho systému, suprasystolické pulzace, rychlost $ifeni pulzni viny, 3D tisk
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Navrh a realizace zafizeni pro snimani

suprasystolickych oscilaci

Bakala¥ska prace

Filip Slapal
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Uvod
°

Zadani prace

@ Seznameni se s problematikou oscilometrickych pulzaci.

® Navrh zafizeni pro snimani oscilometrickych pulzaci
vychézejici z pfedchézejici diplomové priace. Optimalizace HW
a SW &asti.

© Konstrukce zafizeni a ovéFeni pouZitelnosti v realnych
podminkach.



Oscilometrické pulzace
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Zafizeni
oeo

Zatizeni
Vylepseni

® Modulérni pFistup

¢ Jeden napdjeci zdroj

® P¥idani spinanych zdroji (SZ) p¥ed linedrni reguldtory (LR)
¢ Aktivni chlazeni

® Stavovy automat s pfidanymi funkcemi

¢ Krabitka na miru, rezervoar, tchyty moduld

® Ovlddaci aplikace v jazyce Processing

¢ Vyhodnocovaci skript v prostfedi MATLAB

Za¥izen{
[ele] )

Zatizeni

Elektrické schéma

Modul tlakovych

Modul
mikroprocesoru

Tranzistorovy
spina& pumpy

indikacnich

! LED a tlacitek
1

===
: Tndikagni LED
| I
1 i
Regulaéni ventil 1
1

Dvoustavové

uzaviraci ventily




Vysledky
[ ele}

Porovnani zafizeni
Signaly

Vysledky
(o] le}

Porovnani zafizeni
Fotografie

Ovladaci panel zafizeni - tlaitka a LED diody

[Tlakovy rezervodr

i man7et U
P napajen

Tivo

L]

UsB kone]i;r. \
vého

i
i
Zaslepen

falternat

| Rychlospojka na pripojent tlakového rezervoir



Porovnani zafizeni
FW, HW

Vysledky
[e]e] }

Oblast | Puavodni zafizeni | Upravené zafizeni
Firmware redundantni &innosti | vylep3en, nové funkce
Potet zdrojt DC zdroj, 9V baterie DC zdroj
SniZeni nap&ti LR SZ a LR
Chlazeni pasivni aktivni — vétrak
Mobilita vétsi krabi¢ka krabi¢ka na miru
Zasuméni signalu velmi malé vetsi

Budouci vyvoj
VylepSeni

Budouci vyvoj
[ ]

¢ | epsi filtrace napajeciho signalu senzort

® Samostatné zpracovani dat

® Informa&ni displej, hlasovd napovéda



Pod&kovani
[ le]

Dékuji Vdm za pozornost!

Filip Slapal

slapafil@fel.cvut.cz

Pod&kovani: D&kuji vedoucimu prace Ing. Janu Havlikovi, Ph.D. za nesmirnou vstficnost po celou dobu vytvafeni

prace. D&kuji také rodin& za podporu pFi studiu.

Pod&kovani
o] ]

Vysledky prace

® navrh a konstrukce upraveného zafizeni
® automatické uréeni parametr( kardiovaskularniho systému

¢ srovnani plvodniho a upraveného zafizeni:

Oblast | Puavodni zafizeni | Upravené zafizeni
Firmware redundantni &innosti | vylepsen, nové funkce
Potet zdrojt DC zdroj, 9V baterie DC zdroj
SniZeni nap&ti LR SZ a LR
Chlazeni pasivni aktivni — vétrak
Mobilita vétsi krabi¢ka krabi¢ka na miru
Zasuméni signalu velmi malé vetsi




Otézky z posudkii
[ ]

Jaky je povoleny rozsah napajeciho napéti, kterym lze zaf¥izeni
bezpetné napajet?

Spinané zdroje jsou navrzeny aZ pro maximalni vstupni nap&ti
n&kolik desitek voltd (LM2576 — 40 V). Minimalni vstupni napéti je
vzhledem k dropout napéti u spinaného zdroje 10 V. P¥i volb&
vyssiho vstupniho napéti by byly v&tsi tepelné ztraty, ale jednotlivé
napdjeci vétve by mély byt zasobeny spravnym napétim.

Otézky z posudkii
o

Otdzka Il

Jaka je frekvence PWM vystupu, ktera je pouZita pro regulaci
vykonu pumpy? Je pro dany charakter zat&Ze jeji volba dileZita?

Komentar

Nastavena vychozi frekvence Arduino PWM (D5 — 980 Hz). Je
tfeba, aby PWM méla frekvenci v&tsi nez jednotky Hz, aby
nedochazelo k pferusovanému vypindni a zapinani pumpy.

Vykon pumpy je pfi fizeném nafukovani regulovan v zavislosti na
poZadovaném tlaku a poslednich naméfenych hodnotach. PWM
modulaci je pfimo Fizen spinaci tranzistor — nastavovan bazovy
proud. P¥i rychlém nafukovani vyuZit digitdlni vystup. Pribéh tlaku
v manzeté pt¥i stalém vykonu pumpy zhruba exponencialni.




Otézky z posudkii
[ ]

Otazka Il

MizZe poutzity filtr typu dolni propust (realizovand RC &lenem nebo
matematicky p¥i postprocessingu) negativn& ovlivnit tvar signdlu
pulzni viny?

Komenta¥

Dochazi ke zkresleni tvaru pulzni viny. Byl by t¥eba filtr s linearni
fazi. K vyhodnoceni rychlosti v8ak neni redlny tvar tolik podstatny.
Dualezité je pfesné detekovat $picky pfimé a odraZzené viny. Ty se
dolnopropustni filtraci nezméni.




AKUSTICKE CHARAKTERISTIKY HLASU V ZAVILOSTI
NA VEKU

Jana Zazvorkova

FEL CVUT v Praze, Technicka 2, Praha 6

Abstrakt

Tato bakalarska prace se zabyva analyzou akustickych charakteristik hlasu v zéavislosti na
véku u zdravych Ceskych rodilych mluv¢ich. Vlivem starnuti dochazi k rozsdhlym fyziologickym
zménam organismu a zménam v akustickych charakteristikach hlasu. V préaci jsou zkoumany
zavislosti jednotlivych parametr na objektivnim a subjektivnim véku mluvc¢ich. Soucasti prace je
zhodnoceni jednotlivych analyz parametri a porovnani, které charakteristiky jsou pouzitelné pro
ucely pln€ automatické analyzy nahravek a které vyzaduji kroky manuélniho zpracovéni. Jednotlivé
parametry vhodné pro zkoumani v zévislosti na véku se 1i$i u muzi a zen. V piipadé muzl se jedna
napi. o tempo fe€i, CSI vypocitané z pultont a spektralni sklon. U Zen patii mezi vyznamné
parametry zakladni frekvence fO tempo fe¢i a CSI vypocitané z intenzity.

Klicova slova”™

hlas, akustické charakteristiky hlasu, zakladni frekvence, tempo reci, formanty, CSI, subjektivni vek,
objektivni vek



Akusticke charakteristiky
hlasu v zavislosti na véeku

Jana Zazvorkova
Vedouci prace: Ing. Tomas Boril, Ph.D.

Fakulta elektrotechnicka
katedra ridici techniky

10. 6. 2020

Zadani prace

Pokyny pro vypracovani prace:

« seznamit se s problematikou akustickych charakteristik
hlasu

« zpracovat drive porizené nahravky reci zdravych osob

- vybrat a zmérit vhodné akustické charakteristiky
v zavislosti na véku

« vyhodnotit zda jsou jednotlivé parametry pouzitelné pro
Ucely plné automatické analyzy nahravek

2/10



3\ CESKE VYSOKE

/q%:?;? Sl Data a jejich predzpracovani

UCENI TECHNICKE
V PRAZE

poskytnuta data obsahovala:

* nahravky pofizené v ramci grantu Vekove zavisle zmeny akustickych
charakteristik reci dospélych mluvcich, GACR 16-19975S

+ 240 mluvcich ve véku 18 — 90 let
« 135 zen
« 105 muzl

. eny Uryvek od Karla Capka

« nahravky rozdéleny na 12 usek{ oznacenymi A-L

-« predzpracovano pomoci programu Praat!

« jednotlivé odhady subjektivniho véku mluvcich od respondent(

nutna zména v datech:
« manualni kontrola dat — vyrazeni prerek{ apod.
« vyhotoveni prmérného subjektivniho véku mluvcich

1https://praat.org

3/10

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

5 é S0 Vybrané parametry pro analyzu

JYR

« zakladni frekvence

- tempo redi

« kumulativni index strmosti (CSI)
« pr@mérné trvani samohlasky

« spektralni sklon

« dynamika intonace

« dynamika intenzity

« frekvence formantl F1 a F2

4/10



CvuTt

Implementace a zpracovani vysledkt

el Zavislost spektralnino sklonu na objektivnim véku

CESKE VYSOKE

-15-

« Matlab pomoci toolboxu

mPraat?
* Praat | g
. . ’ s %‘ ﬁx“-—; " ’
« statisticke vyhodnoceni a c 2 R, -
grafické zpracovani 7 o, SN =
vysledkl analyz v R g - =5
pomoci knihovny ggplot2? & -, e
-25- i
20 40 60 80
Objektivni vék
2https://fu.ff.cuni.cz/praat/ 5/10
CVuT Vysledky

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

« vyhodnoceni linearni zavislosti dle hodnoty Pearsonova
korelacniho koeficientu re <-1,1>

« rozdilné parametry pro muze a Zeny
« lepsi vysledky pro subjektivni vek
« model za pomoci mnohonasobné linearni regrese

OV muzi SV muzi
interval odchylek vysledkd ¢lanku3 | <-12.154,10.543> <-7.789,8.712>
interval odchylek vysledkd prace <-7.971,9.707> <-6.130,6.215>

OV zeny SV Zzeny
interval odchylek vysledkd ¢lanku3 | <-11.811,10.681> <-8.703,8.780>
interval odchylek vysledkd prace <-10.448,10.267> <-6.025,5.923>

3Volin, J., Tykalova, T., Bofil, T. (2017). Stability of prosodic characteristics across age and gender groups. 6/10
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na zakladé hodnoty Pearsonova korelacniho koeficientu
byly zvolené vhodné parametry

zlepseni intervalll odchylek s pridanim vybranych
parametrll v modelu s mnohonasobnou regresi

vysledné hodnoty mohou slouzZit jako referencni hodnota
pro algoritmy vyhodnocu1|C| neurodegenerativni
onemocnéni — napr. Parkinsonova choroba

analyza zavislosti parametrf na subjektivnim véku nad
ramec zadani

9/10

Dékuji za pozornost




Otazky oponenta

Proces zjist'ovani subjektivniho véku

vyhotovené studentkou FF UK
percepcni test
40 respondentt (15 muz{ a 25 Zen) (19 — 58 let)

mluvéi rovnomérné rozdéleni do 4 skupin pro prfimérenou délku
poslechového testu

kazdou skupinu hodnotilo 10 respondentt
12 nahravek mluvcich rozdéleno do 4 skupin

zastoupeni skupiny segmentl v ramci skupiny mluvcich bylo
rovhomérné

zajisténo, aby mluvci nebyl zastoupen pouze 1 skupinou
segmentu

uroveri vSech segmentd na jednotnou efektivni amplitudu
po 20 testovacich polozkach respondent vyzvan k pauze
testovaci polozky oddéleny desenzitizacnim zvukem
respondentdim bylo doporuc¢eno nezaokrouhlovani odhadu

Jednotky CSI

 kumulativni index strmosti (CSI) je definovan:

CSI =

2 x(m) = x(n = 1)

syll

« kde Ns sje pocet slabik v segmentu Nije pocCet diskrétnich

bod{l v analyzovanem segmentu a x(77) je hodnota n-tého
bodu

 pro vypocet z intenzity x(n) [dB] a vysledné CSI [dB]
« pro vypocet ze zakladni frekvence x(n)[Hz] nebo [ST] a

vysledné CSI [Hz] nebo [ST]

 prevzaty parametr, autori uvadi takto jednotky misto

[dB/syll] apod.

« v praci je parametr pouzit v souladu s konvenci originalni

studie3

3Volin, J., Tykalova, T., Bofil, T. (2017). Stability of prosodic characteristics across age and gender groups



81 Vztah mezi dynamikou intonace
comtmont a CSI

V PRAZE

« dynamika intonace — Geft slope without octave jumps (Praat)

« oSetfeni oktavovych skokd — vzdy maximalné o 6 paltont
pomoci odcitani / pricitani oktav

- oproti CSI neni normovana poctem slabik (tzn. da se urcit pouze
z .wav souboru), normovano dobou trvani — zavislé na tempu

A4 Va N = o T
reCI Zavislost CSI vypogitaného z pultona Zavislost dynamiky infonace na objektivnim véku
na objektivnim véku

e
o

SEX

Prumémy absolutni sklon intonace [ST/s]

2 do 20 40

T 8 €0
Objektivni vék Objektivni vék

CvuTt

Vztah mezi dynamikou intenzity

« dynamika intenzity — Get mean absolute slope (Praat)
« oproti CSI neni normovana poctem slabik (tzn. da se urcit pouze z .wav
souboru), normovano dobou trvani — zavislé na tempu reci

Zavislost CSI vypotitaného z intenzi ) . e
na obﬁaﬁ(tivnim veku ty Zavislost dynamiky intenzity na objektivnim véku
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40-
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140- = : T SEX
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w
m
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.n
Prumérny absolutni sklon intenzity [dB/s]

20- i . VR
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20 40 60 !
Objektivni vék 20
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Objektivni vék
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