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Adresa: VSB - Technické univerzita Ostrava, Fakulta strojni
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1. Profil pracovisté

Katedra robototechniky je jiz od svého vzniku (1989) zaméfena komplexné na
problematiku robotiky, a to jak na vSech urovnich vyuky, tak i ve véd¢ a vyzkumu a v odborné
¢innosti pro praxi. V souladu s aktualnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni
robotiky a robototechniky a aplikace robotti mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve
vyuce 1 v publikaéni Cinnosti. Ve vyzkumu jsou zaloZzeny vtomto smyslu granty, i1
nespecifikovany vyzkum a témata disertacnich i diplomovych praci. Ve vyuce katedra zajistuje
dva obory - Robotiku, vramci bakaldiského strukturovaného programu a Vyrobni systémy
s prumyslovymi roboty (nyni nové¢ také zménéné na Robotiku), pro inzenyrské navazujici
studium na Fakult¢ strojni. A rovnéZ nové schvédlené doktorské studium Robotika. Jsou
zajiStovana adekvatni studijni zaméfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace
primyslovych robott, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku lze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systému, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inzenyrstvi. Jde o progresivni pfistup ke
strojirenstvi, ale i jinym obortim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skute¢nost, ze nartist novych
systémi tohoto druhu v soucasnosti presahuje rocné 30 — 40%. Mezi jiz dnes aktudlni aplikace
patii napf.: primyslové, servisni a personalni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni systémy,
medicina, kosmické systémy, automobilovy primysl, automatické pracky, mycky nadobi, a fada
vyrobkl pro kancelafe i domacnost.

Okruhy feSenych problémi robototechniky Ize c¢lenit na: projekéni, provozni,
konstruk¢ni, zkouSeni a diagnostiku, méteni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacové
podpory k feSeni problému a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zdjemce z fad studentd, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systémt, urenych pro procesni a vizualiza¢ni urovné
fizeni v mechatronickych systémech. Dlraz je vénovan zejména primyslovym pocitaclim
standardu PC a jejich vlastnostem, vcetné¢ metod zajisténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcum z tad studentli magisterského studia umoziuje katedra, formou individudlniho
studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté elektrotechniky a informatiky nasi
univerzity.

Vyukova 1 vyzkumnd Cinnost katedry je dale zaméfena na matematické modelovani
mechanismu a jejich pohont z hlediska fizeni, na navrh technickych 1 programovych prostiedki
fidicich systémil polohovacich mechanismi a senzorické subsystémy, véetné zpracovani obrazu
technologické scény pro razné aplikace, nastroje a metody pro ndvrh mechatronickych systémi.
Védeckovyzkumna Cinnost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a nastroji pro navrh piislusnych systémt, jakozto ziejmy trend nejblizSich let
s Sirokymi aplikacnimi moznostmi.
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Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické 1 aplikacni ulohy, odpovidajici uvedenému
zaméteni. Vyuka probihd v Centru robototiky, na riznych typech priimyslovych robott a jejich
subsystémech, v laboratofich méfici a diagnostické techniky a v uc¢ebné CAD systémi. Pro
robotiku a mechatroniku je typické Siroké a komplexni vyuziti pocitacové podpory pro vSechny
oblasti ¢innosti. U¢ebna CAD systému je proto vybavena odpovidajicimi softwarovymi systémy.

2. Personalni sloZzeni pracovisté (stav k 31. 12. 2011)

(jmenny seznam, v pripade zkrdceného uvazku uvést za jménem)

Vedouci katedry:

Zastupce vedouciho katedry:

Tajemnik katedry:
Sekretarka:
Profesofi:
Docenti:

Odborni asistenti:

Pracovnici pro VaV:

Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Viaclav Krys, Ph.D.

Tereza Fittlova

Vladimir Mostyn, Petr Novak, Jiii Skatupa
Zden¢k Konecény

Ladislav Karnik, Jan Burkovi¢, Vaclav Krys,
Tomas Kot, Milan Mihola

prof. Ing. Jiti Skatupa, CSc., Ing. Jan Babjak

Odborné-technicti pracovnici: Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zaméfeni) profesorfi, docentll a odbornych asistentli

beze zmény

2.2. Ziskani titula prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2011

Jmenovani profesorem:

Jméno a pfijmeni:

Inauguracéni prednaska

Obor:
Datum jmenovani:

Ziskani titulu doc.:
Jméno a pfijmeni:
Habilitacni prace

Obor:
Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:

Jméno a pfijmeni:
Disertacni prace:

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Ing. Tomas Kot, Ph.D.

VyuZiti virtudini reality pFi Fizeni servisnich robot pro bezpe&nostni
inZenyrstvi

(viz http://www.youtube.com/watch?v=ivP1v -COcs )

11.2011

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn



http://www.youtube.com/watch?v=ivP1v_-C0cs

Jméno a piijmeni: Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Disertacni prace: Navrh a analyza lokomocniho subsystému servisniho robotu pro
pohyb ve &lenitém terénu

Datum obhajeni: 11.2011

Skolitel: prof. Ing. Jiii Skafupa, CSc.

2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikili pracoviste
( kurzy, skoleni, apod.)

o Skoleni simulaéniho systému ADAMS, MSC.Software, s. r. o., VSB — Mostyn,

Konec¢ny, Karnik, Krys, Mihola, Kot, Tomek

o Skoleni systétmu Pro/ENGINEER WF5, AV ENGINEERING, a.s., VSB — Mostyn,
Konec¢ny, Karnik, Krys, Mihola, Studénka, Lipina, Gregus, Tomas, Tomek
Rétorika a komunikace, HM PARTNERS, s. r. 0., VSB - Novak, Krys
Rozvoj tymovych kompetenci, HM PARTNERS, s. r. 0., VSB — Karnik, Krys
Tymové kompetence v mezinarodnich tymech, HM PARTNERS; s. 1. 0., VSB — Krys
Skoleni Architektura a programovani ARM7 Cortex3, STMicroelectronics, Petr
Novak, Jan Babjak, Lukas Tomek
o Skoleni Embedded C, STMicroelectronics, Petr Novék, Jan Babjak, Luka$ Tomek

3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovistém garantované studijni obory

Bakalarské studijni obory:

Nazev: Robotika
Cislo oboru: 23 01R013-T70
Garant oboru: doc. Ing. Zdenék Koneény, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi bakalatského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvki roboti,

manipulatort a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist
/dopravnikti, zasobnikti, hlavic primyslovych robott aj./, ale r—
také jako projektanti téchto zafizeni a zejména provozni ﬂﬂg:j %
technici, zabezpeCujici provoz, sefizeni, programovani, | i ;
diagnostiku, udrzbu a opravy. e
Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze .
roboty se rychle uplatiuji v fad¢ dalSich odvétvi, jako jsou
zeméd¢lstvi, zdravotnictvi, sklafsky, potravinatsky, textilni a
obuvnicky prumysl, sluzby apod. Vzhledem k tomuto trendu
je mozno hovofit o0 moznosti univerzalniho prosazovani této
techniky.
Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretick¢ého zékladu
zejména praktické zkuSenosti na robotizovanych pracovistich
v nov¢ vybudovanych laboratofich pramyslovych robott.
Ptimou soucésti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé
spektrum ¢innosti, po¢inaje vyuzitim textovych editora, pres
tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systému, az po vyuziti pocitac v
fidicich systémech roboti a automatizovanych zatizenich.
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Magisterské studijni obory:

Nazev: Robotika (diive Vyrobni systémy s primyslovymi roboty a manipulatory)
Cislo oboru: 23 01T013-00
Garant oboru: Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu robotl a manipuldtord a k jejich
nasazeni ve vyrobnich systémech. Robot je typickym systémem relativné nové védni discipliny
oznacované jako mechatronika /zabyva se strojnimi systémy automaticky fizenymi, s konstrukci,
vyznacujici se znaénymi naroky na feSeni problémi mechaniky/. Védomosti ziskané z oblasti
konstrukce pramyslovych roboti a manipulatorti, perifernich zafizeni robotizovanych pracovist,
ze zakladl stavby vyrobnich stroju a jejich
automatizace, jsou pouze jednim okruhem
pottebnych poznatkil pro navrh
technickych systémi mechatroniky. Do
dalsitho okruhu patii problematika teorie
fizeni a fidicich systémul, senzoriky,
softwarového inzenyrstvi, fidicich
systémd, elektroniky a pohonti. Treti
okruh zahrnuje znalosti potiebné pro
projektovani  vyrobnich  systémli s
priamyslovymi roboty, zabezpeceni jejich
provozu, udrzby, sefizeni a programovani.
Do tohoto okruhu také patii problematika
navrhu servisnich roboti a jejich
subsystému (pohybovy, senzoricky, fidici,
manipulacni, senzoricky, vizualiza¢ni a komunikacni).

Ve vSech téchto okruzich je pfi vyuce Siroce vyuZivano vypocetni techniky - pro konstruovani,
projektovani, programovani, fizeni aj., ¢imz absolventi ziskaji zkuSenosti pln¢ vyuzitelné 1 mimo
studovany obor.

Absolventi se tedy mohou uplatnit jako konstruktéfi, projektanti, provozni technici,
programatofi, specialisté pro rlizné oblasti aplikaci vypocetni techniky - napt. AutoCADu, ale 1
tzv. velkych CADu, pokryvajicich kromé konstrukénich Cinnosti i projekci a celou oblast
technické piipravy vyroby.

Doktorské studijni obory:

Nézev: Robotika

Cislo oboru:2301V013

Ptedseda celoSkolské oborové rady: -

Fakultni garant oboru: prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Charakteristika oboru:

Absolventi si osvoji metodiku védecké prace v oblasti aplikovaného vyzkumu a vyvoje
prumyslovych 1 servisnich roboti a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
ptistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémil. V oblasti tvorby a feseni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zdkladni metodické a védecké postupy, v oblasti konstrukce ziskaji
absolventi pomérné rozsahlé znalosti v oblasti tvorby a optimalizace mechanického subsystému
s poc¢itacovou podporou, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen daraz na nejnové¢jsi technické i
programové prosttedky fizeni, vnimani prostfedi a komunikace s ¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystémi jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohonil a jejich aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského
studia, pochopeni souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického
komplexniho ptistupu k vytvafeni robototechnickych systémi jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.



3.2. Zmény v oborech garantovanych pracovistém (pfiprava novych obora,
specializaci, ukonceni akreditace, zména garanta, apod.)

3.3. Seznam obhdjenych diplomovych praci v roce 2011
Bakalarské diplomové prace:

s t— L o W W e = VS T W LS S L‘_I:.J.._

Absolventi bakalari

student vedouci téma
RADIM Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh viceucelového efektoru
BENEK CSc. The Construction Design of Multipurpose Effector
MIROSLAV Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Konstrukce podavace kratkych trubek
BUCEK Construction Feeding Machine Short Piping
PAVEL Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh kola robotu s integrovanou pohonnou jednotkou
DOLEJS{ Design of a Robot Wheel with Integrated Driving Unit
TOMAS Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh kamerového subsystému s pouZitim
HRUSKA CSec. mikrokamery
The Construction Design of Camera Subsystem Using
Micro Cameras
TOMAS prof. Dr.Ing. Vladimir Haptické zarizeni pro ovladani manipula¢niho ramene
CHAMRAD Mostyn robotu
Haptic Device for Control of Manipulating Arm of Robot
TOMAS doc. Ing. Zdenék Navrh montazniho pracovisté v centru robototechniky
CHLOPCIK Konec¢ny, Ph.D. Assembly Workplace Design in the Centre of Robotics
KAMIL Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Konstrukce manipulatoru palet
JANECKY Construction of a Pallets Manipulator
DAVID Ing. Véclav Krys, Ph.D. | Konstruk¢ni navrh ochranného krytu pro stereovizni
JANECEK subsystém MR Hercules
Mechanical Design of a Protective Housing for the
Hercules MR Stereo Visual Subsystem
DAVID Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh laparoskopického robotického
KANOK CSec. operacniho nastroje se tifemi klouby
The Mechanical Design of Laparoscopy Robotic Surgical
Tool with Three Joints
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10. | MARTIN Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Manipulace s dvojkolim p¥i kontrole kvality
KORABECNY Manipulation with Wheel Set at Verification of Quality
11. | MICHAL Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Navrh RTP s roboty Mitsubishi
KRYSTYN Design of a Robotized Production Cell with the Mitsubishi
Robots
12. |LUKAS Ing. Véclav Krys, Ph.D. | Konstrukéni navrh motorizovaného voziku pro golfové
KUSNIR hole
Mechanical Design of a Motorized Golf Trolley
13. | MICHAL Ing. Jan Lipina Orientacni ustroji manipula¢niho subsystému
KVITA pyrotechnického robotu
Orientation Mechanism of Pyrotechnic Robot Handling
Subsystem
14. | MARTIN Ing. Petr Gregus Konstrukéni navrh nastavbového modulu servisniho
MACHACEK robotu pro manipulaci s retransla¢nimi stanicemi
The Structural Design of Extension Module of Service
Robot for Manipulation with Relay Stations
15. |JAN Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh mobilni kamerové jednotky
MARSZALEK Design of a Mobile Camera Unit
16. |JAKUB MZIK | prof. Dr.Ing. Petr Novék | Navrh mobilniho robotu pro soutéz roboti
Design of Mobile Robot for Robotics Competition
17. | MICHAL Ing. Véclav Krys, Ph.D. | Konstrukéni navrh motorizovaného nakupniho voziku
POSTULKA pro supermarkety
Mechanical Design of a Motorized Shopping Cart for
Superstores
18. | LUBOMIR Ing. Marek Studénka Konstrukéni navrh pasového podvozku servisniho robotu
PROKOP Fizeného po kabelu
Construction Design of a Tracked Service Robot Chassis
Controlled by Cable
19. | MARTIN Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Nastavba servisniho robotu pro distribuci retranslac¢nich
SOUKUP stanic
Extension of a Service Robot for Distribution of Relay
Stations
20. |JACHYM Ing. Véclav Krys, Ph.D. | Senzoricky subsystém MR a mechanismus pro naklapéni
SNAJDR laserového skeneru

Sensory Subsystem of a MR and Tilting Mechanism for a
Laser Scanner

Absolventi bllakaldﬁ




Magisterské diplomové prace:

student vedouci téma
1. |Bc. RADOMIR doc. Ing. Zdenck Navrh programovatelného manipulatoru pro montazni
BEHAL Koneény, Ph.D. vyrobni linky

Design of Programmable Manipulator for Assembly
Production Lines

2. |Bc. ZDENEK doc. Ing. Zden¢k Systém lafetace stielného zarizeni
DUFFEK Konecny, Ph.D. Carriage System of Gun Equipment
3. | Be. MICHAL Ing. Véclav Krys, Ph.D. Subsystém MR pro odbér tekutinovych vzorku
GLOGER Fluids Sampling Subsystem for MR
4. | Bc. ADAM Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh kompaktniho kloubu manipulaéni nadstavby
HONEK Design of a Compact Joint of a Manipulator Arm
5. | Be. PETR prof. Ing. Jifi Skafupa, Navrh asisten¢niho robotu pro osazovani dvefi a
KOPEC CSec. manipulaci s nimi
The Design of Robot Assistant for Door Shouldering and
Handling

6. | Bc. JIRI MAREK | Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh tepelné ochrany mobilniho robotu
Design of Thermal Protection of a Mobile Robot

7. | Bc. JAROSLAV | prof. Ing. Jifi Skatupa, Kombinovany pasovy a kolovy podvozek pro servisni
PAVELKA CSec. robot

Hybrid Track-Wheel Undercarriage for Service Robot

Absolventi — inzenyri.



-

Ing.Michal Gloger — priprava obhajoby DP — nadstavba MR — subsystém |
pro odbér kapalnych a plynnych vzorki

Cerstvy bakalar Be.Mzik se svym mobilnim robotem (elektronika osazena Ing. Lukdsem
Tomkem)



3.4. Seznam doktoranda pracovisté v roce 2011

Prezenéni studium:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahéjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahéjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahéjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Ing. Petr Gregus

Principy dynamickych analyz redundantnich kinematickych
struktur

2010

Doc. Ing. Zden¢k Konec¢ny, Ph.D.

Ing. Jan Lipina

Nové materialy a technologie pro vyrobu roboti
2010

Doc. Ing. Zden¢k Konec¢ny, Ph.D.

Ing. Marek Studénka

Konstrukce asisten¢niho robotu pro télesné postizené
2010

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Lukas Tomek
Senzorické subsystémy servisnich roboti
2010

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Michal Gloger

Senzorické subsystémy servisnich roboti
2011

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Jiti Marek

Modularni fidici systém pramyslovych robott zalozeny na
pramyslovych komunikac¢nich sbérnicich.

2011

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Petr Kopec

Inovace a vyvoj perifernich zatizeni robot a manipulétori pro
aplikace v oblasti bezpecnosti a ochrany obyvatel a zachrannych

systémil
2011
Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Ing. Radomir Bé&hal

Specifika a moznosti vyvoje konstrukci manipulatord a robotii pro

manipulaci s radioaktivnimi materialy
2011
Prof. Ing. Jifi Skaiupa, CSc.
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Kombinované studium:

Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:
Datum zahéjeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:
Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:
Datum zahajeni:
Skolitel:

Ing. Daniel Polak

Moduléarni koncepce servisnich robott
2006

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu
2006

doc. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Petr Spacek

Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)
2007

prof. Dr. Ing. Petr Novak

3.5. Seznam obhdjenych disertacnich praci na pracovisti

Prezenc¢ni studium:

Jméno a pfijmeni:

Disertaéni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a piijmeni:
Disertacni prace:

Datum obhajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:
Disertacni prace:

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Ing. Tomas Kot, Ph.D.

VyuZiti virtudini reality pFi Fizeni servisnich robotd pro bezpe&nostni
inzenyrstvi

(viz http://www.youtube.com/watch?v=ivP1v -COcs )

11.2011

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Navrh a analyza lokomocniho subsystému servisniho robotu pro
pohyb ve Clenitém terénu

11.2011

prof. Ing. Jiti Skatupa, CSc.
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3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

o Znevyhodnené skupiny uchazecii/studentii na vysokych skolach (struény text o podpote
kulturné a socialn¢ znevyhodnénych studentti a podpoie studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

e Partnerstvi a spoluprace (stru€ny text o podpote aktivit smétujicich k budovani a posileni
partnerstvi student - akademicky pracovnik, o podpote aktivit tykajici se spoluprace se
studenty)

Studenti Bc. David Hanzlik, Bc. Jan Sedénka a doktorandi Ing. Petr Gregus, a Ing. Lukas Tomek
se podileli na feSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Priizkumny mobilni robot pro slozky
175 SP2011/54.

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spolupréace pracovisté se subjekty v CR
(ndzev partnera, nazev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy na Grovni
pracovisté, obdobi platnosti, garant)

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

(ndzev zahrani¢niho partnera, nazev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy
na urovni pracoviste, obdobi platnosti, garant)

4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogii 1 studentli pracovisté
(jméno, zemé, diivod pobytu pfipadné nazev piednesené pifednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

Prof. Novak, University of Modena and Reggio Emilia, Italie. Téma pfednasky ,,Mechatronics in
Automotive - Education and Research®. Konference Autonet, hrazeno Moravskoslezsky
automobilovy kluster

4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostli nebo student

(jméno, zemé, diivod pobytu pfipadné nazev piednesené pfednasky, obdobi, kdo hradi naklady)

4.5. Utast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci

Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky preklad) zallf:i)'l:z ni Koordinator/fesitel na Pocet | objem
(Cislo, oznageni) Yol élni pracovisti prac. | NIP
(tis. K¢)

Celkem
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Programy EU pro vzdé€lavani a ptipravu na povolani

P Socrates Socrates Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti
Pocet vyslanych studenti | 4
Pocet pfijatych studentti
Pocet vyslanych ak. prac. | 1
Pocet piijatych ak. prac. 1
Dotace (v tis. K¢) 15
Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni
Pocet projekti
Pocet vyslanych studenti
Pocet prijatych studentt
Pocet vyslanych akademickych pracovniktl
Pocet prijatych akademickych pracovniki
Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranici

Program

Vladni stipendia

Piima meziuniverzitni spoluprace

v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studentii

Pocet ptijatych student

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet ptijatych akademickych pracovnikii

4.6. Zapojeni pracovisté¢ v programech Fondu rozvoje vysokych skol

Fin. Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky pieklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) okruh FeSeni FeSitel 1P NIP
(tis. KO)| (tis. K&)
4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro vetfejné vysoké skoly
Fin. Fin.
Nazev projektu ey objem | objem
(&islo, oznaceni) Program |Podprogram|Odpovédny reSitel IP NIP
(tis. Ko)| (tis. K&)
Program: 1. Program na rozvoj piistrojového
vybaveni a modernich technologii,
Nazev projektu: Moderni piistrojové
vybaveni a informacni technologie pro 1 3 prof. Novak 580 20
laboratote univerzitniho studijniho programu
Mechatronika
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5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2011 byl primyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpeCnostni a zachranaiské systémy, presto, ze se katedie nepodaftilo
ziskat ¢elovou podporu pro tyto ¢innosti. Pokracuje vyvoj a vyzkum zapocaty v ptedchozich
projektech v oblasti detek¢nich robotti s manipulacni nadstavbou pro odbér vzorka a jejich
subsystému pro nasazeni v bezpe¢nostnim inzenyrstvi, financovany ¢aste¢né projektem v ramci

Studentské grantové soutéze.

5.2. Vyzkumné zaméry

Fin. Fin.
. . . . L Rok Odpovédny o bi bi
Nazev pro;ektvu’ (Cesky i img,llcky preklad) zahajent Fesitel/Fesitel na Pocet| 0 Ijlgm 0 Njﬁ)m
(Cislo, oznacen) FeSeni pracovisti prac. N .
(tis. K¢)| (tis. K¢)
Celkem
5.3. Resené projekty (granty) na narodni trovni
Fin.
. . - . e, obje Fin.
Nazev [?rOJ’ekEu (Cesky i Posky- l;ak | Délka ) V(.)d[l)/?vve-dnly Pocet| m objem
anglicky pieklad) tovatel  |zahdjeni| G . resitel/fesitel na prac. | IP NIP
(&islo, oznaceni) grantu reseni pracovisti tis.|  (tis. KO)
K¢)
Vstup nastfihové linky Ing. Miroslav Sabart, Celkem
Input of Notching Line ZDAS a.s./ prof. Dr. projekt
MPO Ing. Vladimir Modtyn 12498 tis.
TIP 2011 | 1,5 roku |(za spolupiijemce 5 100
IVSB-TUO) IVSB-TUO
v 2011 1485
itis.
Vyzkum a vyvoj kolového Ing. Zden¢k Ecler, Celkem
vedeni odpruzeného voziku SE-MI technology projekt 1780
Research and development of’ a.s. itis.
spring-loaded guiding wheel MPO
TIP 20101 2,5 roku prof. Dr. Ing. 2 |00 IVSB-TUO
\Vladimir Modtyn (za iv2010 1000
spolupiijemce VSB- tis. K¢
TUO)
Celkem 2011 2485 tis.
5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni urovni
projekty (granty
, . v . . ., Fin. Fin.
Nazev prmektu (Cesky i anglicky Fosky EOk .| Délka | 9 td {)/?vve.(:nly Polet| objem | objem
preklad) tovatel zz} vajefn Feseni | TeSite resnwe. na prac. P NIP
(&islo, oznadeni) grantu | resenl pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
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Nazev projektu (Cesky i anglicky Posky- Rok | poya | Odpovédny |, o ob;:m ob;:m
5 prekladv) , tovatel Zil:lel;lej:i;ll FeSeni resnti/:s‘srlit;t:: na prac.| 1P NIP
(Cislo, oznaceni) grantu p (tis. K&)| (tis. K&
Celkem
5.5. Nové podané projekty (granty)
) . y . I ) Fin. Fin.
Nizev projektu (Cesky i anglicky Poskyto Rok |hayal  Odpovédny ?tav objem | objem
preklad) vatel |zahdjeni FeSeni Fesitel navrhu P NIP
(Cislo, oznacent) grantu | Feseni (Prijetd) | i, K& |(tis. K&)
Celkem 0
5.6. Projekty v ramci specifického vyzkumu
) . " . c Fin. Fin.
Nizev projektu i{clesky i anglicky Poskyto lhlok |Délka|  Odpovédny pocet | objem | objem
_ pre adv) , vatel za;e ;glel;u feteni Fesitel prac. P NIP
(Cislo, oznacenti) grantu (tis. K©) |(tis. K&)
SP2011/54- Prizkumny mobilni robot Ing. Vaclav 3 yam./
pro slozky 1ZS MSMT | 2011 1 | Krys, Ph.D. 5 stu d 0 334
Monitoring mobile robot for units of IZS '
Celkem 334

5.7. Zapojeni do projekti EU

(v€etné spoluprace na piipravé projektd podavanych jinymi institucemi)

Nézev specifického programu

Nézev projektu (pf. akronym)

Typ aktivity

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba (garant za
VSB-TUO)

Koordinator projektu
(v€etné pracoviste)

Partnefi Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav névrhu:

podan, zatim nevyhodnocen
neni urcen pro financovani
je urcen pro financovani

projekt se realizuje
projekt byl ukoncen

0000 D D

na zaloznim seznamu pro financovani
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5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentl pracovisté v rdmci VaV
(jméno, zemé, diivod pobytu pfipadné nazev prednesené piednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

5.8. Personélni zmény v oblasti VaV

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni ptistroje v daném roce

Mg¢fici vybaveni pro tenzometrii

Dopravnik Bosch-Rexroth pro robotizované pracovisté s roboty ABB

Mg¢fici a laboratorni technika

Sada jedno a dvouosych integrovanych pohonti Schunk pro robotické rameno

e Mobilni robot pro prizkumnou ¢innost pod podvozky automobilt
e Mobilni robot pro soutéz Roboorientering

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

V centru robotika — ,,stara menza“ ziizena pocitacova ucebna s 20 PC pro vyuku CAD systémi.
Kapacita 20-40 studentt. Jiz vyuzito v ZS.

5.11. Cinnost odbornych pracovist, §kolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedie (institutu), jejich nejvyznamné;si vysledky v daném roce

Rada funk¢nich vzorkt, autorizovaného software, uzitny vzor, ¢lanek v impaktovaném ¢asopise,
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6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, pfedmét spoluprace

Vramci vyzkumu a vyvoje Katedra robototechniky spolupracuje s tadou vyrobnich
podniki, které maji v naplni také vyzkum. Je to pfedev§im firma Reacont Trade s.r.o. a firma
Robotsystem s.r.0. Navazana byla spoluprace s Ostroj a.s., kde se pracovnici katedry podileli na
vyvoji nového fidicitho systému pro mechanizované vyztuze a dale s firmou Ferrit v oblasti
technickych vypocti a pfi piipraveé spoleénych projekti.

6. 2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, predmét spoluprace

e.sigma Systems GmbH — v ramci fakultniho feSitelského tymu jsme se podileli na vyvoji,
vyrob¢ a dodavce ramu projekéniho systému pro vojensky simulator.

e.sigma Systems GmbH — vramci fakultniho feSitelského tymu jsme se podileli na vyvoji,
vyrob¢ a dodavce podstavného ramu pro manipulator s paralelni kinematickou strukturou a
vysokou nosnosti.

6. 3. Spoluprace s AV CR, téma spoluprace

6. 4. Spoluprace s vyzkumnymi Gstavy - nazev ustavu, téma spoluprace

7. Odborné akce poradané katedrou

7.1. Narodni konference a seminafe (pfipadné se zahrani¢ni ucasti)

7.2. Mezinarodni konference a seminare
7.3. Studentské soutéze STOC apod.
7.4. Letni Skoly, kurzy a Skoleni

7.5. Jiné akce

Utast na Dnech NATO 2011 — katedra prezentovala mobilni roboty ve vlastnim stanku.

AR

oNY 'H ATO DAysg

giNEE RoOopq
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Robot ARES
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Gaudeamus 2011

8. Clenstvi pracovnikii pracovisté v dileZitéjsich akademickych, odbornych

aj. organech

8.1. Zastoupeni VSB-TUO v reprezentaci &eskych vysokych $kol, v mezinarodnich

Robot AEGIS

wewr

organizacich, v profesnich organizacich

Organizace

Stat

Statut

International Conference on
Informatics in Control

Noordwijkerhout, Holandsko

Prof. Mostyn - ¢len
programového vyboru
konference

EUROP - European Robotics
Technology Platform

Belgie, Brusel

Zastupce za pracovisté

Robotics Industries
Association

USA

prof. Novék - ¢len

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napft. ¢len, predseda, mistopiedseda apod.

8.2. Piehled Clenstvi v organizacich sdruzujicich vysoke skoly, v narodnich a
profesnich organizacich (mimo VSB-TUO)

Organizace Stat Statut

Ceska spole¢nost robotické CR Prof. Mostyn - ¢len
chirurgie.

Moravskoslezsky CR ¢len vykonného vyboru
automobilovy klastr
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Vybor Ceskomoravské CR Prof. Skatupa — ¢len vyboru
spolecnosti pro automatizaci

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napft. Clen, pfedseda, mistopfedseda apod.

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Prof. Skatupa — garant Divize mechatroniky Centra pokrocilych a inovacnich technologii (CPIT)
Prof. Mostyn — ¢len Védecké rady VSB — TUO.

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplnkova ¢innost

Projekt MPO 4.1IN04/149, LMR s.r.0. - inovace brzdného voziku. Inovace byla provedena za
ucelem zvysSeni brzdné sily bezpe¢nostnich brzdnych voziki pro podvésné vlakové soupravy
v dolech. (doc. Kone¢ny)

FR TI4/751. Zavésna médiova sténa s modularni koncepci, navrh nové technologie pohonu pro
okno digestore. Firma Merci, s.r.o. Byl navrzen novy pohon okna digestofe pro automaticky
rezim ¢innosti. (doc. Kone¢ny)

Moravskoslezsky automobilovy klastr (prof.Novak)
Studie — mechatronika a automotive primysl v regionu.

Technické vypocty pro Firmu Ferrit a.s. (prof. Mostyn)

9.2. Dalsi formy spolupréace s primyslem

(spole¢na experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, poradané kurzy, exkurze studentt,
atd.)

Oblast Pocet zUcast.
Druh spoluprace Nazev firmy spoluprace | studenti/prac.
spole¢na experimentalni pracovisté
smlouvy o spolupraci
poradané kurzy ve spolupraci s firmou
ABB Hrabova. | Rozsifovani o
exkurze student( ZDB Bohumin praktickych 16/1
Vitkovice Cylinders a.s.| znalosti 18/1
: . , . . o) ¥ Continental Tvorba 1
organizace kratkodobych praxi studentd v pribéhu Top Function vykresové 12
studia
IngTeam dokumentace 1
pfiprava témat pro diplomové pop¥. seminarni
prace, rocnikové projekty
Ing. Pavel Ambrog | FrUmyslove | oy 35/
. . . , efektory
ucast externich expertd ve vyuce
Schunk
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spoluprace pfi tvorbé osnov pfedmétl (definice
pozadavk( k pfipravé na nové profese)

podil na pfipravé zaméreni a profilovani studentu
v zavérecné etapé studia

jina forma spoluprace

10. Publikac¢ni ¢innost

CLANEK

[1] KOCICH, R., FIALA, J., SZURMAN, 1., MACHACKOVA, A., MIHOLA, M. Twist-
channel angular pressing: effect of the strain path on grain refinement and mechanical
properties of copper. Journal of Materials Science, 2011, roc. 46, €. 24, s. 7865-7876. ISSN
0022-2461.

[2] KARNIK, L. Modularni pasovy robot ARES. STROJARSTVO, 2011, ro&. XV, &. 11/2011, s.
106-107. ISSN 1335-2938.

KNIHA

[3] SMRCEK, J., KARNIK, L., BOBOVSKY, Z. ROBOTIKA SERVISNE ROBOTY NA
PASOVOM PODVOZKU NAVRHOVANIE, KONSTRUKCIA CAST I.. Ostrava : VSB - TU
Ostrava, 2011. 138 s. ISBN 978-80-248-2500-7.

[4] SMRCEK, J., KARNIK, L., BOBOVSKY, Z. ROBOTIKA SERVISNE ROBOTY NA
PASOVOM PODVOZKU NAVRHOVANIE, KONSTRUKCIA, RESENIA CAST II.. Ostrava :
VSB - TU Ostrava, 2011. 125 s. ISBN 978-80-248-2499-4.

PATENT, UZITNY VZOR, PRUMYSLOVY VZOR
[IJKONECNY, Z., OVADEK, J. Polohovadlo vysokotlakého vodniho odstfelovace. 2011.

PROTOTYP, FUNKCNI VZOREK

[1] BABJAK, J., KRYS, V. Ridici systém efektoru prizkumného mobilniho robotu SGS. 2011.
[2] BABJAK, J., KRYS, V. Ridici subsystém adaptabilniho efektoru robotu Hardy. 2011.

[3] BABJAK, J., KRYS, V. Ridici systém prazkumného mobilniho robotu SGS. 2011.

[4] BABJAK, J., KRYS, V. Ridici systém prizkumného mobilniho robotu AEGIS. 2011.

[5] BABJAK, J., KRYS, V. Ridici systém servisniho zasahového mobilniho robotu ARES. 2011.
[6] BABJAK, J., KRYS, V. Ridici systém pro zafizeni pro odbér vzorki. 2011.

[7] BEHAL, R. Naprava pro podvozek se viesmérovymi koly s pohonem v kolech. 2011.

[8] KARNIK, L., KOZIOREK, J. Vice funkéni rameno pro mobilni roboty. 2011.

[9] KARNIK, L., KOZIOREK, J. Ctytkolovy robot pro monitoring riiznych veli¢in. 2011.

[10 JKARNIK, L., VALA, D. Ridici jednotka na malé stejnosmérné motory pro mobilni roboty.
2011.

[11] KARNIK, L., SOUKUP, M. Retransla¢ni stanice pro mobilni roboty. 2011.

[12] KARNIK, L., KOZIOREK, J. Viceprsty efektor pro nastavbové moduly mobilnich roboti.
2011.

[13] KARNIK, L., KOZIOREK, J. Maly pasovy robot pro monitorovani. 2011.

[14] KARNIK, L., KOZIOREK, J. Stend pro testovani umélého svalu s TiNi pruzinou. 2011.
[15] KLECKOVA, Z., KOCICH, R., MIHOLA, M., MACHACKOVA, A. Testovaci stand s
dieselovym motorem. 2011.

[16] KLECKOVA, Z., KOCICH, R., MIHOLA, M., MACHACKOVA, A. Modul pro
transformaci energie odpadniho tepla spalin mikroturbiny na elektrickou energii. 2011.

[17] KOCICH, R., MIHOLA, M. DCAP jako kontinudlni SPD proces. 2011.

[18] KONECNY, Z. Konstrukce konzoly pro cejchovani odpruzenych kolovych vedeni. 2011.
[19] KONECNY, Z., FOLTA, Z. Univerzalni piipravek pro cejchovani pruzin kolového vedeni.
2011.

[20] KONECNY, Z., RAK, J. Rekonstrukce brzdného voziku vyrabéného ve firmé LMR s.r.o..
2011.
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[21] KOPEC, P. Interface. 2011.

[22] KRYS, V., GLOGER, M. Ptepravka se vzorkovnicemi pro odbér plynt. 2011.

[23] KRYS, V., GLOGER, M. Pietlakovany fidici a rozvadéci box. 2011.

[24] KRYS, V., GLOGER, M. Ptepravka se vzorkovnicemi pro odbér kapalin. 2011.

[25] KRYS, V., GLOGER, M. Ventilovy a pfepravni box se vzorkovnicemi pro odbér kapalin.
2011.

[26] KRYS, V., TOMEK, L. M¢ni¢ napéti. 2011.

[27] KRYS, V., GREGUS, P., TOMEK, L. Modularni akumulatorovy box. 2011.

[28] KRYS, V., TOMEK, L. Odpojovac zatéze. 2011.

[29] KRYS, V. Detektor nebezpecnych latek pro mobilni robot. 2011.

[30] KRYS, V., MOSTYN, V., HANZLIK, D. Podvozek monitorovaciho mobilniho robotu.
2011.

[31] KRYS, V., GLOGER, M. Ventilovy a pfepravni box se vzorkovnicemi pro odbér plynt.
2011.

[32] KRYS, V., MOSTYN, V., BABJAK, J., SEDENKA, J. Senzoricka hlava pro mobilni robot.
2011.

[33] LIPINA, J. Té&snici kryt. 2011.

[34] MACHACKOVA, A., KLECKOVA, Z., KOCICH, R., MIHOLA, M. Testovaci stand s
hybridnim agregatem. 2011.

[35] MACHACKOVA, A., KLECKOVA, Z., KOCICH, R., MIHOLA, M. Modul pro indikaci
mnozstvi vyrabéné elektrické energie ziskané pii transformaci energie odpadniho tepla spalin
mikroturbiny na elektrickou energii. 2011.

[36] MACHACKOVA, A., KLECKOVA, Z., KOCICH, R., MIHOLA, M. Mobilni plynové fada
pro testovani alternativnich paliv. 2011.

[37] MOSTYN, V., ECLER, Z. Kolové vedeni odpruzené pro klec. 2011.

38] MOSTYN, V., ECLER, Z. Kolové vedeni odpruzené pro skip. 2011.

39] NOVAK, P. Senzoricky subsystém mobilniho robotu. 2011.

40] NOVAK, P., NOSKIEVIC, P. Obvody tipravy elektrickych signaléi. 2011.

411 NOVAK, P. Embedded fidici systém hydraulického pohonu. 2011.

42] NOVAK, P., MZIK, J. Podvozek mobilniho robotu. 2011.

43] STUDENKA, M. Navrh a realizace zkusebniho stendu pro funkéni zkousky vodikového
generatoru. 2011.

PRISPEVEK VE SBORNIKU

[1] NOVAK, P., KRYS, V., MIHOLA, M. Verification of a displacement of the mobile robot
hercules manipulation subsystem. In Proceedings of the International Conference on Military
Technologies 2011. Brno : Univerzita Obrany, 2011, s. 933-940. ISBN 978-80-7231-787-5.

[2] NOVAK, P., SPACEK, P., MOSTYN, V. Stereovision system — detection of the
correspondings points. In ththth, g. Proceedings of the International Conference on Military
Technologies 201 1. Brno : Univerzita Obrany, 2011, s. 961-968. ISBN 978-80-7231-787-5.

[3] MOSTYN, V., NOVAK, P., KOT, T. Solution of the extinguishing and rescue robot control
system. In Proceedings of the International Conference on Military Technologies 2011. Brno :
Univerzita Obrany, 2011, s. 949-954. ISBN 978-80-7231-787-5.

[4] MOSTYN, V., KOT, T. Anti-collision system for vision assisted control of a mobile robot
manipulator arm. In Proceedings of the International Conference on Military Technologies 201 1.
Brno: Univerzita Obrany, 2011, s. 941-947. ISBN 978-80-7231-787-5.

AUTORIZOVANY SOFTWARE

[1] KOT, T. Simuléator mobilnich robotii. 2011.

[2] KOT, T., MOSTYN, V. Aplikace pro Fizeni pojezdu mobilniho robotu. 2011.

[3] KOT, T., MOSTYN, V. Aplikace pro fizeni kamerové hlavy. 2011.

[4] KOT, T., MOSTYN, V. Aplikace pro vizualizaci tidajii senzoru pro méfeni vzdalenosti.
2011.

[5] KOT, T., MOSTYN, V. Uzivatelské rozhrani mobilniho robotu. 2011.

[6] KRYS, V., GREGUS, P. Vypocet potiebného vykonu pro smykem fizené roboty (6-kolové).
2011.
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[7] MIHOLA, M. Ur¢eni pottebnych vykont pohonnych jednotek ¢tyikolového mobilniho
servisniho robotu pii pohybu po najezdové rampé¢. 2011.

[8] MIHOLA, M. Ur¢eni pottebnych vykont pohonnych jednotek ¢tyikolového mobilniho
servisniho robotu pii pfekonavani prekazky typu kvadr. 2011.

[9] MIHOLA, M. Urceni pottebného lisovaciho tlaku pii tvareni materialti metodami ECAP a
TWECAP, ptipadné pfi ptipravé polotovari lisovanim z praska. 2011.

[10] NOVAK, P. Vypocet CRC32. 2011.

SKRIPTA

[1] NOVAK, P. Pramyslové fidici systémy L. (studijni opora - text), Vysoké $kola bafiska -
Technicka univerzita Ostrava, 2011, 123 s.

[2] NOVAK, P. Pramyslové fidici systémy II. (studijni opora - text), Vysoka $kola bafiska -
Technicka univerzita Ostrava, 2011, 116 s.

ZAVERECNA PRACE

[1] KOT, T. Vyuziti virtualni reality pri Fizeni mobilnich robotit v bezpecnostnim inZenyrstvi.
Ostrava : VSB - Technické univerzita Ostrava, 2011. 141 s.

[2] MIHOLA, M. Ndvrh a analyza lokomocniho subsystému servisniho robotu pro pohyb ve
Clenitem terenu. Ostrava : Vysoka skola banska - Technicka univerzita Ostrava, 2011. 139 s.
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