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E-mail: jiri.skarupa@vsb.cz
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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 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. A nové schvalené doktorské
studium Robotika. Jsou zajiStovana adekvatni studijni zaméfeni k vyzkumnym tématim —
nestrojirenské aplikace primyslovych roboti, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku Ize oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémd, 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 presahuje roéné 30 — 40%. Mezi jiz dnes aktualni 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 problémi robototechniky Ize clenit na: projekéni, provozni,
konstrukéni, zkouSeni a diagnostiku, méfeni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacoveé
podpory k feSeni problému a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad studenti, o
problematiku ndvrhu a nasazovani fidicich systémii, ur¢enych pro procesni a vizualizacni trovné
fizeni v mechatronickych systémech. Diiraz je vénovan zejména primyslovym pocita¢im
standardu PC a jejich vlastnostem, v€etné metod zajiSténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcum z fad studentii magisterského studia umoznuje katedra, formou individudlniho
studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté elektrotechniky a informatiky nasi
VS,

Vyukova i vyzkumné Cinnost katedry je dale zaméfena na matematické modelovani
mechanismu a jejich pohonti z hlediska fizeni, na névrh technickych i programovych prostredkt
fidicich systému polohovacich mechanismti a senzorické subsystémy, véetné zpracovani obrazu
technologické scény pro rtizné aplikace, nastroje a metody pro navrh mechatronickych systému.
Védeckovyzkumna ¢innost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a ndstrojii pro navrh pfisluSnych systémi, jakozto zfejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplikacnimi moZznostmi.



Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni tilohy, odpovidajici uvedenému
zaméieni. Vyuka probihd v Centru robototiky, na riznych typech primyslovych roboti 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 31. 12. 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: Ladislav Karnik,
Jan Burkovi¢, Zdenék Konecny,
Vaclav Krys
Odborné-technicti pracovnici: Sylva Kuncova, Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zamétfeni) profesorti, docentlt a odbornych asistenti
beze zmény
2.2. Ziskani titull prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2006

Jmenovani profesorem:

Jméno a piijmeni:

Inauguracni prednaska (Cesky nazev)
(anglicky néazev)

Obor:

Datum jmenovani:

Ziskani titulu doc.:

Jméno a piijmeni:

Habilitacni prace (Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Obor:

Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:



Jméno a pfijmeni:

Doktorska prace:(Cesky nazev)
(anglicky nézev)

Obor:

Skolitel:

Datum obhajeni:

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

3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovistém garantované studijni obory

Bakalarské studijni obory:

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

Profil absolventa:

Absolventi bakalatského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvka robotu,
manipulatortt a perifernich zatizeni robotizovanych pracovist’ /dopravnikl, zasobnikl, hlavic
primyslovych roboti aj./, ale také jako projektanti téchto zafizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, tdrzbu a opravy.

Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze roboty se rychle uplatiuji v fadé
dalSich odvétvi jako jsou zemédélstvi, zdravotnictvi, sklaisky, potravinaisky, textilni a
obuvnicky primysl, sluzby a pod. Vzhledem k tomuto trendu je mozno hovofit o moznosti
univerzalniho prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického zdkladu zejména praktické zkuSenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych laboratotich primyslovych robotl. Pfimou
soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé spektrum Einnosti, poCinaje vyuzitim
textovych editord, pies tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systémd, az
po vyuZiti pocitact v fidicich systémech robotl a automatizovanych zatizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: Vyrobni systémy s primyslovymi roboty a manipulatory
Cislo oboru: 23 017T032-00
Garant oboru: Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu robotli a manipulatord 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 problémi mechaniky/. Védomosti ziskané z oblasti
konstrukce pramyslovych robotii a manipulatora, perifernich zatizeni robotizovanych pracovist,
ze zékladl stavby vyrobnich stroji a jejich automatizace, jsou pouze jednim okruhem
potiebnych poznatkii pro navrh technickych systémi mechatroniky. Do dalSiho okruhu patii
problematika teorie fizeni a fidicich systémi, senzoriky, softwarového inZenyrstvi, expertnich a
databazovych systémd, fidicich systémda, elektroniky a pohont. Tieti okruh zahrnuje znalosti
pottebné pro projektovani vyrobnich systémil s primyslovymi roboty, zabezpeceni provozu,
udrzby, sefizeni a programovani robotizovanych pracovist.
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Ve vsech téchto okruzich je pfi vyuce Siroce vyuzivano vypocetni techniky - pro konstruovani,
projektovani, programovani, fizeni aj., ¢imz absolventi ziskaji zkuSenosti pln¢€ 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 i
tzv. velkych CADU, pokryvajicich kromé konstrukénich ¢innosti i projekci a celou oblast
technické ptipravy 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
piistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémi. V oblasti tvorby a feSeni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zédkladni metodické a védecké postupy, v oblasti konstrukce ziskaji
absolventi pomérné rozsahlé znalosti v oblasti tvorby a optimalizace mechanického subsystému
s pocitacovou podporou, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen daraz na nejnovéjsi technické i
programové prostiedky fizeni, vnimani prostfedi a komunikace s c¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystémi jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohont 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 vytvaieni robototechnickych systému jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

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

3.3. Seznam obhdjenych diplomovych praci v roce 2006

Bakalaiské diplomové prace:

bakalar vedouci téma
l.| Havelka Jifi |Ing. V. Buzek Navrh RTP navéSovani kol na zavésy lakovaciho
dopravniku .

Design of the Robotized Workplace for Hanging
the Wheels on the Hinges of the Lacquering

Conveyer
2.| Klucho Ing. J. Burkovic, Robotizované pracovisté pro manipulaci u brusek.
Radim Ph.D. Robotized workplace for manipulation at rubbing

3.|Cilecek Vit |Ing. L. Karnik, CSc. |Navrh robotizovaného pracovisté paletizace tvarnic.
Design robotized workplace for palletizing shaped

brick
4.| Rouzek Ing. L. Karnik, CSc. |Navrh robotizovaného pracovisté montaze
David pirevodovky.
Design robotized workplace for assembly gearbox
5.| Bistry Ing. V. Buzek Navrh RTP paletizace sypkych surovin
Tomas v papirovych pytlich .

Design of the Robotized Workplace for palletising
of the Bulk stocks in the Paper Bags.
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6.| Chrastek Jifi

Doc.Dr. Ing. Petr
Novak

Senzoricky subsystém mobilniho robotu.
Sensorial subsystem of the Mobile robot

7.|Kukol Jan | Doc.Dr. Ing. Petr Inkrementalni senzory
Novak Incremental sensors
8.|Horak Jan  |Ing. Z. Konecny, Konstrukéni névrh technologické hlavice na odbér

Ph.D.

vzorki.
The technological efector design on sampling.

9.| PeSout Petr
2003 (dist)

Ing. J. Burkovic,
Ph.D.

Robotizované montazni pracovisté pro montaz
malych vyrobk

Robotized assembly workplace for assembling
small products

10| Miroslav

Ing. J. Burkovic,

Robotizované pracovisté dérovaciho stroje

Dostal(dist) |Ph.D. Robotized workplace for hole punching machine
11} Ospalek Prof. Skatupa Robotizace pracovisté vyroby svétlometi
Martin Robotization of workcell headlight manufacture
2004 (dist)
12 Pfeiffer Ivo | Ing. J Burkovic, Robotizované pracovisté lepeni svétlomett
2004(dist) | Ph.D.. Robotized workplace workplace bonding car

headlamp

Magisterské diplomové prace:

bakalar

vedouci

téma

1.l Spok

Prof.Ing.Jifi
Skatupa,CSc.

Navrh a optimalizace manipuldtoru portalového
robotu (gantry)

Design and optimalization of gantry robot
manipulator

2./ Polak

Ing. L. Karnik, CSec.

Konstrukéni névrh servisniho robotu s plazivym
pohybem urceného pro monitorovani.
Construction design of service robot with
sneaking movement intended for monitoring

3.| Husak

Ing. L. Karnik, CSc.

Konstrukéni navrh mobilniho mikrorobotu pro
monitorovani ve vnitinim prostiedi. Construction
design of small mobile robot for monitoring in
indoor environment

4.| Pohludka

Ing. V. Buzek

Konstrukéni navrh servisniho robotu pro
zakladani vzorkti pod mikroskopy

Design of the Service Robot for Sample inserting
under the Microscope

5. Babjak

Doc.Dr. Ing. Petr
Novak

Rizeni mobilniho robotu neuronovou siti.
Control of the Mobile robot with neural net

6. Vojta Petr

Ing. Z. Kone¢ny,
Ph.D.

Vyvoj postprocesoru pro fizeni CNC RECORD
220.

The postprocessor development for CNC
RECORD 220 control

7.l Macanek Jozef

Ing. J. Burkovic,
Ph.D.

Néavrh robotizovaného pracovisté pro osetfovani
karoserii automobila

Design of the robotized workplace for the
treatment of car bodies

8.| Stuchlik
Roman

Prof.Dr.Ing.Vladimir
Mostyn

Konstrukéni feSeni polohovaciho manipuléatoru s
paralelni kinematickou strukturou pro obrabéci
centrum.

Design of the Positioning Manipulator with a
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Parallel Kinematic Structure for a Machining
Centre

3.4. Seznam doktorandl pracovisté v roce 2006

Prezenc¢ni studium:
Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Ing.Petr Gvozd’
Lokomoc¢ni a technologicky modul servisniho robotu pro potrubni

systémy, s aplikaci pro krizové situace

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

terénu, v krizovych situacich

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

2004
Prof.Ing.Jiti Skatupa, CSc.

Ing.Milan Mihola
Lokomoc¢ni subsystém servisniho robotu pro pohyb v ¢lenitém

2004

Prof.Ing.Jiti Skatupa, CSc.

Ing.Petr Husak

Mobilita servisnich robotil s variantnimi principy konstrukéniho

feSeni, odvozenymi a optimalizovanymi podle definované struktury terénu

Datum zahajeni:
Skolitel:

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

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

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

Kombinované studium:

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 zah4jeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

2006
Prof.Ing.Jiti Skatupa, CSc.

Ing.Daniel Polak

Moduléarni koncepce servisnich robotti
2006

Prof.Ing.Jiti Skatupa, CSc.

Ing.Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu

2006

doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing.Radovan Jira

Ridici subsystém robotu
2006

doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing.Adam Tvartzka
Senzoricky subsystém robotu
2002

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Véclav Krys

Modelovani pohybu servisniho robotu v terénu
2003

Prof.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon

Tvorba a ovétovani modeld servisnich robott
2003

Prof.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Viliam Gajdos
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Téma doktorské prace: Distribuované fidici systémy robotl

Datum zahéjeni: 2004

Skolitel: doc.Dr.Ing.Petr Novak

Jméno a piijmeni: Ing. Roman Dudek

Téma doktorské prace: Aplikace neuronovych siti v oblasti mobilnich robot
Datum zah4jeni: 2004

Skolitel: doc.Dr.Ing.Petr Novak

Jméno a piijmeni: Ing. Tomas Kot

Téma doktorské prace: Servisni roboty v bezpe¢nostnim inzenyrstvi

Datum zahéjeni: 2004

Skolitel: Prof.Dr.Ing.Vladimir Mostyn

3.5. Seznam obhdjenych disertacnich praci na pracovisti
Prezenc¢ni studium:
Jméno a piijmeni:
Disertacni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a pfijmeni:

Disertacni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nézev)

Datum obh4jeni:

Skolitel:

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

o Znevvhodneéné skupiny uchazecii/studentii na vysokych skolach (struény text o podpote
kulturné a socidln¢ znevyhodnénych studentli a podpote studia zdravotné postizenych)

e Mimoradné nadani studenti

e Partnerstvi a spoluprdce (struény text o podpote aktivit smétujicich k budovani a posileni
partnerstvi student - akademicky pracovnik, o podpote aktivit tykajici se spoluprace se

studenty)

Be. Petr Spacek — student 2.roéniku navazujiciho magisterského studia. Zapojen do projektu
vyvoje stabilizované ploSiny pro kamerovy subsystém mobilniho robotu. Vyznamna

materialni podpora projektu.

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR

(ndzev partnera, nazev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy na tirovni

pracoviste, obdobi platnosti, garant)
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4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahranicnimi partnery

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

4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogti i studentli pracovisté
(jméno, zemé¢, divod pobytu ptipadné nazev pirednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

Chura (student 2.r., bakalar), Finsko, Tampere University of Technology, studijni pobyt, 2
semestr (LS), Socrates/Erasmus

4.4, Ptijeti zahrani¢nich hostll nebo studentti

(jméno, zemé¢, diivod pobytu ptipadné nazev pirednesené prednasky, obdobi, kdo hradi néklady)
Yoshigiro Aristides Higa, Peru (Nocronal university.), studijni odborny pobyt v ramci IAESTE,
1.5.-23.6.2006, naklady hradilo IAESTE

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

4.5. Utast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci v roce 2006

Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky pieklad) zall};l)'lz ni Koordinator/feSitel na Pocet | objem
(Cislo, oznadeni) l"e§eJni pracovisti prac. | NIP
(tis. K&
Celkem
Programy EU pro vzd€lavani a pfipravu na povolani
P Socrates Socrates
rogram - - - - Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti
Pocet vyslanych studenti
Pocet piijatych student
Pocet vyslanych ak. prac.
Pocet pfijatych ak. prac.
Dotace (v tis. K¢)
Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni

Pocet projekti

Pocet vyslanych studentii

Pocet ptijatych studentii

Pocet vyslanych akademickych pracovnikii

Pocet piijatych akademickych pracovnikil

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahraniCi

& ] ] Piima meziuniverzitni spoluprice
Program Vladni stipendia polup

v Evropé | mimo Evropu

Pocet vyslanych studentii

Pocet piijatych studenti




Pocet vyslanych akademickych pracovnikti

Piima meziuniverzitni spoluprace

Pocet ptijatych akademickych pracovnikii

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych Skol

229/2006 Multimedia textbook — modeling and
analysis of the service robots

Karnik, CSc.

Fin. Fin.
Nizev projektu (Sesky i anglicky preklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) okruh FeSeni Fesitel IP NIP
(tis. KO)| (tis. K&)
229/2006 Multimedialni texty - modelovani a
analyza servisnich robotti F1d 2006 Ing. Ladislav 0 97

Celkem

4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro verejné vysoké Skoly na

rok 2006 (vyplni fakulta)

Fin. Fin.
Nizev projektu (Sesky i anglicky preklad) Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) Program | Podprogram FeSitel 1P NIP
(tis. K&)| (tis. K¢)
e T
ybavs : Jn1 pro vy 4 c 354 —prof. | 0 102
strojnich oborti ,
Mostyn
658/2006 Rozvoj laboratote viceprofesniho , ,
ko r o S 1o - . doc. Drabkova
obrabéni, pfenosovych jevi a servisni robotiky pro
akreditované studijni programy 4 ¢ 354 - prof. 70 >80
Mostyn
*417/2006 Rozvoj materialnich a technickych
podminek v oblasti informacénich a komunika¢nich .,
A g . , Ing. Tichy
technologii pti uskutec¢novani akreditovanych
., X 9 A . 4 a FS — prof. 213 1942
studijnich programti na VSB — Technické univerzité ,
. . . . Mostyn
Ostrava i v oblasti informac¢nich systémi
Celkem

* Pozn. — RP byl feSen v ramci celé FS ne jen kat.354

5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti v roce 2006

Vyvoj mobilniho robotu pro potfebu CO
Vyvoj pohonné jednotky pro MR.

a hasic¢u

-9.

Vyvoj stabiliza¢ni ploSiny pro kamerovy subsystém MR.
Vyvoj systému detekce provoznich podminek automobilu.




5.2. Vyzkumné zaméry

Fin. Fin.
Nizev projektu (¢esky i anglicky preklad) Rok _ Odpovédny Pocet| objem | objem
(islo, oznatent) z%hfqelrn res1tel/re51.tve! na prac.| IP NIP
> FeSeni pracovisti N .
(tis. K&)| (tis. K<)
Celkem
5.3. Resené projekty (granty) na narodni trovni
. . v . R Posk s Fin. Fin.
Nazev prOJekEu (€esky i anglicky osky- Rf{k | Délka | . 9dp(3vve.dny Potet| objem | objem
preklad) tovatel Z%hfl]elrll Feleni res1tel/re51‘tve! na prac. IP NIP
(&islo, oznadeni) grantu | reseni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
Adaptivni svétlometové systémy pro Ing. Milan celkem
motorova vozidla Cejnek, CSc. (za projekt
Adaptive lighting systems for motor ptijemce — 18000
vehicles Visteon celkem
MPO Autopal, s.r.o. |7 +2 VSB-
Tandem 2006 4 Prof. Ing. JiFi dokt(? 0 TUO
Skafupa, CSe, |randi 2151
(za v 2006
spolupfijemce — VSB-
VSB - TUO) TUO
594
Vyzkum a vyvoj specialniho Ing. Pavel Bartos
vicetcelového zasahového vozidla se (za ptijemce —
systémem operativni zmény parametrd, FITE as.) celkem
k aplikaci pro zachranu lidi a projekt
materialnich hodnot, pfi katastrofach, Prof. Ing. Jiri 38000
pozarech, povodnich, expedicich, Skai‘upa, CSc, celkem
protiteroristickych akcich aj. MPO (za 7+4 VSB-
Research and development of the special Tandem 2006 4 spolupfij emce — [dokto| O TUO
multipurpose rescue and intervention VSB - TUO) |randi 4000
vehicle with the system of operational v 2006
modification of parameters for aplication VSB-
by human rescue and saving of tangible TUO
properties by disasters, fire, floods, 1000
expeditions and counterterrorist actions
etc.
Celkem
5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni arovni
. . o . c e Fin. Fin.
Nazev prOJekEu (Cesky i anglicky Posky- Rf’}‘ | Détka | . v(.)dp(v)vidny Potet| objem | objem
5 prekladv) tovatel Z%hfljelrll feseni res1tel/res1.tve! na prac. P NIP
(Cislo, oznaceni) grantu resenl pracovisti (tis. K&) | (tis. K&)
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, . 5 . L, o Fin. Fin.
Nazev prOJekEu l((lce;ky i anglicky Posky- lhlok | Deétka | | in;?v?f:nly Pocet| objem | objem
(Cislo, oznaceni) grantu P (tis. K&)| (tis. K&)
Celkem
5.5. Nové podané¢ projekty (granty) v roce 2004
. . v . . Fin. Fin.
Nazev prOJekt:l (¢esky i anglicky Poskyto- R9}( |Délka| Odpovédny ?tav ob;:m objem
preklad) vatel Z%hfl]ezll FeSeni Fesitel navrhu P NIP
(&islo, oznaéeni) grantu | resenl (prijeti) (tis. K&) |(tis. K&)
Vyzkum a vyvoj typovych modularnich prof. Skafupa
struktur servisnich roboti
MP 2 4 fizeni 2
Research and development of the type 0 007 v rzent 0 9700
modular structures of service robots
Transportni mechatronicky systém pro prof. Skafupa
pacienty v traumatickém stavu MPO | 2007 | 4 viizeni| 0 | 25000
A transportation mechatronic system for
patients in traumatic stress
Celkem

5.6. Zapojeni do projekti EU

(v€etné spolupréce na piiprave projektid podavanych jinymi institucemi)

Navrh projektu 6RP (nehodici se Skrtnéte)

Nazev specifického programu

Nézev projektu (pf. akronym)

Typ aktivity (NoE, IP aj.)

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba (garant za

VSB-TUO)

Koordinator projektu

(v€etné pracoviste)

Partneti Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav navrhu:

neni ur¢en pro financovani
je urcen pro financovani

projekt se realizuje
projekt byl ukoncen

000D O0Oo

podan, zatim nevyhodnocen

na zaloznim seznamu pro financovani
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5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentl pracovisté v ramci VaV

(jméno, zemé, diivod pobytu ptipadné ndzev prednesené piednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

5.8. Persondlni zmény v oblasti VaV

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni piistroje
Nova zafizeni v laboratofi servisni robotiky, dva podvozky mobilnich roboti s dalkovym
ovladanim, dotykovy panel 21 Cintiq 21UX.

5.10. Pocita¢oveé ucebny, vypocetni technika

Katedra disponuje dvémi pocitacovymi ucebnami (D122 9 mist, D123 10 mist), které¢ jsou
urceny primarné pro vyuku v oblasti pocitacové podpory inzenyrskych ¢innosti a samostatnou
praci vSech student Fakulty strojni. Hardwarové vybaveni uceben bylo vyrazné inovovano za
podpory firmy Honeywell a s podporou dalSich granti bylo zakoupeno a instalovdno také
Spickové softwarové vybaveni v oblasti CAD a CAE systémti — Pro/Engineer WildFire 3 a
MSC.Adams.

5.11. Cinnost odbornych pracovist, skolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedfe (institutu), jejich nejvyznamné;jsi vysledky v roce 2006
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
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 seminate (pfipadné se zahrani¢ni ucasti)
(ndzev, garant, organizacni a pfipravny vybor, termin a misto konani, pocet domacich a

zahrani¢nich Gcastniki, nazev sborniku véetné ISBN)

7.2. Mezinarodni konference a seminaie

(nazev, garant, organizacni a pfipravny vybor, termin a misto konani, pocet domécich a ptipadné
1 zahrani¢nich ucastnikil, nazev sborniku véetné ISBN)
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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. Zastoupeni VSB-TUO v reprezentaci ¢eskych vysokych $kol, v mezinarodnich
organizacich, v profesnich organizacich

Organizace Stat Statut

International Conference on | Portugalsko Prof. Mostyn - ¢len
Informatics in Control

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napt. ¢len, predseda, mistoptedseda apod.

8.2. Piehled ¢lenstvi v organizacich sdruzujicich vysoké skoly, v narodnich a
profesnich organizacich (mimo VSB-TUO)

Organizace Stat Statut

Spolec¢nosti robotické CR Prof. Mostyn - ¢len
chirurgie.

Vybor Ceskomoravské CR Prof. Skatupa — ¢len vyboru

spole€nosti pro automatizaci

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napt. ¢len, predseda, mistoptedseda apod.

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO

Prof. Skatupa — garant Divize mechatroniky Centra pokrocilych a inovacnich technologii (CPIT)

9. Spoluprace s prumyslem

9.1. Doplnkova €innost

(souhrnng za pracovisté uvést pocet, za pracovisté uvést piehled max. 5 praci nejlepsi VV trovné
pro ziskani obrazu o profesionalnim zaméteni a feSené problematice se struénym shrnutim
vysledkt (servisni prace jen v celkovém piehledu)
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Pocet FeSenych kol v roce 2006:

r wr

Celkova finan¢ni ¢astka:

Piehled vybranych vikoli DC:
Nazev:

Objednavatel:

Strucny popis feseného problému:

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 | studentu/prac.
spole¢na experimentalni pracovisté
smlouvy o spolupraci
pofadané kurzy ve spolupraci s firmou
& . | RozSifovani
exkurze student Skoda Auto Miada |\ tickych 40/1
Boleslav ;
znalosti
Bonatrans. a.s Rozsifovani
exkurze studentd Slévarnu v ZDB, a.s. praktlckygh 151
znalosti
Vitkovice Rozsifovani
exkurze studentt Cylinders a.s. praktickych 9/2
znalosti
Hayes Lemmerz Rozsifovani
exkurze studentt Autokola, a.s. praktickych 17/1
znalosti
organizace kratkodobych praxi student( v pribéhu
studia
pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, ro€nikové projekty
ucast externich expertd ve vyuce
spoluprace pfi tvorbé osnov predmétt (definice
pozadavku k pfipravé na nové profese)
podil na pFipravé zaméreni a profilovani student(
v zavérecné etapé studia
jina forma spoluprace

10. Publika¢ni ¢innost

Monografie
1.

Diserta¢ni a habilita¢ni prace
2. nejsou
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Knihy, ucebnice a skripta

3.

4.
5.

BURKOVIC, J.: Provoz a tidrzba RTP. 1.vydani, Skripta VSB-TU Ostrava, 2006. 95 s.
ISBN 80-248-1222-3

KARNIK, L. Periferni zarizeni RTP. VSB-TU, Ostrava: 2006, 132 s. ISBN 80-248-1221-5.

ZahraniCni Casopisy

6.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

BURKOVIC, J. & BURKOVICOVA, R. : Increase of The Qulity of Studies for a Bachelor’s
Degrese. In: Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering,
the TU in KoSice, Slovak Republic, pp.71-76, ISSN 1335-2393

BURKOVIC, J. & MIHOLA, M. & KOT, T.: Robotization In Technology of Machining. In:
Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering, the TU in
Kosice, Slovak Republic, pp.77-82, ISSN 1335-2393

BURKOVIC, J.: Moznost robotizace pii déleni materiald. /In: AT&P JOURNAL PLUSI, 2006
str. 54-56 ISSN 1336-5010

BURKOVIC, J.: Uplatnéni robotl pii udrzovani zelend. In: AT&P JOURNAL PLUSI, 2006 str.
76-80 ISSN 1336-5010

NOVAK, P., BABJAK, J., TVARUZKA, A.: Intelligent unit of the IR proximity sensors with
12C interface. In: Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of Mechanical
Engineering, the TU in KoSice, Slovak Republic, pp.337-344, ISSN 1335-2393

NOVAK, P., TVARUZKA, A., KRYS, V., GAJDOS, V.: The compact control sustem of the
mobile robot surveyor. In: Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of Mechanical
Engineering, the TU in KoSice, Slovak Republic, pp.345-348, ISSN 1335-2393

SKARUPA, J., GVOZD, P.: ANALYSE AND ASSIGNMENT FOR DEVELOPMENT INVASION ROBOT
FOR PIPE SYSTEMS. ACTA MECHANICA SLOVACA, C. 2-A/2006, ROC. 10. KOSICE: SJF TU v
KosIcicH, 2006, PP. 435-441; ISSN 1335-2393

KONECNY, Z. Models of robots mechanism in CAD system Pro/ENGINEER. In: Acta
Mechanica Slovaca: Strojnicka fakulta technickej university v KoSiciach, Kosice, 2-A/2006
ROBTEP 2006, ro¢nik 10, str. 239 -242. ISSN 1335-2393

KONECNY, Z. - KRYS, V. Creation of the rotational joint for the strength calculation purposes.
Acta Mechanica Slovaca: Strojnicka fakulta technickej university v Kosiciach, Kosice, 2-A/2006
ROBTEP 2006, roénik 10, str. 243 -247. ISSN 1335-2393

KARNIK, L.: Modeling and simulation of the wheel chassis. In: Journal Acta Mechanica
Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering, the TU in Kosice, 2006, Slovak
Republic, ro¢. 10, €. 2-A, pp.193-198, ISSN 1335-2393.

KARNIK, L.: Simulation and analysis of the service robots. In: Journal Acta Mechanica
Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering, the TU in Kosice, 2006, Slovak
Republic, ro¢. 10, €. 2-A, pp.199-204, ISSN 1335-2393.

KUMICAKOVA, D., KARNIK, L.: Robot hands — the different approaches to the design
solution. In: Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering,
the TU in Kosice, 2006, Slovak Republic, ro¢. 10, ¢. 2-A, pp.281-288, ISSN 1335-2393.
KARNIK, L. Modularni struktury — trend v oblasti servisni robotiky. STROJARSTVO, ro¢. X, ¢&.
3, Zilina, 2006, s. 52 - 53. ISSN 1335-2938.

KRYS, V., MOSTYN, V.. A virtual model of the hydraulic mechanism. In: Journal Acta
Mechanica Slovaca, 2006, published by Faculty of Mechanical Engineering, the TU in Kosice,
Slovak Republic, pp.275-280, ISSN 1335-2393

MOSTYN, V., KOT, T. Checking system of the dynamic stability of a vehicle. Acta Mechanica
Slovaca, ¢. 2-A/2006, roc¢. 10. Kosice: SjF TU v Kosicich, 2006, str. 331-336; ISSN 1335-2393

Domaci ¢asopisy

22.

BURKOVIC, J. & KOT, T.: Service robots for maintenance of greenery around roads and
highways. Servisni roboty pro udrzbu zelené¢ kolem cesta a dalnic. In: Transactions of the VSB-
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23.

24.

25.

26.

27.

28.

TU of Ostrava 2006, Vol. LII, Mechanical series, No.1/2006, Ostrava, 2006, pp.9-14, ISSN 1210
—0471.

DUDEK, R., NOVAK, P.: Breakout prediction systém. In: Transactions of the VSB-TU of
Ostrava 2006, Vol. LII, Mechanical series, No.1/2006, Ostrava, 2006, pp.29-34, ISSN 1210 —
0471.

GAJIDOS, V., NOVAK, P.: Wireless river water level measuring systém. In: Transactions of the
VSB-TU of Ostrava 2006, Vol. LII, Mechanical series, No.1/2006, Ostrava, 2006, pp.61-64,
ISSN 1210 — 0471.

GAJDOS, V., NOVAK, P.: Steering systems assembly automatic machine control system. In:
Transactions of the VSB-TU of Ostrava 2006, Vol. LII, Mechanical series, No.1/2006, Ostrava,
2006, pp.65-70, ISSN 1210 — 0471.

NOVAK, P., TVARUZKA, A.: Control and stereovision subsystems for remote controlled
mobile robot surveyor. In: Transactions of the VSB-TU of Ostrava 2006, Vol. LII, Mechanical
series, No.1/2006, Ostrava, 2006, pp.145-156, ISSN 1210 — 0471.

KARNIK, L.: Mobilni roboty uréené pro ziskavani prostorovych metrickych dat. AUTOMA, ro¢.
12, ¢. 11, Praha, 2006, s. 48 — 50. ISSN 1210-9592.

HAVLIK, J., KRYS, V.: Determination of reactions affecting the microtunneling excavator. In:
Transactions of the VSB-TU of Ostrava 2006, Vol. LII, Mechanical series, No.1/2006, Ostrava,
2006, pp.77-80, ISSN 1210 — 0471

Svétové kongresy a sympozia

Mezinarodni konference a seminare

29.

30.

31.

BURKOVIC, J., BURKOVICOVA, R.: Importace and Prospekt of Bachaleor type Studies in
Czech Republik In.: Optimalization of the robots and manipulators OPTIROB 06, Predeal,
Romania: May 26-28. 2006, pp. 225-228. ISBN (10) 975-648-572-2.

KONECNY, Z. — KOCI, P. The LMS Moodle aplication in technical subject. Roznov 2006,
Information and Communication Technology in Education, Proccedings, University of Ostrava,
p. 204-207, ISBN 80-7368-199-4

KOCI, P. - KONECNY, Z. Preparation of educational materials for Ims Moodle on FS. Roznov
2006, Information and Communication Technology in Education, Proccedings, University of
Ostrava, p. 199-203, ISBN 80-7368-199-4

Narodni konference a seminaie

32.

33.

34.

KONECNY, Z. Vyuka CAD/CAM systémii vyuzitim ndstroje VPN Client. Praha 2006,
Konference BELCOM’ 06, Spoluprace univerzi pii efektivni tvorbé vyuzivani vzdélavacich
zdroju, CVUT Praha, Sbornik abstraktd, s. 36, ISBN 80-239-6601-4

KRYS, V.: Ovéfovani virtudlniho modelu hydraulicky pohanén¢ho mechanismu vytvofencho
v simulacnim syst¢ému MSC.ADAMS. In: Workshop 2006 fakulty strojni, , VSB — TU Ostrava,
2006, pp.36, ISBN 80-248-0999-0.

KARNIK, L. Nepramyslové vlastnictvi: Autorské pravo. In: sbornik Rizeni védy vyzkumu a
vyvoje a jejich trendy, Ostravska univerzita v Ostraveé, Ostrava, 2006 , s. 151-154. ISBN 80-
7368-200-1.

Vyzkumné zpravy

35.

KONECNY, Z. — MIHOLA, M. Vyvoj multifunkcni svételné jednotky. Diléi zprava projektu
FT-TA3/124, Adaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla. Etapa 1. Analyza novych
svételnych funkei AFS vyvoj komponentd svételného systému.
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36. MOSTYN, V., KOT, T. Vyzkum a vyvoj specialniho viceu¢elového zasahového vozidla, etapa 6
— Virtualni technologie, ro¢ni zprava 2006, projekt TANDEM 2006 — 2009

Patenty apod.
Jiné

11. Vyznamné udalosti na katedie

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

Ing. Vladimir Buzek — odchod do diichodu
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