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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 védé a vyzkumu a v odborné
¢innosti pro praxi. V souladu s aktualnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni
robotiky a robototechniky a aplikace roboti mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve
vyuce i1 v publikacni cinnosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny vtomto smyslu granty, i
nespecifikovany vyzkum a témata disertacnich i1 diplomovych praci. Ve vyuce katedra zajistuje
dva obory - Robotiku, vramci bakalafského strukturovaného programu a Vyrobni systémy
s prumyslovymi roboty (nyni nové také zménéné na Robotiku), pro inZenyrské navazujici
studium na Fakulté strojni. A rovnéz nové schvalené doktorské studium Robotika. Jsou
zajiStovana adekvatni studijni zamétfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace
pramyslovych robotii, 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 pocitacové
podpory k feSeni problému 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 mechatronickych systémech. Diiraz je vénovan zejména primyslovym pocita¢im
standardu PC a jejich vlastnostem, v€etné metod zajiSténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcum z fad studenti magisterského studia umoznuje katedra, formou individudlniho
studijniho planu, absolvovat vybrané pfedméty na Fakulté elektrotechniky a informatiky nasi
univerzity.

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. 2007)

(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 titult prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2007

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.)

Ing.V.Krys — VZDROZ kurz (vzdélavani pro rozvoj, spoluprace pracovniki VV
s primyslovymi podniky. Pofadal VSB-TU),

Ing.Z.Kone¢ny — e-learningovy kurz

3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovis$tém garantované studijni obory

Bakalarské 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 robot,
manipulatort a perifernich zatizeni robotizovanych pracovist /dopravnikli, zasobniki, hlavic
prumyslovych robotl aj./, ale také jako projektanti téchto zatizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, idrzbu a opravy.

Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze roboty se rychle uplatiuji v fadé
dalSich odvétvi jako jsou zeméd¢lstvi, zdravotnictvi, sklafsky, potravinaisky, textilni a
obuvnicky primysl, sluzby a pod. Vzhledem k tomuto trendu je mozno hovofit 0 moznosti
univerzalniho prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé& nezbytného teoretického zakladu zejména praktické zkusenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych laboratotfich primyslovych robot. Pfimou
soucasti studia je zvladnuti prace na pocitac¢i pro celé spektrum Cinnosti, pocinaje vyuzitim
textovych editorti, ptes tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systémtl, az
po vyuziti pocitact v fidicich systémech robotl a automatizovanych zatizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: Robotika (diive Vyrobni systémy s primyslovymi roboty a manipulatory)
Cislo oboru: 23 01T013-00
Garant oboru: Prof. Ing. Jifi SkaFupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu robotli a manipuldtort 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 znaénymi naroky na feSeni problémti mechaniky/. Védomosti ziskané z oblasti
konstrukce primyslovych robotli a manipuléatori, perifernich zatizeni robotizovanych pracovist,
ze zakladi stavby vyrobnich stroji a jejich automatizace, jsou pouze jednim okruhem
pottebnych poznatkli pro navrh technickych systémi mechatroniky. Do dal§iho okruhu patii
problematika teorie fizeni a fidicich systém, senzoriky, softwarového inzenyrstvi, expertnich a
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databazovych systémda, fidicich systému, elektroniky a pohonti. Tieti okruh zahrnuje znalosti
potiebné pro projektovani vyrobnich systéml s primyslovymi roboty, zabezpeceni provozu,
udrzby, sefizeni a programovéni robotizovanych pracovist’.

Ve vSech téchto okruzich je pii 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 rizné oblasti aplikaci vypocetni techniky - napt. AutoCADu, ale i
tzv. velkych CADu, pokryvajicich kromé konstrukénich ¢innosti i projekci a celou oblast
technické piipravy vyroby.

Doktorské studijni obory:

Néazev: Robotika

Cislo oboru:2301V013

Predseda 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
primyslovych i servisnich robotii a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
pristupu k vyvoji t€chto komplexnich technickych systémii. 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 pocitatovou podporou, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen diiraz na nejnovéjsi technické i
programové prostiedky fizeni, vnimani prostiedi a komunikace s clovékem a v oblasti
pohonnych subsystému 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 pfistupu k vytvaieni robototechnickych systémt jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

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

3.3. Seznam obhégjenych diplomovych praci v roce 2007

Bakalarské diplomové prace:

student vedouci téma
1.| Ehl Pavel Ing. Z. Koneény, Ph.D. Modularni konstrukce rami servisnich robotd.
Frames modular construction of service robots.
2.| Havlik Jindfich | Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh moduli pro ukladani kapalnych a pevnych
CSc. vzorkil na servisnim robotu.

Construction design of modulus for saving liquid and solid
specimens on service robot.

3.| Chura Zdenék | Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Robotizované pracovisté montaze vyrobk.

(staronové Robotized workplace for assembly products.
zadani)
4.| Jozek Pavel Ing. Z. Konec¢ny, Ph.D. Konstrukéni navrh pracovisté pro montaz spojek s pruznym
kotoucem.

Workplace design for clutches assembly with
elastic disk.

5.| Kana Jan Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Robotizované pracovisté pro ohybani trubek.
Robotized workplace for roll bending piping.

6.| Krajéa Roman | Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Néavrh uklddani a manipulace s vybusninami.
Design filing and manipulation with explosive substances

7. | Kramarc¢ik Ing. V. Krys Systémy tlumici vibrace nadstaveb mobilnich robotil.
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Zbyszek

Vibration dampening systems for mobile robots
extensions.

8. | Ml¢och David

Ing. V. Krys

Energetické zdroje pro mobilni roboty.
Energy sources for mobile robots.

9.| Pejznoch
Tomas

Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D.

Navrh manipulace s kontejnery.
Design manipulation with containers.

10| Ptacek Filip

Ing. Ladislav Karnik,
CSc.

Konstrukéni navrh technologické hlavice urcené pro
rozbrusSovani riznych materialt.

Construction design of technological effector determined
for grinding different materials.

11| Ruzicka Lukas

Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D.

Robotizované pracovisté pro svarovani ptirubovych soucasti
na konce trubek.

Robotized workplace for flanged parts on piping ends
welding.

12| Smetinka

Ing. Jan Burkovié, Ph.D.

Néavrh ukladani a manipulace se vzorky zeminy.

Jindfich Design filing and manipulation with borehole samples.
(staronové
zadani)

13| Szczeponiec Prof.Ing.Jifi Navrh servisniho robotu pro feseni disledkti snéhové kalamity
Jiri Skatfupa,CSc. na stfechy velkych budov.

The service robot proposal for the incidence snow calamity
solving on the big building roof.

14| Sztefek Jan

Ing. Z. Konec¢ny, Ph.D.

Konstrukéni feSeni pfidavného mechanismu pro vyprostovani
servisnich robott.
Auxiliary mechanism design for salvage of service robots.

15| Sablatura Jiti

Ing. Ladislav Karnik,
CSc.

Konstrukéni navrh mechanismu pro odbér kapalnych vzorka
vcetn€ chemikalii z riznych mist.

Construction design of mechanism for taking liquid
samples including chemical from different seats.

16| Skubal Jan

Ing. Z. Konec¢ny, Ph.D.

Konstrukéni manipulatoru pro manipulaci se zasahovymi
servisnimi roboty.

Manipulator design for manipulation with rescue service
robots.

17| Utria Robert

Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D.

Robotizované pracovi§té pro obrabéni prirub.

(staronové Robotized workplace for cutting flanges.
zadani)

18 Valtova Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh uchopovaciho zatizeni pro manipulaci
Barbora CSec. s objemnymi predméty.

Construction design of gripper for manipulation with
large objects.

Magisterské diplomové prace:

student

vedouci

téma

1.| Cibien Michal

Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D.

Néavrh mechanického subsystému SR pro nasazeni pfi
zivelnich pohromach.

Design of mechanical subsystem of the SR for using
during natural disasters .

2.| Fika¢ek Roman

Prof.Dr.Ing. Vladimir
Mostyn

Konstrukéni navrh Iizkového manipulatoru pro transport
pacientu.

Design of the Bed Manipulator for the Transport of
Patients.

3.| Lezak Petr

Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D.

Navrh mechanického subsystému SR pro nasazeni v pozarné
nebezpecném prostoru.

Design mechanical subsystem SR for using in fire risk
area.

4.| Palyov Martin
Pozn.1.

Ing. Ladislav Kérnik,
CSc.

Konstrukéni névrh servisniho robotu urc¢eného pro transport
predmétti ve vnitinim prostiedi.

Engineering design of service robot designed for transport
subjects in indoor environment.

5.| Pind’ak Ondfej

Ing. Véclav Krys

Néavrh vizualniho subsystému mobilniho robotu uréeného pro
venkovni nasazeni.
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The design of a visual subsystem for mobile robots
assigned for outdoor applications.

6.| Pindur Petr

Ing. Zdenc¢k Konecny,
Ph.D.

Pracovisté pro kontrolu tvarove slozitych soucasti.
Workplace for Inspection of complicately Shaped Parts.

7.| Stonis David
(staronové)

Doc.Dr. Ing. Petr Novak

Senzoricky subsystém mobilniho robotu.
Sensorial subsystem of the Mobile robot.

8.| Spacek Petr

Doc.Dr. Ing. Petr Novak

Navrh a realizace fizeni paralelni kinematické struktury.
Design and realization of the parallel kinematics
structure.

9.| VIcek Pavel

Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D.

Navrh mechanického subsystému SR pro nasazeni pfi
bezpecnostnich akcich.

Design mechanical subsystem SR for using at security
actions.

14 Zygmont Jifi

Doc.Dr. Ing. Petr Novak

Zpracovani a analyza obrazu pracovni scény mobilniho
robotu.

Processing and interpretation the mobile robot’s image
work scene.

11 Vik Miroslav

Ing. Jan Burkovié, Ph.D.

Navrhnéte robotizované pracovisté montaze a kontroly
vyrobku "Ridici jednotka AEV 506 202"

Design of the robotized workplace assembly and testing
product "Control unit AEV 506 202".

3.4. Seznam doktorandii pracovisté v roce 2007

Prezenéni studium:

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Ing.Petr Husék
Mobilita servisnich robotil s variantnimi principy konstrukéniho

feSeni, odvozenymi a optimalizovanymi podle definované struktury terénu

Datum zahéjeni:
Skolitel:

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

2006
Prof.Ing.Jiti Skatupa, CSc.

Ing.Daniel Polak

Modularni koncepce servisnich robot
2006

Prof.Ing.Jifi Skatupa, CSc.

Ing.Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu
2006

doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing.Petr Spadek

Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)
2007

doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing.Adam Tvartzka
Senzoricky subsystém robotu
2002

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Vaclav Krys
Modelovani pohybu servisniho robotu v terénu
2003
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Skolitel:

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

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

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

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

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Prof.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon

Tvorba a ovérovani modeld servisnich robotl
2003

Prof.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Viliam Gajdos

Distribuované fidici systémy roboti
2004

doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Roman Dudek

Aplikace neuronovych siti v oblasti mobilnich robot
2004

doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Tomas Kot

Servisni roboty v bezpecnostnim inzenyrstvi
2004

Prof.Dr.Ing.Vladimir Mostyn

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:

2004
Prof.Ing.Jifi Skatupa, CSc.

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

2004
Prof.Ing.Jifi Skatupa, CSc.

3.5. Seznam obhdjenych disertacnich praci na pracovisti

Prezenéni studium:

Jméno a piijmeni:

Diserta¢ni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a pfijmeni:

Diserta¢ni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nézev)

Datum obh4jeni:
Skolitel:

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota
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e Znevyhodneéné skupiny uchazecii/studentii na vysokych skolach (struény text o podpote
kulturné a socialné znevyhodnénych studentti a podpofe studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

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

Ing. Jan Babjak — (student doktorského studia) zapojen do projektu MPO Tandem
,ZAdaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla“.

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR

(nazev partnera, nazev projektu nebo aktivity, ptipadné datum podepsani smlouvy na urovni
pracovisté, obdobi platnosti, garant)

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

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

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

e doc.Dr.Ing.P.Novak, Studijni pobyt EST / Instituto Politécnico de Castelo Branco Av
Empresario Castelo Branco, pfednaska: Control of the Omnidirectional Mobile Robot
using Neural Nets, Socrates, (1 tyden) zati 2007

e J.Havelka, J.Horak, M.Gloger Finsko, Tampere University of Technology, studijni

pobyt, 1 semestr (ZS), Socrates/Erasmus

4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostl nebo studenti

(jméno, zemé, divod pobytu ptipadné nazev piednesené prednasky, obdobi, kdo hradi néklady)

Anderson Luis dos Santos, Brasil (Universidade Paulista, Faculty of Mechatronics Engineering),
studijni odborny pobyt v ramci IAESTE, 6 tydnt, kvéten, Cerven, ndklady hradilo TAESTE

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

4.5. Utast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci v roce 2007

Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky preklad) zall};'lz ni Koordinator/fesitel na Pocet | objem
(Cislo, oznadeni) l"e§eJni pracovisti prac. | NIP
(tis. K¢)

Celkem




Programy EU pro vzdé€lavani a ptipravu na povolani
Program Socrates : Socﬁrates : : Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti
Pocet vyslanych studentii 3
Pocet pfijatych studentil
Pocet vyslanych ak. prac. | 1
Pocet ptijatych ak. prac. 1
Dotace (v tis. K¢) 15
Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni
Pocet projekti

Pocet vyslanych studenti

Pocet ptijatych studentil

Pocet vyslanych akademickych pracovnikii

Pocet piijatych akademickych pracovniki

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranici

Program

Vladni stipendia

Piima meziuniverzitni spoluprice

v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studenti

Pocet piijatych studentl

Pocet vyslanych akademickych pracovnik

Pocet prijatych akademickych pracovnikil

4.6. Zapojeni pracovisté¢ v programech Fondu rozvoje vysokych kol

Fin. Fin.
Nizev projektu (¢esky i anglicky pireklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny | objem | objem
(&islo, oznaéeni) okruh feSeni FeSitel 1P NIP
(tis. K&)| (tis. K&)
Laboratot mechatromckyph systému Ala 2007 Novék 1348
Laboratory of Mechatronics systems
Celkem 1348

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

rok 2007 (vyplni fakulta)

Fin. Fin.
Nizev projektu (Sesky i anglicky preklad) Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) Program | Podprogram FeSitel 1P NIP
(tis. K&)| (tis. K¢)
S
ybavs . Jnl pro vy 4 c 354 —prof. | 0 102
strojnich oborti ,
Mostyn




658/2006 Rozvoj laboratote viceprofesniho
obrabéni, pfenosovych jevi a servisni robotiky pro

doc. Drabkova

. , .7 4 c 354 — prof. 70 580
akreditované studijni programy Mostyn
*417/2006 Rozvoj materialnich a technickych
podminek v oblasti informacnich a komunikacnich —_
3% % B odndi : . Ing. Tichy
technologii pfi uskute¢novani akreditovanych
., o % R e 4 a FS — prof. 213 1942
studijnich programi na VSB — Technické univerzité Mostyn

Ostrava i v oblasti informacnich 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 2007

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2007 byl aplikaéni vyzkum a vyvoj v oblasti servisni robotiky
pro bezpecnostni a zdchranatské systémy v ramci projektu MPO Tandem ,,Vyzkum a vyvoj
specidlniho viceucelového zasahového vozidla se systémem operativni zmény parametrti, kdy

katedra vyviji prizkumny robot s manipulacni nadstavbou pro odbér vzorki a podili se na vyvoji
specidlniho zasahového vozidla pro Hasi¢sky zachranny sbor.
Dal$im smérem vyzkumu je oblast mechatroniky v automobilni technice, kdy v rdmci projektu

MPO Tandem ,,Adaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla“ se pracovisté podilelo na
vyzkumu a vyvoji svétlometl pro firmu Visteon a.s..

5.2. Vyzkumné zaméry

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

Rok
zahajeni
FeSeni

Odpovédny
reSitel/feSitel na
pracovisti

Pocet
prac.

Fin.
objem
IP
(tis. K¢)

Fin.
objem

NIP
(tis. K¢)

Celkem
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5.3. Resené projekty (granty) na narodni trovni

Nazev projekEu (Cesky i anglicky Posky- Rok | 1oya | Odpovédny | o 05}21'11 05;2;11
5 prekladv) tovatel Z%hfl]&lrll feteni res1tel/re51.tve! na prac.| IP NIP
(Cislo, oznaceni) grantu reseni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
Vyzkum a vyvoj specidlniho Ing. Pavel Barto$
viceucelového zasahového vozidla se (za ptijemce —
systémem operativni zmény parametrt, FITE a.s.) celkem
k aplikaci pro zachranu lidi a projekt
materialnich hodnot, pfi katastrofach, Prof. Ing. Jiri 38000
pozarech, povodnich, expedicich, Skarupa, CSc, celkem
protiteroristickych akcich aj. MPO (za 7+4 VSB-
Research and development of the special Tandem 2006 4 spo}upfijernce — |dokto| O TUO
multipurpose rescue and intervention VSB - TUO) |randi 4000
vehicle with the system of operational v 2007
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.
Adaptivni svétlometové systémy pro Ing. Milan celkem
motorova vozidla Cejnek, CSc. (za projekt
Adaptive lighting systems for motor piijemce — 18000
vehicles Visteon celkem
MPO Autopal, s.r.o. |7 +2 VSB-
Tandem 2006 4 Prof. Ing. JiFi doktq 0 TUO
Skafupa, CSe, |randi 2151
(za v 2007
spolupfijemce — VSB-
VSB - TUO) TUO
594
Celkem 1594
5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni urovni
p . - . . o Fin. Fin.
Nazev prOJekEu (Cesky i anglicky Posky- Rf)}( | Délka | . VO.dp?vadny Potet| objem | objem
5 prekladv) tovatel Z%hfl]&lrll feseni res1tel/re51.tve! na prac.| IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu reseni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)

Celkem

-11 -




5.5. Nové podané projekty (granty) v roce 2007

Nazev projekt:l (¢esky i anglicky Poskyto- Rf{k |Délka| Odpovédny ’Stav 05;21.11 og;:;n
pieklad) vatel |zahdjeni | oo Fesitel navrhu | o NIP
(gislo, oznaten) grantu | FeSeni (prijetd) | 6. Ko) | (tis. K&)
Vyzkum a vyvoj hasiciho a prirazového prijemce dotace
manipulatoru Tovarna hasici na
Research and development of techniky s.r.o. projekt
manipulator for breaking through walls Ing. Jaroslav celkem
and fire-extinguishing Svec 23980
MPO 2008 3 spolupiijemce 11<0(1ilec 0 VSB-
roky | VSB-TUO 260 (‘)lg TUO
prof. Jifi Skatupal 5330
v 2008
VSB-
TUO
2030
Vyzkum a vyvoj transportniho prijemce dotace
mechatronického systému pro pacienty Danisevsky s.r.o. na
v traumatickém a/nebo kontaminovaném Ing. Jan Drasar projekt
stavu spolupfijemce celkem
Research and development of VSB - TUO 27400
. . o N konec &
transportation mechatronic system for 3 |prof. Jifi Skatupa VSB-
. . . MPO | 2008 ledna 0
patients in traumatic stress and/or for roky 2008 TUO
contaminated patients 6780
v 2008
VSB-
TUO
2270
Vyzkum a vyvoj modularni struktury pfijemce dotace
servisnich zdsahovych a zachranatskych Strojirny Ttinec na
robotl a.s. projekt
Research and development of modular Ing. Ceslav Rusz celkem
structure of service emergency and spolupfijemce Konec 28870
rescue robots MPO | 2008 3 VSB - TUO ledna 0 VSB-
roky |prof. Jifi Skafupal 2008 TUO
5955
v 2008
VSB-
TUO
2170
Celkem 6470

5.6. Zapojeni do projekti EU

(v€etné spoluprace na piiprave projektl podavanych jinymi institucemi)

Nazev specifického programu

Nézev projektu (pi. akronym)

Typ aktivity

Doba trvani projektu

Kgntaktni osoba
VSB-TUO)

(garant za

Koordinator projektu
(vetné pracoviste)

Partnefi

Jméno:
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Instituce:
Stat:

Stav navrhu:

podan, zatim nevyhodnocen

neni uréen pro financovani

je urcen pro financovani

na zaloznim seznamu pro financovani
projekt se realizuje

projekt byl ukoncen

0O000D DO

5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt 1 studentl pracovisté v ramci VaV

(jméno, zemé, ditvod pobytu ptipadné ndzev pirednesené prednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV

5.9. Nov¢ laboratote, laboratorni ptistroje v roce 2007

e Sestava pro snimani a analyzu obrazové informace — National Instruments

e Sestava rychlostniho a polohového fizeni s krokovym motorem TP802 FESTO
e Sestava rychlostniho a polohového fizeni se stfidavym motorem TP801 FESTO
e Digitalni osciloskop DS 1530

e Sestava viceosého fizeni el.pohonti PISO PS400

5.10. Pocitatové ucebny, vypocetni technika
dv¢ pocitacové ucebny — D122 a D123

5.11. Cinnost odbornych pracovist, skolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedfe (institutu), jejich nejvyznamné;jsi vysledky v roce 2007

6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, pfedmét spoluprace

V ramci vyzkumu a vyvoje financovaného z granti MPO Katedra robototechniky spolupracuje
s fadou vyrobnich podnikd, které maji v naplni také vyzkum. Je to ptedevs§im firma Fite a.s., a
Visteon Autopal s.r.o0., dale je to firma Reacont Trade s.r.o. a firma Robotsystem s.r.o0. V roce
2007 jiz byly zahéjeny prace na ukolech z oblasti servisni robotiky, které byly podany jako nové
projekty na MPO, kde jsou spolupracujicimi firmami Strojirny Tfinec a.s., firma DaniSevsky
s.r.0., vyrabéjici lékarskou techniku a firmou Tovarna hasici techniky s.r.0., vyrabéjici hasici
techniku a vozidla. Predmétem vyzkumu je oblast servisni robotiky, resp. mechatroniky.

6. 2. Spoluprace se subjekty v zahranicni, predmét spoluprace
6. 3. Spoluprace s AV CR, téma spoluprace

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

-13 -




V ramci prace na projektech v oblasti servisni robotiky pro bezpecnostni ucely spolupracuje
Katedra robototechniky se Statnim ustavem jaderné, chemické a biologické ochrany, v.v.i.
v Pfibrami. Téma spolupréce je vyvoj transportniho prostfedku pro kontaminované pacienty.

7. Odborné akce poradané 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)

7.2. Mezinarodni konference a seminaie

(ndzev, garant, organizacni a ptipravny vybor, termin a misto konani, pocet domacich a ptipadné
1 zahrani¢nich ucastnikil, nazev sborniku véetné¢ ISBN)

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

(nazev, garant, termin a misto konani, poc¢et domacich a pfipadn¢ i zahrani¢nich ucastnikt,dalsi
informace)

7.4. Letni Skoly, kurzy a Skoleni

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

7.5. Jiné akce

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

8. Clenstvi pracovniki pracovisté v diileZitéjsich akademickych, odbornych
aj. organech

8.1. Zastoupeni VSB-TUO v reprezentaci deskych 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, napf. ¢len, predseda, mistopiedseda apod.

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

Organizace Stat Statut

Spolecnosti robotické CR Prof. Mostyn - ¢len
chirurgie.

Vybor Ceskomoravské CR Prof. Skafupa — ¢len vyboru

spole¢nosti pro automatizaci

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napf. ¢len, predseda, mistopiedseda apod.
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8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO

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

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Dopliikova ¢innost

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

Pocet FeSenych kol v roce 2007:

r wr

Celkova financni ¢astka:

Piehled vybranych tikolia DC:

Nazev:

Objednavatel:

Regitel:

Stru¢ny popis feSené¢ho problému:

9.2. Dalsi formy spolupréce s primyslem

(spolecna experimentéalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, potadané kurzy, exkurze studentd,

atd.)
Oblast Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy spoluprace | studenti/prac.
spole¢na experimentalni pracovisté
smlouvy o spolupraci
poradané kurzy ve spolupraci s firmou
Sungwoo Hightech 26/1
Bonatrans Rozsifovani 21/1
exkurze studentu Autopal praktickych 9/1
Autokola znalosti 241
Viadrus 211

organizace kratkodobych praxi studentt v pribéhu
studia

pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, rocnikové projekty

Ucast externich expertd ve vyuce

spoluprace pfi tvorbé osnov pfedmétd (definice
pozadavku k pfipravé na nové profese)

podil na pfipravé zamérfeni a profilovani studentt
v zavérecné etapé studia

jina forma spoluprace
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10. Publikac¢ni ¢innost

Monografie

L.

Diserta¢ni a habilita¢ni prace

2.

nejsou

Knihy, u€ebnice a skripta

3.

4.

NOVAK, P.: Experimentilni metody v mechatronice. 1.vydani, Skripta VSB-TU Ostrava,
2007. 160 s. ISBN 80-248-1222-3.

BURKOVIC, J. & BURYAN PETR & STISKALA, VIKTOR & VYMETAL , JAN: Sylaby pro
vzdélavaci kurz v oboru koksdrenstvi 2. (texty pro PGS), 1.vydani, VSB-TU Ostrava, 2007.
150 s. ISBN 978-80-248-1618-0 [Poznamka: zpracoval 50 stran + ptilohy)

KARNIK, L.: Biorobotika. 1. vydéni, Skripta VSB-TU Ostrava, 2007. 160 S. ISBN 978-80-248-
1646-3

KONECNY, Z. KRYS, V. CAD III — pevnostni analyzy. Ostrava: VSB —TU Ostrava 2007,
multimedialni uCebni text, 198 s. ISBN 978-80-248-1513-8

SKARUPA, I.: Priimyslové roboty a manipuldtory. 1.vydani, Skripta VSB-TU Ostrava, 2007.
260 s. ISBN 978-80-248-1522-0.

SKARUPA, J.: Kreativita a inovacni mysleni v konstruovini 1.vydani, Skripta VSB-TU
Ostrava, 2007. 230 s. ISBN 978-80-248-1717-0

Zahranicni Casopisy

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

NOVAK, P., DUDEK, R., BABJAK, J.: Mobile Robot Controlled by Neural Net. In: Journal
Acta Mechanica Slovaca.. 2-A/2007, Vol. 11, Service and Humanoid Robots, No.1/2007, TU
Kosice, Slovac Republic, 2007, pp.113-116, ISSN 1335 — 2393.

NOVAK, P., SPACEK, P.: Tripod Stabilised Robot Structure. In: Journal Acta Mechanica
Slovaca.. 2-A/2007, Vol. 11, Service and Humanoid Robots, No.1/2007, TU Kosice, Slovac
Republic, 2007, pp.117-120, ISSN 1335 — 2393

Burkovic, J.: Servise Robots for Meitenance of Greneery. In Technology of Machining. In:
Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering, the TU in
Kosice 2007, Slovak Republic, pp.45-48, ISSN 1335-2393

Burkovic, J.: Project Kontrol of the Production Systém With IR. [In: Journal Acta Mechanica
Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering, the TU in KoSice 2007, Slovak
Republic, pp.41-44, ISSN 1335-2393

Konec¢ny, Z.: The influence of geometrical elements meshing. AT&P journal plus I: Bratislava
2007, HMH s.r.o. Bratislava, ISSN 13356-5010

KRYS, V., KOT, T.: Virtual model of a locomotory subsystem of a service robot in
MSC.ADAMS simulation system environment. [n:AT&P journal PLUSI 2007, published by
HMH s.r.o0. Bratislava, Slovak Republic, pp.211-213, ISSN 1336-5010

KRYS, V., HAVLIK, J.: Design of microtunnelling system excavator aided by CAD system
Pro/ENGINEER. In: Journal Acta Mechanica Slovaca, 2007, published by Faculty of
Mechanical Engineering, the TU in Kosice, Slovak Republic, pp.99-102, ISSN 1335-2393
MOSTYN, V., SKARUPA, J.: Methods and Tools for Robot Design. In: Journal Acta
Mechanica Slovaca. 2-4/2007, Vol. 11, Service and Humanoid Robots, No.1/2007, TU Kosice,
Slovac Republic, 2007, pp.107-112, ISSN 1335 —2393

Domaci ¢asopisy

17.

DUDEK, R., Marten, T., NOVAK, P.: Temperature Measurement of a Lining of a Casting Ladle.
In:  Transactions of the VSB-TU of Ostrava 2007, Vol. LIII, Mechanical series, No.1/2007,
Ostrava, 2007, pp.35-40, ISSN 1210 — 0471.
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18. NOVAK, P., DUDEK, R., BABJAK, J.: Control of the Mobile Robot Using Neural Net. In:
Transactions of the VSB-TU of Ostrava 2007, Vol. LIII, Mechanical series, No.1/2007, Ostrava,
2007, pp.147-152, ISSN 1210 — 0471.

19. NOVAK, P., SPACEK, P.: Design and Control Tripod Robot Structure. In: Transactions of the
VSB-TU of Ostrava 2007, Vol. LIII, Mechanical series, No.1/2007, Ostrava, 2007, pp.153-160,
ISSN 1210 - 0471.

20. BURKOVIC, J. & KOT, T.: Robotized Produktion Cells for ARC Welding. Robotizovana
technologicka pracovi§té obloukového svatovani. In: Transactions of the VSB-TU of Ostrava
2007, Vol. LIII, Mechanical series, No.1/2007, Ostrava, 2007, pp.15-21, ISSN 1210 — 0471.

21. KARNIK, L.: Vyuziti mobilnich robotli se Sesti a vicekolovym lokomoénim ustrojim.
STROJARSTVO, roé. XI, ¢ 1, Zilina, 2007, s. 50 - 51. ISSN 1335-2938.

22. KARNIK, L.: Aplikace viceprstych efektorti u mobilnich servisnich robotti. STROJARSTVO, roc.
XI, ¢ 2, Zilina, 2007, s. 54 - 55. ISSN 1335-2938.

23. KARNIK, L.: Manipulaéni nastavby s umélymi svaly v servisni robotice. STROJARSTVO, roc.
XI, ¢ 3, Zilina, 2007, s. 42 - 43. ISSN 1335-2938.

24. KARNIK, L.: Servisni robotika v oblasti zdravotnictvi. STROJARSTVO, ro¢. XI, ¢ 4, Zilina,
2007, s. 66 - 67. ISSN 1335-2938.

25. KARNIK, L.: Servisni robotika v oblasti stavebnictvi. STROJARSTVO, roc¢. XI, ¢. 6, Zilina,
2007,s. 76 - 77. ISSN 1335-2938.

26. KARNIK, L.: Ctyikolovy servisni robot pro ziskavani 3D metrickych dat. STROJARSTVO, roc.
XI, ¢ 7-8, Zilina, 2007, s. 66 - 67. ISSN 1335-2938.

27. KARNIK, L.: Vyuziti servisnich robotd pro tklidové ¢innosti. STROJARSTVO, roé. XI, ¢. 11,
Zilina, 2007, s. 98 - 99. ISSN 1335-2938.

28. KARNIK, L.: Specialni efektory v servisni robotice. STROJARSTVO, roé. XI, ¢ 12, Zilina,
2007, s. 54 - 55. ISSN 1335-2938.

Svétové kongresy a sympozia
Mezinarodni konference a seminaie

Narodni konference a seminaie

29. NOVAK, P., TVARUZKA, A.: Remo:[e controlled mobile robot surveyor In: Transactions of the
Departmets meeting, published by ZCU Plzen, Czech Republic, pp.62-65, ISBN 978-80-7043-
598-4.

30. STANKOVIC, J., KARNIK, L., VALA, D., FIALIK, O.: Refactoring robotic 3D data capturing
device to Microsoft Embedded platform. In: Embedded Systems & Microsoft Technologies,
Student Research Papers, published by Faculty of Electrical Engineering and Computer
Science, VSB — TU of Ostrava, 2007, Czech Republic, pp. 32-38, ISBN 978-80-248-1650-0.

Vyzkumné zpravy

31. SKARUPA, J., NOVAK, P., MOSTYN, V.. Systém detekce provoznich podminek. Roéni
zprava projektu FT-TA3/124, Adaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla. Etapa 2.
36 s., katedra robototechniky, VSB-TU Ostrava.

Patenty apod.
Jiné

11. Vyznamné udalosti na katedre

(vyznamnéd vyro¢i pracovnikil, pracoviSté, vyznamenani pracovnikli, odchody do dichodu,
umrti, aj.)
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