KATEDRA ROBOTOTECHNIKY

Vedouci katedry: Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.
tel.: 59 699 1209
E-mail: jiri.skarupa@vsb.cz
Web: www.robot.vsb.cz

Sekretariat:
tel.: 59 699 3196  ftel/fax:

Adresa: VSB - Technické univerzita Ostrava, Fakulta strojni
ul. 17. listopadu 15, 708 33 Ostrava - Poruba

1. Profil pracovisté

. Katedra robototechniky je jiz od svého vzniku (1989) zamétena komplexné na
problematiku robotiky, a to jak na vSech trovnich vyuky, tak i ve véd¢ a vyzkumu a v odborné
&innosti pro praxi. Ostatni katedry v CR, které se robotikou rovnéz zabyvaji, se vesmés zamé&fuji
pouze na oblast, souvisejici s aplikacemi do strojirenskych technologii.

V souladu s aktudlnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni robotiky a
robototechniky a aplikace robotd mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve vyuce i
v publikacni Cinnosti. Ve vyzkumu jsou zaloZeny v tomto smyslu granty, vyzkumné zaméry 1
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, pro magistersky program na strojni fakulté. Jsou zajistovana adekvatni
studijni zamétfeni k vyzkumnym tématiim — nestrojirenské aplikace pramyslovych roboti,
servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku Ize oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémi, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inzenyrstvi. Jde o progresivni pfistup ke
strojirenstvi, ale 1 jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skutecnost, Ze nartst novych
systému tohoto druhu v soucasnosti ptesahuje roéné 30 — 40% Mezi jiz dnes aktudlni aplikace
patfi napt. : primyslové, servisni a persondlni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni
systémy, medicina, kosmické systémy, automobilovy primysl, automatické pracky, mycky
nadobi, a fada vyrobkl pro kancelafe i domacnost.

Okruhy fesenych problému robototechniky lze ¢lenit na: projekéni, provozni, konstrukéni
feSeni, zkouSeni a diagnostiku, méfeni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacové
podpory k feSeni problémul a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad studentd, o
problematiku ndvrhu a nasazovani fidicich systémil, ur¢enych pro procesni a vizualizacni trovné
fizeni v mechatronice. Diiraz je vénovan zejména primyslovym pocitacim standardu PC a jejich
vlastnostem, véetné metodam zajisténi pozadované spolehlivosti provozu. Zijemcim z fad
student magisterského studia katedra formou individudlniho studijniho pldnu umoziuje
absolvovat i vybrané pfedméty na fakulté elektrotechniky a informatiky nasi V.

Vyukova 1 vyzkumna ¢innost katedry je ddle zaméfena na matematické modelovani
mechanismi a jejich pohont z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostiedkti
fidicich systémil polohovacich mechanismil a senzorické subsystémy, vcetné zpracovani obrazu
technologické scény pro rizné aplikace, néstroje a metody pro navrh mechatronickych systémt.
Védeckovyzkumnd Cinnost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a nastroji pro navrh ptislusnych systémt, jakozto ziejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplikacnimi moZnostmi.



Katedra i studenti fesi teoretické i1 aplikacni tlohy, odpovidajici uvedenému zaméfeni.
Vyuka probihd v Centru robototiky, na riznych typech primyslovych robotl a jejich
subsystémech, v laboratofich méfici a diagnostické techniky a v uc¢ebné CAD systémii. 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 sloZeni pracovisté (stav k 1. 1. 2006)

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

Vedouci katedry: Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Zastupce vedouciho katedry: Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Tajemnik katedry: Doc. Dr. Ing. Petr Novak

Sekretarka: Radmila Schneiderova

Profesofi: Jiti Skafupa, Vladimir Mostyn

Docenti: Petr Novak

Odborni asistenti: Vladislav Buzek (1/2), Ladislav Karnik,

Jan Burkovi¢, Zdenék Konecny,
Véclav Krys (1/4), Adam Tvartzka (1/4)
Odborné-technicti pracovnici: Sylva Kuncova, Karel Ranocha

Pracovnici civilni sluzby: nejsou

2.1. Odborny profil (zamétfeni) profesorti, docentlt a odbornych asistentii

Pedagogové — profesori:

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. jiri.skarupa@vsb.cz

Konstruovani robotl, manipulétora a periférii robotizovanych pracovist’, metodika
konstruovani a inovaci, postupy tvirci technické prace, navrhovani mechatronickych
systému

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn vladimir.mostyn@vsb.cz

Mechanika robotii, mechatronika, fizeni robotil a robotizovanych pracovist, CAD
systémy

Pedagogové — docenti:
Doc. Dr. Ing. Petr Novak petr.novak@vsb.cz
Rizeni robotil, navrhovani fidicich systémti s PC a mikropog&ita¢i, pohony s krokovymi
motory, senzorické systémy robotl, experimentalni metody v mechatronice,
programovani

Pedagogové — odborni asistenti:

Ing. Vladislav Buzek vladislav.buzek@vsb.cz
Konstruovani perifernich zatizeni RTP

Ing. Jan Burkovi¢ Ph.D. jan.burkovic@vsb.cz
Projektovani robotizovanych pracovist, robotizované vyrobni systémy a technologie

Ing. Zden€k Kone¢ny, Ph.D. zdenek.konecny@vsb.cz
CAD systémy, modelovani a simulace
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Ing. Ladislav Karnik, CSc.
Biorobotika, servisni roboty

Ing. Adam Tvartzka.
mobilni roboty, analyza obrazu,

Ing. Vaclav Krys.
servisni roboty, CADy

2.2. Ziskani titult prof., doc., Ph.D.

Jmenovani profesorem:
Jméno a piijmeni:
Inauguracni prednaska

Obor:
Datum jmenovani:

Ziskani titulu doc.:

Jméno a pfijmeni:

Habilita¢ni prace (Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Obor:

Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:

Jméno a piijmeni:

Doktorska prace:(Cesky nazev)
(anglicky nédzev)

Obor:

Skolitel:

Datum obh4jeni:

ladislav.karnik@vsb.cz,

adam.tvaruzka@vsb.cz,

vaclav.krys@vsb.cz,

pracovniky katedry v roce 2005

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

,»Aplikace mechatronického pfistupu pii vytvareni
robototechnickych systémut - ,,The Application of the
mechatronics approach at creation robototechnics
systems. TU v KoSicich

Vyrobni systémy s pramyslovymi roboty a
manipulatory

29.11. 2005

2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikii pracoviste

( kurzy, skoleni, apod.)



3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovistém garantované studijni obory

Bakalaiské studijni obory:

Nazev: Robotika
Cislo oboru: 23 01R013-T70
Garant oboru: Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi bakalafského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvki robotu,
manipulatorii a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist' /dopravnikii, zasobnikd, hlavic
pramyslovych robotl aj./, ale také jako projektanti téchto zatizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, udrzbu a opravy.

Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoZe roboty se rychle uplatiiuji v fadé
dalsich odvétvi jako jsou zemédelstvi, zdravotnictvi, sklaisky, potravinaisky, textilni a
obuvnicky primysl, sluzby a pod. Vzhledem k tomuto trendu je moZno hovofit 0 moZzZnosti
univerzalniho prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického zdkladu zejména praktické zkuSenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych laboratotfich primyslovych robotl. Pfimou
soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé spektrum cinnosti, po¢inaje vyuzitim
textovych editori, pies tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systémil, az
po vyuziti pocitaci v fidicich systémech robotl a automatizovanych zatizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: Vyrobni systémy s primyslovymi roboty a manipulatory
Cislo oboru: 23 01T032-00
Garant oboru: Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu roboti a manipulatori 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 konstruket,
vyznacujici se znacnymi naroky na feSeni problémui mechaniky/. Védomosti ziskané z oblasti
konstrukce primyslovych roboti a manipulatori, perifernich zatizeni robotizovanych pracovist,
ze zékladi stavby vyrobnich stroji a jejich automatizace, jsou pouze jednim okruhem
potfebnych poznatkd pro navrh technickych systémti mechatroniky. Do dalSiho okruhu patii
problematika teorie fizeni a fidicich systém, senzoriky, softwarového inzenyrstvi, expertnich a
databazovych systémda, fidicich systémt, elektroniky a pohonti. Tieti okruh zahrnuje znalosti
potiebné pro projektovani vyrobnich systéml s primyslovymi roboty, zabezpeceni provozu,
udrzby, sefizeni a programovani robotizovanych pracovist'.

Ve vSech téchto okruzich je pfi vyuce Siroce vyuzivano vypocetni techniky - pro konstruovani,
projektovani, programovani, fizeni aj., ¢imz absolventi ziskaji zkusenosti plné vyuzitelné i mimo
studovany obor.

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



Doktorské studijni obory:

Nazev:
Cislo oboru:
Ptedseda celoskolské oborové rady:
Fakultni garant oboru:
Charakteristika oboru:

ne

3.2. Seznam obhéjenych diplomovych praci v roce 2005

Bakalarské diplomové prace: ROBOTIKA

bakalaf vedouci téma
1. | Mitura Hynek Ing. L. Kérnik, CSc. Néavrh robotizovaného pracovisté pro paletizaci ptirubovych soucasti
vétsich rozméra
Proposal robotized workplace for palletizing flanged components of a
bigger size
2. | Valova Lucie Prof.Ing.Jifi Skatupa,CSc. | Robotizace dopliiovani regalti hypermarket pro vybrané druhy zbozi.
Robotization of hypermarkets restock for selection article
3. | Stan€k Lukas Ing. J. Burkovic, Ph.D. Robotizované technologické pracovisté pro obrabéni prirubovych
2003 soucasti
Robotized technological workplace for machining flange parts
4. | Pind’ak Ondfej |Ing. J. Burkovi¢, Ph.D. Robotizované pracovi§té pro manipulaci u CNC frézek
2004 Robotized workplace for manipulation at CNC milling machines
5. | VIcek Pavel Ing. J Burkovié, Ph.D.. Navrh robotizovaného pracovisté pro odstraniovani krytek z
2004 hlinikovych kolautomobilu
Desing of robotized workplace for removing of stripping covers from
aluminium wheels of car
6. | Cibien Michal |Ing. L. Karnik, CSc. Navrh robotizovaného pracoviste pro paletizaci vyrobki v krabicich
2004 Proposal robotized workplace for palletizing products in box
7. | Svec Radomir Ing. L. Karnik, CSc. Néavrh robotizovaného pracovisté pro manipulaci s tyCcovym materidlem
2004 kratsich délek
Proposal robotized workplace for manipulation with stump material of
a shorter length
8. | Lezak Petr Ing. V. Buzek Néavrh RTP obloukového svafovani
2004 Design of the Robotized Workplace for Arc Welding
9. | Zygmont Jifi Doc.Dr. Ing. Petr Novak | Rizeni mobilniho robotu
2004 Control of mobile robot
10.| Spagek Petr Ing. Z. Konec¢ny, Ph.D. Projekt robotizovaného technologického pracovisté pro kontrolu
2003 elektronickych modult
Project of the robotized technological workplace for testing of
electronic modules
9. | Vlk Miroslav Ing. J Burkovi¢, Ph.D.. Robotized workplace testing product
2004 Robotizované pracoviste testovani vyrobku

Magisterské diplomové prace: - Vyrobni systémy s PRaM

diplomant | vedouci Téma
1. | Gregor Adam |Ing. Vladislav Buzek Konstrukéni névrh hybridniho pasovo-kolového podvozku mobilniho
2004 robotu
Design of a hybrid Wheled-Creeper Undercarrige for a Mobile Robot
2. | Kubes Michal |Ing. Vladislav Buzek Konstrukéni navrh kostry humanoidniho robotu s pneumatickymi
2004 pohony pro reklamni ucely
Design of the Skeleton of a Humanoid Robot with Air Operated Drives
for Advertising Purposes
3. | Kucera Vaclav | Prof. Skaiupa Konstrukéni navrh servisniho robotu ur¢eného pro monitorovani potrubi
2004 Construction design of service robot for monitoring pipe
4. | RySavy Milan |Ing.Ladislav Kéarnik, CSc. |Konstrukéni navrh servisniho robotu ur¢eného pro obsluhu pacientti ve
2004 zdravotnickych zatizenich

Engineering design of service robot designed for service patient in

-5-




healthcare

5. Veselka
Radek
2003

Ing. Vladislav Buzek

Konstrukéni navrh obsluzného manipulatoru k invalidnimu voziku
Design of a weelchair manipulator

6. | Palar¢ik David | Prof. Skafupa

Konstrukéni navrh servisniho robotu urc¢eného pro frézovani

2004 podlahovych ploch v indoor prostiedi. Engineering design of service
robot designed for milling operation of flooring surfaces in indoor
environment

7. | Rozsival Doc.Dr.Ing.Vladimir Konstrukéni feSeni manipulatoru s péti stupni volnosti s pohony

Vojtéch Mostyn v zékladu

2004 Design of the five DOF manipulator with drives in the basement

8. | Gottwald Petr | Doc.Dr.Ing.Vladimir
2003 Mostyn

Konstruk¢ni feSeni mobilniho robotického asistenta
Design of the mobile robotic assistant

9. | Valkova Lenka | Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D.

2004

Servisni robot pro stiihani porostu kolem komunikaci
Service Robot for Cutting Green along parkways

3.3. Seznam doktorandi pracovisté

Prezenéni studium:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Ing.Adam Tvartizka (v poloviné roku pfeSel na komb. formu)
Senzoricky subsystém robotu

2002

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Libor Kréli¢ek (v polovin€ roku ukoncil studium)
Navigacni subsystém robotu

2003

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Véclav Krys (v poloving roku ptesel na komb. formu)
Modelovani pohybu servisniho robotu v terénu

2003

Prof.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon

Tvorba a ovéfovani modell servisnich robott
2003

Prof.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Tomas Kot

Servisni roboty v bezpe¢nostnim inzenyrstvi
2004

Prof.Dr.Ing.Vladimir Mostyn

Ing.Petr Gvozd’

Servisni roboty pro potrubni systémy
2004

Prof.Ing.Jifi Skatupa, CSc.

Ing.Milan Mihola

Servisni roboty pro jaderné elektrarny
2004

Prof.Ing.Jiii Skatupa, CSc.




Kombinované studium:
Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:
Datum zah4jeni:
Skolitel:

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

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

Ing. Pavel Cech

Sbér technologickych dat a dalkové ovladani
2002

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Viliam Gajdos

Distribuované tidici systémy roboti
2004

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Roman Dudek

Aplikace neuronovych siti v oblasti mobilnich robotl
2004

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Lukas Grondil (v poloviné roku ukon¢il studium)
Mechanika podvozkt servisnich robotti

2003

Prof.Ing.Jiti Skatupa, CSc.

3.4. Seznam obhdjenych disertacnich praci na pracovisti

Prezenéni studium:

nejsou:

Kombinované studium:

nejsou

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviits se subjekty v CR

(nazev partnera, ndzev 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, ptipadné datum podepsani smlouvy

na urovni pracovisté, obdobi platnosti, garant)

4.3. Zahranic¢ni pobyty pedagogi 1 studentli pracoviste

(jméno, zemé, diivod pobytu piipadné nazev prednesené piednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

Kana, Chura (oba studenti 2.r., bakalafi), Finsko, Tampere University of Technology, studijni

pobyt, 1 semestr (ZS), Socrates/Erasmus

4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostll nebo studentti

(jméno, zem¢, diivod pobytu pripadné nazev pirednesené prednasky, obdobi, kdo hradi naklady)



Morteza Mehdi Lahijanian, USA (Berkeley university.), studijni odborny pobyt v rdmci
IAESTE, 2.5.-27.6.2005, naklady hradilo IAESTE

Ing. Darina Kumi¢akova, Slovenska republika, pfednasky na téma CAD systémy, Zilinska
univerzita, 1tyden LS od 24.4, nédklady Socrates/Erasmus

4.5. Utast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig,
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci v roce 2005

Socrates—

Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky preklad) zall};l)jlzni Koordinzitor/.f'esitel na Pocet | objem
(Cislo, oznadeni) Feeni pracovisti prac. | NIP
(tis. K¢
Celkem
Programy EU pro vzd¢lavani a pfipravu na povolani
Program Socrates : Soc.rates : : Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti
Pocet vyslanych studentd | 2
Pocet piijatych studenti
Pocet vyslanych ak. prac.
Pocet pfijatych ak. prac.
Dotace (v tis. K¢)
Ostatni programy

Program Ceepus Aktion Ostatni
Pocet projekti

Pocet vyslanych studentli

Pocet pfijatych studentl

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet prijatych akademickych pracovnikii

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranici

Program

Piima meziuniverzitni spoluprace

Vladni stipendia -
v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studentii

Pocet ptijatych studentl

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet prijatych akademickych pracovniki

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych kol




Fin. Fin.
Nizev projektu (Cesky i anglicky preklad) Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) Program | Podprogram Fesitel 1P NIP
(tis. KO)| (tis. K&)
Rozvoj experimentalni zékladny strukturovanych Ing. Sylva
studijnich programt na FS VSB — TU Ostrava Drébkova,
Development of the experimental basis of the CV300502 c Ph.D. 0 84
P p
structured study programs at the Mechanical 4 prof. Mostyn
Engineering Faculty VSB — TU Ostrava) (354)
Celkem
4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro veiejné vysoké skoly na
rok 2005
Fin. Fin.
Nazev projektu (Sesky i anglicky preklad) Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) Program | Podprogram Fesitel 1P NIP
(tis. K)| (tis. K&)

Celkem

5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti v roce 2005

Vyvoj pohonné jednotky pro MR.

tfizeni linearnich ak¢nich ¢lent).

Vyvoj mobilniho robotu pro potfebu CO a hasicl
Vyvoj kamerového systému stereovidéni a jeho napojeni na helmu VR.

Vyzkum a vyvoj fizeni linearniho hydropohonu (v ramci GACR 101/03/0648 Cislicové

e Vyvoj vizudlniho systému pro ziskavani a zpracovdvani metrickych 3D informaci v redlném

Zase (v ramci GACR GA5485011/2201)

5.2. Vyzkumné zaméry

Nazev projektu (Cesky i anglicky preklad)
(¢islo, oznaceni)

Rok
zahajeni
FeSeni

Odpovédny
resitel/FeSitel na
pracovisti

Pocet
prac.

Fin.
objem
1P
(tis. K¢)

Fin.
objem
NIP
(tis. K¢)

Celkem




5.3. Resené projekty (granty) na narodni Grovni

. . » . R o Fin. Fin.
Nazev PTOJekltl; l((f;s;w i anglicky f"Skty; Zaﬁgj‘zni Délka fegt‘g’/gzgtl;yna Pocet| objem | objem
(éis{)o oznaceni) (:"‘z;z:lteu FeSeni Feseni pracovisti prac.| 1P NIP
’ g (tis. K&)| (tis. K&
GACR 101/03/0648 Cislicové Fizeni
linearnich akénich ¢lent rof Noskievic/ iz iz
mechatronickych systému‘ GACR | 2003 3 prot. . 3
. . doc.Novak K352 [K352
Digital control of linear actuators of
mechatronic systems.
GACR 101/04/0475 ,, Konjugované
kritérium pevnosti x prof.Fuxa/ viz viz
Conjugated strength criterion. GACR | 2004 3 doc.Novak > K339 [K339
Vlzualn1, S)’lst'em pro Z{skavam a ' doc. Ing, Petr HGF
zpracovavani metrickych 3D informaci v
s Rapant, CSc.
realném Case .
The visual system for obtaining and * Institut
. . . S GACR | 2003 3 | geoinformatiky, | 7 HGF
working metric of 3D information in real HGF/
time Ing. Karnik
Interni &islo: GA5485011/2201 Lo e
Druh projektu: Vyzkumny i '
Celkem
5.4. Re$ené projekty (granty)na mezinarodni urovni
N4 fek Seskv i licky Posky- .. Fin. Fin.
e projeld Gk fanglicl | ok | Kok | pa | COMERSpose| o | bl
” {) o tovatte l"eéejni FeSeni pracovisti prac.| 1P NIP
(¢islo, oznaceni) grantu (tis. K& | (tis. K&
Celkem
5.5. Nové podané¢ projekty (granty) v roce 2005
3 i Cesky i licky Poskyto- Stav Fin. Fin.
Nazev pro;ektll (Cesky i anglicky y Rok I akal  Odpovédny ’ objem | objem
preklad) vatel |zahdjeni . . . Fesitel navrhu P NIP
(¢islo, oznateni) grantu | FeSeni (Prijetd) | i K& |(tis. Ke)
Adaptivni svétlometové systémy pro Ing. Milan
motorova vozidla Cejnek, CSc. (za
Adaptive lighti t fi t fij —
Vehaiglle\;e ighting systems for motor N 5:(136;1110: - Sdéleni o
MPO Pal, 8.1.0- | yiieti do 12,15
2006 4 | Prof. Ing. Jifi - .
Tandem Skaf CS konce mil.
arupa, ©5¢. 1 52006
(za
spolupfijemce —
VSB — TUO)
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Nézev proj ekt:x (¢esky i anglicky Poskyto- Rf).k |Délka| Odpovédny ?tav OE;:;H 05;:;11
pireklad) vatel |zahdjeni |, . . Fesitel navrhu P NIP
(tislo, oznaten) grantu | FeSeni (PFijetd) | i, K& |(tis. K&)

Vyzkum a vyvoj specialniho Ing. Pavel Barto$
viceucelového zadsahového vozidla se (za prijemce —
systémem operativni zmény parametrt, FITE a.s.)
k aplikaci pro zachranu lidi a Prof. Ing. Jiri
materialnich hodnot, pfi katastrofach, Skaiupa, CSc,
poza}rech,.pqvo’dnlch, e’xpe(%lmch, (Vza Sdélent o
protiteroristickych akcich aj. MPO spolupiijemce — Giotl d 24.89
Research and development of the special 2006 4 VSB - TUO) prijett ¢o - .

. . . Tandem konce mil.
multipurpose rescue and intervention 2/2006
vehicle with the system of operational
modification of parameters for aplication
by human rescue and saving of tangible
properties by disasters, fire, floods,
expeditions and counterterrorist actions
etc.
Inovace pfedmétu Ridici systémy doc.Novak
servicnich robott. The subject f
Innovation ,,Control systems of the FRVS | 2006 1 ne mar,lc - 156

. . ovany
service robots®.
2098/2005/F1/a
Multimedialni texty - modelovani a Ing. Karnik
analyza servisnich robotl Ladislav, CSec.
Multimedia texts - modelling and FRVS | 2006 1 prijat - 89

analysis of service robots
229/2006/F1/d

Celkem

5.6. Zapojeni do projekti EU

(v€etné spoluprace na piipraveé projekti podavanych jinymi institucemi)

Navrh projektu 6RP (nehodici se skrtnéte)

Nézev specifického programu

Nazev projektu (pf. akronym)

Typ aktivity (NoE, IP aj.)

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba (garant za

VSB-TUO)

Koordinator projektu

(vCetné pracoviste)

Partneti Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav navrhu:

neni urcen pro financovani
je urcen pro financovani

0O00QD0D

projekt se realizuje

podan, zatim nevyhodnocen

na zaloznim seznamu pro financovani
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H o projekt byl ukoncen ||

5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentl pracovisté v ramci VaV
(jméno, zemé, diivod pobytu piipadné nazev prednesené piednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

nejsou

5.8. Persondlni zmény v oblasti VaV

Ing. Tvartzka, Ing. Krys — kazdy ¥ tivazek v CPIT od poloviny roku

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni piistroje

laboratorni pracovisté — pohony robott s krokovymi a stejnosmérnymi motory (vybaveni
MAXON, tidici jednotky EVX).

laboratorni pracovisté pro stereovidéni a virtualni realitu v oblasti mobilni a servisni robotiky
(kamery, servopohony, vysilace/ptijimace videosignalu)

mikropoéitage (6ks) pro predméty , Mikropocitatové fidici systémy* a ,,Ridici systémy
servisnich robotd*.

5.10. Pocitatové ucebny, vypocetni technika

5.11. Cinnost odbornych pracovist, skolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedfe (institutu), jejich nejvyznamné;jsi vysledky v roce 2005
6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, pfedmét spoluprace

6. 2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, predmét spoluprace
prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn - Clen programového vyboru International
Conference on Informatics in Control, Automation
and Robotics ICINCO 2005, Barcelona, Spanélsko

6. 3. Spoluprace s AV CR, téma spoluprace

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

7. Odborné akce porradané katedrou
7.1. Narodni konference a seminare (ptipadné se zahrani¢ni ucasti)

(ndzev, garant, organizacni a pfipravny vybor, termin a misto konani, pocet domacich a
zahrani¢nich Gc¢astnikl, ndzev sborniku vcetné ISBN)

-12 -



7.2. Mezinarodni konference a seminafe
(ndzev, garant, organizacni a piipravny vybor, termin a misto konani, pocet domécich a ptipadné
i zahrani¢nich ucastniki, ndzev sborniku véetné ISBN)
Mezinarodni védeckd konference k 55.vyroci zaloZeni FS — Session 5 — Robotics,
Garant: prof. Ing. Jiti Skatupa, CSc. —,
Programovy vybor:
prof. Ing. Jiti Skafupa, CSc.,
prof. Ing. Juraj Smrcek, Ph.D.,
prof. Dr. Ing. V. Mostyn,
doc.Dr.Ing. P. Novék.
Termin: 7-9.zaf1, 2005
Doméci/zahr. Ucast.:22/7
International scientific conference 55th anniversary of foundation of the Faculty of Mechanicla
Engineering, pp. 156, ISBN 80-248-0905-2

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

(ndzev, garant, termin a misto konani, pocet doméacich a ptipadné i zahrani¢nich ucastniki,dalsi
informace)

7.4. Letni Skoly, kurzy a Skoleni

(ndzev, garant, vyucujici, termin a misto konani)

7.5. Jiné akce

(ndzev, garant, vyucujici, termin a misto konani)

8. Clenstvi pracovnikii pracovisté v diileZitéjSich akademickych, odbornych
aj. organech

8.1. Clenstvi v zahrani¢nich a mezinarodnich organech

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. - pfedseda komise pro statni zavérecné zkousky na
TU KoSice

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn - predseda komise pro statni zavérecné zkousky na
VUT Brno

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn - Clen programového vyboru International

Conference on Informatics in Control, Automation
and Robotics ICINCO 2005, Barcelona, épanélsko

8.2. Clenstvi v narodnich organech (mimo VSB-TUO)

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. - &len piedsednictva Ceskomoravské spoleénosti pro
automatizaci

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. - odborny garant divize Mechatronika Centra
pokrocilych a inovacnich technologii VSB - TUO
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9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplikova ¢innost

(souhrnn¢ za pracovisté uvést pocet, za pracovisté uvést piehled max. 5 praci nejlepsi VV trovné
pro ziskani obrazu o profesionalnim zaméfeni a feSené problematice se struénym shrnutim
vysledku (servisni prace jen v celkovém piehledu)

Pocet FeSenych ukoli v roce 2005: 1/ dvé etapy

Celkova financni castka: 470 000,- K¢

Piehled vybranych ukolid DC: 1/ dvé etapy

Nazev: Vyvoj mechanismu multifunkéniho univerzalniho projektoru.

Objednavatel: AUTOPAL, s.r.o, Luzicka 14, 741 01 Novy Ji¢in

Strucny popis feseného problému: Predmétem projektu je navrh feSeni mechanismti clonek pro
univerzalni projektory osobnich automobilii. Princip feSeni spo¢ivad v dosazeni pozadovanych
poloh clonek tak, aby byly zajistény rtizné svételné rezimy.

9.2. Dalsi formy spolupréce s primyslem

(spolecna experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, potadané kurzy, exkurze studenti,
atd.)

Oblast Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy spoluprace | Studenti/prac.
spole¢na experimentalni pracovisté
smlouvy o spolupraci
poradané kurzy ve spolupraci s firmou
Bonatrans a.s.
Bohumin 14/3
exkurze studentt ZII’)B’Bohumln, 14/3
slévarna,
HYS LEMMERS 17/2
autokola
organizace kratkodobych praxi student( v pribéhu
studia
pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, rocnikové projekty
ucast externich expertt ve vyuce
spoluprace pfi tvorbé osnov predmétl (definice
pozadavku k pfipravé na nové profese)
podil na pfipravé zaméreni a profilovani studentd
v zavérecné etapé studia
laboratorni
. . . cviceni
jina forma spoluprace Walkwelding,s.r.o. (programovant 8(2.r.mag)/1
robotu)
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10. Publikacni ¢innost

10.1. Monografie

NOVAK, P.: Mobilni roboty — pohony, senzory, Fizeni. Nakladatelstvi BEN — technick4 literatura Praha,
2005, 248 s., ISBN80-7300-141-1.

10.2. Disertacni a habilita¢ni prace

nejsou

10.3. Knihy, ucebnice a skripta

NOVAK, P.: Primyslové fidici systémy. (skriptum), 2000, (2005 druhé vydani) Ostrava: VSB-TU
Ostrava, s.104, ISBN 80-7078-733-3.

10.4. Zahrani¢ni ¢asopisy

NOVAK, P. - FUXA, J. Laboratorni systém pro vyzkum konjugovaného kritéria pevnosti. In: Strojdrstvo.
Zilina, Media ST, Slovensko, 7-8/2005, s. 64-65. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Selection of wheel chassis for mobile robots in course of production processes automation.
In: THE INTERNATIONAL MULTIDISCIPLINARY CONFERENCE, 6" EDITION, North University
of Bia Mare, MAY, Romania, 2005, pp. 329-334. ISSN 1224-3264. ISBN 973-87237-1-X.

KARNIK, L. Servisni robot pro ziskavani 3D metrickych dat. In: STROJARSTVO, ro&. IX, ¢&. 6, Zilina,
2005, s. 84 - 84. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Servisni roboty urc¢ené pro praci pod vodou. In: STROJARSTVO, ro¢. 1X, &. 10, Zilina,
2005, s. 57 - 57. ISSN 1335-2938.

KARNiK, L. Analyza 3D modeli kolovych podvozk@i mobilnich robotd ve fazi navrhovani. In:
STROJARSTVO, ro¢. IX, &. 11, Zilina, 2005, s. 62 - 63. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Vyuzivani servisnich robotickych systémd pro manipulaci s objekty. In: STROJARSTVO,
roC. IX, ¢. 12, Zilina, 2005, s. 44 - 45. ISSN 1335-2938.

KONECNY, Z. Technologie Top Down Design v navrhu struktur robottl. In: AT&P journal, Bratislava
2005, HMH s.r.o. Bratislava, ro¢nik XII, ¢islo 2/2005, s. 43-44. ISSN 1335-2237

10.5. Domaci casopisy
NOVAK, P. - FUXA, J. - FUSEK, M. Powerful laboratory control system for research of conjugated

strength criterion. In: Transactions of the VSB-TU of Ostrava 2005, Vol. LI, mechanical series,
No.1/2005, Ostrava, 2005, pp.163-170, ISSN 1210 — 0471.

NOVAK, P. - NOSKIEVIC, P. High speed microcontroller as control system of linear actuators. In:
Transactions of the VSB-TU of Ostrava 2005, Vol. LI, mechanical series, No.1/2005, Ostrava, 2005,
pp.171-177, ISSN 1210 — 0471.

NOVAK, P. - GAIDOS, V. WASP server in the control systems. In: Transactions of the VSB-TU of
Ostrava 2005, Vol. LI, mechanical series, No.1/2005, Ostrava, 2005, pp.99-104, ISSN 1210 — 0471.

KARNIK, L. The model of extension of service robot for monitoring and obtained metrical 3D
information. In: Transactions of the VSB — Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical
Series, No.LI, Ostrava: VSB - TUO, 2005, pp. 123-126; ISBN 80-248-0881-1, ISSN 1210-0471.

KARNIK, L. Monitorovani a ziskavani 3D metrickych dat mobilnimi roboty. In: TECHNIK, ro¢. XIII, ¢.
7, Praha, 2005, s. 7. ISSN 1210-616X.
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KARNIK, L. Mobilni roboty pro manipulaéni ulohy ve zdravotnictvi. In: Jemnd mechanika a optika, rog.
50, ¢. 6, Pierov, 2005, s. 192-194. ISSN 0447-6441.

KARNIK, L. Mobilni roboty uréené pro ziskavani prostorovych metrickych dat. In: AUTOMA, roé. 11, &.
12, Praha, 2005, s. 2 - 4. ISSN 1210-9592.

TVARUZKA, A. Mobile Robot stereovision cameras system In: Transactions of the VSB-TU of Ostrava,
Mechanical Series, LI, 1,2005, Ostrava, pp.253-257, VSB Technicka univerzita Ostrava, 7-9 Sept.
2005, ISBN 80-248-0881-1, ISSN: 1210-0471

BURKOVIC, J.Robotized technological workplaces design (RTW). In: Transactions of the VSB —
Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.LI, Ostrava: VSB - TUO, 2005, pp.
45-50, ISBN 80-248-0881-1, ISSN 1210-0471.

KONECNY, Z. The application of Top Down method in mechanisms. Transactions of the VSB-TU of
Ostrava, Mechanical Series, L1, 1,2005, Ostrava, pp.127-131, VSB Technicka univerzita Ostrava, 7-9"
Sept. 2005, ISBN 80-248-0881-1, ISSN: 1210-0471

10.6. Svétove kongresy a sympozia

10.7. Mezinarodni konference a seminare

NOVAK, P. Path learning of the Mobile robot. In: Proeeedings of International Scientific Conference 55"
anniversary of foundation of the Faculty of Mechanical Engineering. Ostrava, 7.9.—9.9. 2005, Session
5 - Robotics, pp. 75-80 , ISBN 80-248-0905-2.

GAJDOS, V. - NOVAK, P. The Welding machine control system. In: Proeeedings of International
Scientific Conference 55™ anniversary of foundation of the Faculty of Mechanical Engineering. Ostrava,
7.9.-9.9. 2005, Session 5 - Robotics, pp. 21-24 , ISBN 80-248-0905-2.

NOVAK, P. - GAJDOS, V. The Self localization of the Mobile robot. In: Proeeedings of International
Scientific Conference 55" anniversary of foundation of the Faculty of Mechanical Engineering. Ostrava,
7.9.-9.9.2005, Session 5 - Robotics, pp. 69-74 , ISBN 80-248-0905-2.

KARNIK, L. Obtaining the 3D metrical information with the mobile robot. In PROCEEDINGS of the 4th
DAAAM International Conference Advanced Technologies for Developing Countries, Slavonski Brod,
Mechanical Engineering Fakulty in Slavonski Brod, 2005, s. 537-542. ISBN 953-6048-29-9, ISBN 3-
901509-49-6 (DAAAM International).

KARNIK, L. — TURON, M. Analysis of body model for detection 3D metric data in MSC/ADAMS
system. In International scientific conference: 55th anniversary of foundation of the Faculty of
Mechanical Engineering, ROBOTIC Section 5, Ostrava 2005, pp. 35-38. ISBN 80-248-0905-2.

TURON, M. — MOSTYN, V. - KARNIK, L. Data transfer between Pro/ENGINEER and MSC/ADAMS.
In International scientific conference: 55th anniversary of foundation of the Faculty of Mechanical
Engineering, ROBOTIC Section 5, Ostrava 2005, pp. 137-140. ISBN 80-248-0905-2.

SKARUPA, J. Robotics and mechatronics ISC FME. In: Proceedings of International scientific
conference Faculty Mechanical Engineering, FME VSB TU Ostrava, 2005, 9/2005 Ostrava, pp.5-8, ISBN
80-248-0905-2.

TVARUZKA, A. - BUZEK, V. Stereovision, mobile robot, 3D helmet In: Proceedings of the
International scientific conference 55th anniversary of foundation of the faculty of mechanical
engineering Session 5 Robotics. p.141-144, VSB Technické univerzita Ostrava, 7-9™., Sept. 2005, ISBN:
80-248-0905-2

BURKOVIC, J. Project control of the production system with IR, In: Proceedings of the
International scientific conference 55th anniversary of foundation of the faculty of mechanical
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engineering Session 5 Robotics. p.9-12, VSB Technicka univerzita Ostrava, 7-9"., Sept. 2005, ISBN: 80-
248-0905-2.

BURKOVIC, J. Preparing for designing of production system with IR, In: Proceedings of the
International scientific conference 55th anniversary of foundation of the faculty of mechanical
engineering Session 5 Robotics. p.13-16, VSB Technickd univerzita Ostrava, 7-9™., Sept. 2005, ISBN:
80-248-0905-2.

KRYS, V.- KOT, T. Using the simulation system MSC.ADAMS for hydraulic driven manipulator design.
In Proceedings of the International scientific conference 55th anniversary of foundation of the faculty of
mechanical engineering Session 5 Robotics. p.55-58, VSB Technick4 univerzita Ostrava, 7-9™., Sept.
2005, ISBN: 80-248-0905-2.

KONECNY, Z. The stress analysis of robots and manipulators welded parts. In Proceedings of the
International scientific conference 55th anniversary of foundation of the faculty of mechanical
engineering Session 5 Robotics. p.45-48, VSB Technicka univerzita Ostrava, 7-9™., Sept. 2005, ISBN:
80-248-0905-2.

10.8. Narodni konference a seminaie

NOVAK, P.: Aplikace neuronové sité v ¥izeni mobilniho robotu. In: Shornik anotaci konference ,, Setkdini
ustavii a kateder oboru vyrobni stroje a robotika “. Liberec, 12.9. — 13.9. 2005, s. 26.1 — 26.7 , ISBN 80-
7083-970-8.

BURKOVIC, J. Navrhovani vyrobnich systému s PR, In: Shornik konference ,, Setkdni vistavii a kateder
oboru vyrobni stroje a robotika “ Liberec: 12. - 13. zari 2005. str.25.1 — 25.5, ISBN 80-7083-970-8.

BURKOVIC, J. Udrzba zelené kolem dalnice, In.: Technicka problematika vystavby dalnice D
47Konference” Moravskoslezska hornicka spolecnost CSVITS HGF VSB-TU Ostrava, odborna skupina

lomového dobyvani a upravnictvi a Sdruzeni pro rozvoj Moravskoslezského kraje s Krajskou
hospodarskou komorou, VSB-TU Ostrava, s. 19-25, ISBN 80-248-0927-3.

KONECNY, Z. N&kolik poznamek k aplikaci e-learningu v technickych oborech. In: shornik abstraktii,
Konference BELCOM’ 05, Trendy v e-learningu, s. 34.1-34.5, Praha 2005, ISBN 80-01-032203-5.

ADAMOVSKY, Z. - SKOTNICA, P.- NEBORAK, I.- MOSTYN, V. Simulace algoritmu vektorového
fizeni pohonu s asynchronnim motorem pro pohon elektromobilu. In: Shornik konference EPVE 2005
Elektrické pohony a vykonova elektronika, Brno 08.11.2005 - 09.11.2005, Bro: VUT v B¢, FEKT,
Ustav vykonové elektrotechniky a elektroniky, 2005, str. 83-88, ISBN 80-214-3052-4

10.9. Vyzkumné zpravy
10.10. Patenty apod.

10.11. Jiné

11. Vyznamné udalosti na katedre

(vyznamnd vyro¢i pracovnikl, pracovisté, vyznamendni pracovnikd, odchody do diichodi,
umrti, aj.)
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