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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 robotii mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve
vyuce i v publikacni cinnosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny vtomto smyslu granty, i
nespecifikovany vyzkum a témata disertacnich i diplomovych praci. Ve vyuce katedra zajistuje
dva obory - Robotiku, v ramci bakalafského strukturovaného programu a Vyrobni systémy
s pramyslovymi 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 zaméfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace
priamyslovych robotd, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku lze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémi, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inZenyrstvi. Jde o progresivni pfistup ke
strojirenstvi, ale i1 jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skute¢nost, Ze narist novych
systémtl tohoto druhu v soucasnosti piesahuje rocné 30 — 40%. Mezi jiz dnes aktualni aplikace
patii napf.: primyslové, servisni a personalni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni systémy,
medicina, kosmické systémy, automobilovy priimysl, automatické pracky, mycky nadobi, a fada
vyrobku pro kancelare i domacnost.

Okruhy feSenych problémt robototechniky Ize ¢lenit na: projekéni, provozni,
konstrukéni, zkouSeni a diagnostiku, méfeni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacové
podpory k feseni problémti a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad studentd, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systémitl, uréenych pro procesni a vizualiza¢ni tirovné
fizeni v mechatronickych systémech. Duraz je vénovan zejména primyslovym pocitacim
standardu PC a jejich vlastnostem, véetn€ metod zajiSténi poZadované spolehlivosti provozu.
Zajemcim z tad studenti magisterského studia umoziuje katedra, formou individualniho
studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté elektrotechniky a informatiky nasi
univerzity.

Vyukova i vyzkumnd cinnost katedry je dale zaméfena na matematické modelovani
mechanismu a jejich pohonti z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostredka
tfidicich systémi polohovacich mechanismii 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 nastroji pro navrh pfislusnych systému, jakozto zfejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplika¢nimi moZnostmi.
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Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni tilohy, odpovidajici uvedenému
zamé&feni. Vyuka probiha v Centru robototiky, na riznych typech pramyslovych robotu a jejich
subsystémech, v laboratofich méfici a diagnostické techniky a v u¢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. 2013)

(jmenny seznam)

Vedouci katedry:

Zastupce vedouciho katedry:
Tajemnik katedry:
Sekretarka:

Profesofi:

Docenti:

Odborni asistenti:

Pracovnici pro VaV:

Odborné-techni¢ti pracovnici:

Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Ladislav Karnik, CSc.

Tereza Fittlova

Vladimir Mostyn, Petr Novak, Jifi Skatupa
Zden€k Konecny

Ing. Ladislav Karnik, CSc.

Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Ing. Jifi Marek

Ing. Michal Gloger

prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc., Ing. Jan Babjak,
Ing. Vaclav Krys, Ph.D., Ing. Tomas Kot, Ph.D.,
Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D.

Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zaméfeni) profesorti, docentli a odbornych asistentli

beze zmény

2.2. Ziskani titulii prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2013

Jmenovani profesorem:
Jméno a pfijmeni:
Inauguracni prednaska

Obor:
Datum jmenovani:

Ziskani titulu doc.:
Jméno a piijmeni:
Habilita¢ni prace

Obor:
Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:
Jméno a ptijmeni:
Disertacni prace:
Datum obhajeni:
Skolitel:



2.3. Vzd¢élavani akademickych pracovnikli pracovisteé
( kurzy, skoleni, apod.)

Seminaf Moderni metody vyvoje vyrobki ve strojirenské praxi, 6. 2. 2013 od 9:00 h,
uCebna B3, ucast doktorandi a studenti oboru Robotika

Seminat firmy AV Engineering ,,Windchill PDM Essentials®“. 20. 3. 2013, tucast
doktorandi a studenti oboru Robotika.

Seminai TRIZ (organizace Ing. Dostal, Skolitel doc. BuSov) probéhl ve dnech 29. a 30.
8.2013, mistnost PI332 budova CPI, ucast doktorandi, prof. Mostyn, Ing. Krys.

Seminar s nazvem Jak na inovace ve dnech 20. 11. 2013 a 4. 12. 2013 v mistnosti PI332,
organizace doc. Zidek, prof. Skatfupa, uc¢ast Ing. Krys.

Seminat Creo — Co Vv osnovach nenajdete, 9. 12. 2013, Centrum robotiky. Pfednasky
Rozvody elektroinstalace - Creo Schematic &Cabling, Ing. Petr Benedikt, Ammann
Czech Republic a.s. Nové M¢ésto nad Metuji, Creo Illustrate - ivodni prezentace Ing.
Radovan Micek, AV Engineering a.s., Zlin, Rapid prototyping - technologie 3D tisku
Ing. Rudolf Madaj, PhD. Zilinska univerzita v Ziling, Katedra kon$truovania a &asti
strojov, UdrZba a servis svafovacich robotti Cloos, Radovan Machacek, FERIER s.r.o,
Ostrava Poruba.

Seminaf na téma novinky v systému Goldfire v rdmci Badatelského odpoledne dne pro
mladé veédecké pracovniky 20. 12. 2013, Skolitel prof. Mostyn a Ing. Krys, Ph.D.,

zcastnili se doktorandi oboru Robotika a 7 pracovniki katedry 354.

3. Pedagogicka cinnost

3.1. Pracovistém garantované studijni obory

Bakalai'ské studijni obory:

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

Profil absolventa:

Absolventi bakalafského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvka robott,

manipulatort a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist
/dopravnikii, zasobnikl, hlavic primyslovych roboti aj./, ale
také jako projektanti téchto zafizeni a zejména provozni
technici, zabezpeCujici provoz, sefizeni, programovani,
diagnostiku, udrzbu a opravy.

Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze
roboty se rychle uplatiuji v fad¢ dalSich odvétvi, jako jsou
zeméd€lstvi, zdravotnictvi, sklafsky, potravinafsky, textilni a
obuvnicky pramysl, sluzby apod. VVzhledem k tomuto trendu
je mozno hovofit 0 moZnosti univerzalniho prosazovani této
techniky.

Absolventi ziskaji kromé nezbytné¢ho teoretického zakladu
zejména praktické zkuSenosti na robotizovanych pracovistich
v nové vybudovanych laboratofich pramyslovych robot.
Piimou soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé
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spektrum Cinnosti, po¢inaje vyuzitim textovych editorti, pfes tabulkové procesory a zvladnuti
konstruovani pomoci CAD systémi, az po vyuziti pocCitacl v fidicich Systémech robotl a
automatizovanych zafizenich.

Magisterské studijni obory:

I}Iézev: Robotika
Cislo oboru: 23 01T013-00
Garant oboru: Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Profil absolventa:

Studijni obor ,, Robotika“ je zaméfen na navrhovani, konstrukci a fizeni primyslovych
robotli a manipulatori a jejich subsystémi. Obor je dale zaméifen na projektovani
robotizovanych technologickych pracovist, vcetné¢ jejich fizeni, a problematiku aktudlni
legislativy a bezpecnostnich ptfedpisii. V souvislosti s aktualnimi trendy v robotice, je vyuka
rovnéz orientovana na problematiku servisni robotiky a pro zajemce na biorobotiku. Soucasti
studia oboru je komplexni zvladnuti
vykonnych systéml pocitacové podpory
konstruovani, jako je Creo Parametric a
dalSich  vypocétovych a  simulacnich
systétmt, vhodnych pro  pokrocilé
modelovani a  simulace v oblasti
pramyslové 1 servisni robotiky. Znacna
pozornost je ve vyuce vénovana metodice
tvorby technickych systémi a metodice
podpory inovaéniho procesu zaloZené na
technologii TRIZ, vcetné pocitacové
podpory téchto ¢innosti. Obor Robotika je
tedy velmi komplexni, primarni strojni
zaméteni ma velky presah do souvisejicich
oblasti, jakymi jsou fizeni, senzorika,
pohonné systémy a informatika.

Absolventi studijniho oboru Robotika maji znalosti v oblasti konstruovani pramyslovych
robotli a manipulatorli, projektovani robotizovanych technologickych pracovist a vytvafeni
servisnich robotickych systémtl, v€etné jejich nasazovani. Znalosti z oblasti strojni jsou doplnény
potfebnymi znalostmi z oblasti fizeni a senzoriky, softwarového inZenyrstvi, ndvrhu fidicich
systétmt jak po strance softwarové, tak po strance hardwarové, dale znalostmi z oblasti
elektroniky, strojového vidéni a pohont. Absolventi jsou pfipraveni k feSeni inZenyrskych uloh
v oblasti automatizace a robotizace strojirenské vyroby, aplikace servisnich robotti ve vyrobé¢, ¢i
sluzbach. V oblasti projektovani vyrobnich systémi s primyslovymi roboty maji absolventi
potfebné znalosti z oblasti zabezpeceni jejich provozu, udrzby, spolehlivosti, bezpecnosti,
Sefizeni a programovani robotizovanych pracovist. Vyznamné jsou také ziskané znalosti
ve vyuzivani vysoce vykonnych systémii pocitacové podpory pro konstruovani, projektovani,
modelovani, simulaci, programovani, fizeni aj., které jsou plné vyuZitelné i mimo studovany
obor. Absolventi se uplatni jako konstruktéfi, projektanti, provozni technici, specialisté pro rizné
oblasti aplikaci vypocetni techniky — CAD, CAI, pokryvajicich kromé& konstrukénich ¢innosti i
projekci a celou oblast technické ptipravy vyroby a spravy zivotniho cyklu vyrobku (PLM
systémy).

Doktorské studijni obory:

Nazev: Robotika

Cislo oboru: 2301V013

Fakultni garant oboru:  prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Charakteristika oboru:
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Absolventi si osvoji metodiku védecké prace v oblasti aplikovaného vyzkumu a vyvoje
prumyslovych 1 servisnich roboti a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
ptistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémi. V oblasti tvorby a feSeni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zdkladni metodické a védecké postupy, v oblasti konstrukce ziskaji
absolventi pomérné rozsahlé znalosti v oblasti tvorby a optimalizace mechanického subsystému
S pocitacovou podporou, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen dlraz na nejnovéjsi technické i
programové prostredky fizeni, vnimani prostiedi a komunikace s c¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystémi jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohonti 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 vytvareni robototechnickych systému jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

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

3.3. Seznam obh4jenych bakalétskych a diplomovych praci v roce 2013

Bakalaiské diplomové prace:

> 4 )
/ ® /

Abivolventi bakalari

student vedouci téma
1. | Tomas$ Betlach |Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Aplikace SMA materiald v mechatronice
2. | Pavel Heider Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Konstrukéni navrh ttiprstého efektoru
3. | Lukas Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh étyikolového podvozku pro testovani algoritmi fizeni
Hildebrand
4, Martin Kiszka | Ing. Michal Gloger Konstruk¢ni navrh automatickych dveti pro psy
5. | Miroslav Kraj¢a | doc. Ing. Zden¢k Konstrukéni navrh meziopera¢niho dopravniku pro dopravu
Konec¢ny, Ph.D. valcovych predméti
6. |Filip Kramer Ing. Petr Kopec Prizkumny 1étajici subsystém zasahového robotu
7. | Jakub Mel¢ak prof. Dr. Ing. Vladimir Konstrukce robotické ruky se ctyfmi prsty
Mostyn
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http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/618/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/609/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/612/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-glo049/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/602/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/605/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/605/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kop257/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/623/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/601/

8. | Petr Pobucky Ing. Jan Babjak, Ph.D. Konstrukéni navrh robotu dle pravidel soutéze MiniSumo

9. | Martin RySavy |Ing. Ladislav Karnik, Néavrh robotizovaného pracovisté pro nastfik rdmi jizdnich
CSc. kol

10. | Marek Sostok prof. Dr. Ing. Vladimir Konstrukce ruéni tichopné teleskopické tyce s chapadlem
Mostyn

11. | JiF{ Svec doc. Ing. Zdenék Navrh pracovisté pro paletizaci fetézi
Kone¢ny, Ph.D.

12. | Pavel Vaviik Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Uprava stavajiciho podvozku mobilniho robotu

13. |Jan Vicherek Ing. Ladislav Karnik, Navrh robotizovaného pracovisté pro déleni profila kratsich
CSc. délek

14. | Ales Vysocky |Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Zasobnik pukt s podavacem pro vyukové RTP s ABB IRB

140

Magisterské diplomové prace:

student vedouci téma
1. | Radim Benek prof. Dr. Ing. Petr Novak | Efektor robotu
2. | Miroslav Bucek |Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni ndvrh servisniho robotu pro udrzbu travnatych
CSc. ploch
3. | Pavel Dolejsi prof. Dr. Ing. Vladimir Konstrukce paralelniho manipulatoru se ctyfmi stupni
Mostyn volnosti
4. | Toma$ Hruska |doc. Ing. Zdengk Konstrukéni navrh robotického ramene s vyuzitim linearnich
Kone¢ny, Ph.D. pohonti
5. | Toma$ Chamrad | Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Aplikace strojového vidéni pro robotizovana technologicka
pracovisté
6. | Tomas Chlopcik | Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh servisniho robotu pro monitorovani a
CSc. odbér vzorkt ve vétsich hloubkach
7. | Kamil Janecky |doc. Ing. Zdengk Servisni robot pro udrzbu stfesnich ploch
Koneény, Ph.D.
8. Martin Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Robotizované pracovisté montaze dvojkoli
Korabecny
9. | Lukas Kusnir prof. Dr. Ing. Vladimir Pohon kola vicekolového mobilniho robotu
Mostyn
10. | Michal Kvita prof. Dr. Ing. Petr Novak | Hmatovy subsystém robotu
11. | Martin prof. Dr. Ing. Petr Novak | Prizkumny robot
Machacek
12. | Jakub Mzik Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Robotizované vyukové pracovisté s robotem ABB IRB 360
13. | Michal Postulka | Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh stanovisté pro automatické dopliovani vodiku do
zasobnikl osobnich aut
14. | Lubomir Prokop | Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Analyza a optimalizace modularniho manipulatoru pro
mobilni robot
15. | Ondiej Samak | Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh zatizeni k manipulaci s polotovary ur¢enymi ke kovani
16. |Jachym Snajdr |doc. Ing. Zden&k Automatizovany systém pro fezani zavit

Konec¢ny, Ph.D.



http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-bab047/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/608/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/607/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/607/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/624/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/628/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/626/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/621/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/621/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/604/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/604/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/616/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/622/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/622/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/610/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/610/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/615/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/615/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/611/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/611/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/617/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/617/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/614/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/599/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/627/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/620/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/613/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/600/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/619/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/619/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/625/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/625/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/606/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/603/

Absolventi — inZenyri.



Ing. Jakub mzik — priprava obhajoby DP — RTP s robotem ABB IRB360

3.4. Seznam doktorand pracovisté v roce 2013

Prezencni studium:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Ing. Petr Gregus

Principy dynamickych analyz redundantnich kinematickych

struktur
2010
Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Jan Lipina

Nové materidly a technologie pro vyrobu robotil
2010

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Marek Studénka

Konstrukce asistencniho robotu pro télesn¢ postizené
2010

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Lukas Tomek
Senzorické subsystémy servisnich roboti
2010

prof. Dr. Ing. Petr Novak



Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahdjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahdjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a pfijmeni:

Ing. Michal Gloger

Senzorické subsystémy servisnich robotl
2011

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Jitfi Marek

Modulérni fidici systém primyslovych robotti zalozeny na
pramyslovych komunikac¢nich sbérnicich.

2011

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Petr Kopec

Inovace a vyvoj perifernich zafizeni roboti a manipulatorii pro
aplikace v oblasti bezpecnosti a ochrany obyvatel a zachrannych
systémil

2011

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Radomir Béhal

Specifika a moznosti vyvoje konstrukci manipulatorti a roboti pro
manipulaci s radioaktivnimi materidly

2011

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. David Hanzlik

Systém tepelné ochrany servisnich zasahovych robotd.
2012

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Tomas Chamrad

Lokalni navigace multirobotického systému
2013

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Pavel Dolejsi

Testovaci systém pro analyzu zatiZeni ruky a téla pro ergonomii
2013

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Lukas KuSnir

Vyvoj integrovanych pohonnych a brzdnych jednotek v kolech
mobilnich robotl

2013

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Daniel Polak
-9-



Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Modulérni koncepce servisnich robott
2006
Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu
2006

doc. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Petr Spacek
Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)
2007

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Jan Sedénka

Vyvoj podpturnych robotickych zafizeni pro pacienty S omezenou
pohyblivosti

2012

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Roman Travnic¢ek

Tlumici subsystémy podvozku servisnich robotil
2012

Doc. Ing. Zden€k Konecny, Ph.D.

3.5. Seznam obhdjenych diserta¢nich praci na pracovisti

Prezenéni studium:

Jméno a piijmeni:

Disertacni préace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Datum obhajeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a pfijmeni:
Diserta¢ni prace:
Datum obhajeni:
Skolitel:
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3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

o Znevyhodnéné skupiny uchazecii/studentit na vysokych skolach (stru¢ny text o podpoie
kulturné a socialné¢ znevyhodnénych studentii a podpofte studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

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

V roce 2013 byli do feSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Vyzkum a vyvoj subsystému
prumyslovych a servisnich robotu® SP2013/86 zapojeni studenti doktorského i navazujiciho
magisterského studijniho programu:

— Ing. David Hanzlik
— Ing. Jan Lipina

— Ing. Jifi Marek

— Ing. Petr Kopec

— Ing. Tomas Chamrad
— Ing. Jakub Mzik

— Bc. Tomas Cervenka
— Bc. Petr Mayer

— Bec. Stépan Labounek
— Bec. Jan Hajny

— Bc. Matéj Gala

— Bc. Petr Siroky

Na zakladé feSeni projektu bylo podano 12 funkénich vzorkl a 8 autorizovanych softwart,
bylo publikovano nebo je ptipravovano 6 clankli do recenzovanych sbornikli z toho min. 2
indexované v databazi SCOPUS. Projektem bylo podpoteno 7 diplomovych a 1 bakalarska
prace, kdy byly realizovany experimenty pro ovéfeni navrzenych systému nebo jejich dil¢ich
Casti.

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

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

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

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

4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i1 studentli pracovisté
(jméno, zemé&, diivod pobytu pfipadné nazev piednesené piednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

Vyjezdy v ramci programu Socrates - Evropa
-11 -



4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostii nebo studentt
(jméno, zem¢, diivod pobytu piipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradi naklady)

4.5. Utast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci
Rok Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky preklad) zahajeni Koordinator/fesitel na Pocet | Objem
(&islo, oznaéeni) teteni pracovisti prac. | NIP
(tis. K&)
Celkem
Programy EU pro vzdélavani a ptipravu na povolani
Program ST : Soc_rates : : Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projektl
Pocet vyslanych studenti | 3
Pocet piijatych studentii
Pocet vyslanych ak. prac. | 1
Pocet prijatych ak. prac. 1
Dotace (v tis. K¢) 15
Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni
Pocet projekti
Pocet vyslanych studenti
Pocet piijatych studentt 1 IAESTE,
Némecko

Pocet vyslanych akademickych pracovnikii

Pocet prijatych akademickych pracovniki

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranic¢i

Program

Piima meziuniverzitni spoluprace

Vladni stipendia
P v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studentti

Pocet ptijatych studentd

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet ptijatych akademickych pracovnikt

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych skol

-12 -




Fin. Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky preklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny |Objem | objem
(Cislo, oznadeni) okruh Feseni Fesitel IP NIP
(tis. KO)| (tis. K&

4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro verejné vysoké skoly

Fin. Fin.
ey projekiy Program | Rok Feseni | Odpovédny fcsitel | *oe | Pl
(tis. K&)| (tis. K&)
MSEK —
Moravskoslezsky
energeticky klastr
Rozvoj pfistrojového vybaveni hlavni fesitel
laboratofi a systémt pocitacové Celkem
, . . 2.4 2012-2014 . 0 2 848
podpory pro vyuku strojnich oborii na spolupfijemce za tis. K&
Fakulté strojni VSB-TUO VSB-TUO '
prof. Ing. Jifi
Sakiupa, CSc.
Ptistrojové vybaveni pro
experimentalni vyuku a ¢innost 2013 Prof. I[\)Ir. Inl? - petr 321 | 147
studentl USP Mechatronika ova
Pocitacova podpora inovaci prof. Dr. Ing.
technickych systémil 2013 Vladimir Mostyn 0 100
Inovace a rozvoj SW vybaveni v oblasti orof. Dr. Ing
pocitacové podpory navrhovani 2013 Via dirlnir Mos t.'n 0 340
technickych systémi na Fakulté strojni Y
47.  Zapojeni  pracovist¢ v Operaénim  programu  Vzdélavani  pro
konkurenceschopnost
Fin. Fin.
2;?3:’;?;;:;3 Program |Podprogram{Odpovédny feSitel obljsm O,?ljlepm
(tis. KO)| (tis. K&)
doc. Ing. Sylva
Drabkova,
Ph.D.
Partnerstvi v oblasti energetiky ¢ast ndkupu a
3 udrzby SW
prof. Mostyn 277
Vyvojovy kit piezomotort, ptistrojové
Laserovy méfi¢ vzdalenosti. vybaveni 354
prof. Novak 75
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5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2012 byl primyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpecnostni a zachranaiské systémy, presto, ze se katedfe nepodaiilo
ziskat ucelovou podporu pro tyto cinnosti. Podany byly 3 projekty v ramci Programu
bezpe¢nostniho vyzkumu CR v letech 2010-2015. Pokraduje vyvoj a vyzkum zapocaty
v piedchozich projektech v oblasti detek¢nich roboti s manipula¢ni nadstavbou pro odbér
vzorkll a jejich subsystémi pro nasazeni v bezpecnostnim inzenyrstvi, financovany castecné
projektem v ramci Studentské grantové soutéze.
V oblasti primyslové robotiky pokracuje vyzkum zaméieny na zlepSeni technickych prostfedki
pro manipulacni ¢innosti, v oblasti strojového vidéni a v oblasti novych metod programovani
primyslovych roboti. V této oblasti byly podany 3 projekty v ramci programu ABB Research

program 2013, které také nebyly financovany.

5.3. Resené projekty (granty) na narodni tirovni

Fin.
Nazev projektu (Cesky i Posky- ROk | paka _ Odpovédny Potet ome og}gh
anglicky preklad) tovatel  |zahajeni) G . FeSitel/Fesitel na prac. | IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu reseni pracovisti (tis.| (tis. K&)
K¢&)
Vstup nastihové linky Ing. Miroslav Sabart, Celkem
Input of Notching Line ZDAS as. projekt
MPO 12498 tis.
TIP 2011 | 1,5roku |prof. Dr. Ing. 5 10,0
FR-T13/483 Vladimir Mostyn (za VSB-TUO
spolupifjemce VSB- \v 2012 350
TUO) tis.
Vyzkum a vyvoj kolového Ing. Zdengk Ecler, Celkem
vedeni odpruzeného voziku SE-MI technology projekt 1780
Research and development of a.s. tis.
spring-loaded guiding wheel MPO
TIP 2010 | 2,5roku 5 0,0«
ER-TI2/618 prof..Dr. Ing. VSB-TUO
\Vladimir Mostyn (za \v 2012 300
spolupifjemce VSB- tis. K¢
TUO)
Vyzkum a vyvoj nového typu Zdenék Sucha Celkem
dilniho kombajnu pro SE-MI Technology, projekt
energeticky pramysl a.s. 39 000 tis.
Research and development of MPO K&
cutter loader for energy TIP 2012 3 prof. Dr. Ing. o lol.
industry ER-T14/193 Vladimir Mostyn (za 'VSB-TUO
spolupiijemce VSB- \v 2012
Pozn.: Projekt prijat 2012, TUO) 0 tis. K¢
zacatek reseni odloZen na rok
2013
Celkem 2012 1150 tis.
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5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni urovni

. . ¥ . - . - Fin. Fin.
Nazey pm‘ekf“lflc e;ky I anglicky Posky lFf?.k | Délka | Qfﬁ?vf’.‘:“ly Pocet| Objem | objem
5 piekla V) ' tovatel zz;e ;gﬁ;ﬂ teseni | F€S :a z::ili;i na prac.| IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu p (tis. KO/ (tis. K&)
Roboticka podpora budoucich operaci i
NATO Prof.Dr.Ing.Petr
Robotics Underpinning Future NATO NATO | 2012 4 NOV?}? (28 4 )
o ) spolupiijemce)
perations
Celkem
5.5. Nov¢ podané projekty (granty)
) - « . A Fin. Fin.
Nizev projektu (esky i anglicky Poskyto- ll?g'k |Détka|  Odpovédny ngti\; objem | objem
5 prekladv) , vatel Zieggﬁ?l Felenid FeSitel V‘j‘ u IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu (prijeti) (tis. K¢) [(tis. K&)
Integrovany adaptivni LED svétlomet Ing. Vladimir
pro motocykly Dobrus, FLTC 25 300
Integrated adaptive LED headlamp for 5 Europe a.s. (4 280
motorcycles. TACR | 2014 | 2,5 | prof.Dr.Ing. |V fizeni 0 V3B-
Vladimir TUO)
Mostyn,
VSB - TUO
AXIO - systém pro méieni vzdalenosti a prof. Dr. Ing.
rychlosti draznich vozidel Vladimir
AXIO - system for measuring of distance Mostyn, 12 600
and speed of train Y VSB-TUO . (2 260
TACR | 2014 3 Ing. Petr V fizeni 0 V&B-
Vykrent, TUO)
C-Modul spol.
Sr.0.
Rozvoj a aplikace metod k autonomii Ing. Libor
mobilnich prostredkt Preucil, CSc., 10 848
Development and application of methods « CVUT Praha, v (1035
for autonomy of mobile vehicles TACR | 2014 |3 prof. Novik, Viizeni| 01 ysp
VSB -TUO TUO)
System for virtual TELEportation of Research prof. Novak,
RESCUER for inspecting coal mine areas|Fund for prof. Mostyn
affected by catastrophic Coal and| 2014 3 V fizeni | 12428 | 220
events Steel
(RFCS)
Celkem 61 396
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5.6. Projekty v ramci specifického vyzkumu

) . < . I i Fin. Fin.
Nizev projeltu (Cesky i anglicky | POsKo-) Rok Ipg|  Odpovidny | potet | objem | objem
_ preklad) vatel | zahdjent |y coni Felitel prac. IP NIP
(Cislo, oznaceni) grantu | resem (tis. K&) |(tis. K&)
SP2013/86- Vyzkum a vyvoj 5 Ing. Vaclav 5 7am./
subsystému prumyslovych a servisnich | MSMT | 2013 1 | Krys, Ph.D. : 0 1290
robotit 12 stud.
Celkem 1290

5.7. Zapojeni do projekta EU

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

Nazev specifického programu Research Fund for Coal and Steel (RFCS)

Nazev projektu (pf. akronym) System for virtual TELEportation of RESCUER for inspecting coal mine
areas affected by catastrophic events

Typ aktivity research

Doba trvéni projektu 2014 - 2016

Kontaktni osoba (garant za prof. Dr. Ing. Petr Novak

VSB-TUO)

Koordinator projektu prof. Dr. Ing. Petr Novak — Katedra robototechniky

(vCetné pracoviste)

Partnefi Jméno: Prof. Wojciech Moczulski
Instituce: Silesian University of Technology
Stat: Polsko

Stav navrhu:

podan, zatim nevyhodnocen

neni urcen pro financovani

je urcen pro financovani

na zaloznim seznamu pro financovani
projekt se realizuje

projekt byl ukoncen

O000DO

5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogti i studentl pracovi§té v ramci VaV
(Jjméno, zemé¢, diivod pobytu piipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

Ing. Vaclav Krys, Ph.D., Rakousko - TU Wien — IFT, Karlasplatz 13, Wien, Zahrani¢ni staz, 1.
3. 2013 - 19. 4. 2013, Hrazeno z projektu: Prilezitost pro mladé vyzkumniky
CZ.1.07/2.3.00/30.0016

Ing. Tomas Kot, Ph.D., Rakousko - TU Wien — IFT, Karlasplatz 13, Wien, Zahranic¢ni staz, 1. 3.
2013 - 19. 4. 2013, Hrazeno z projektu: Prilezitost pro mladé vyzkumniky
CZ.1.07/2.3.00/30.0016

Ing. Véclav Krys, Ph.D., Kanada — Clearpath Robotics, Kitchener, Zahrani¢ni staz, 3. 8. 2013 —
1. 9. 2013, Hrazeno z provoznich zdroju katedry.

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV
- 0d 1.6.2013 — Ing.Zdenko Bobovsky, Ph.D. na pozici postdok
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5.9. Nov¢ laboratote, laboratorni pfistroje vV daném roce

e Pracovisté s termokamerou Flir A65

e Mc¢fici a laboratorni technika

e Laboratorni sestava linearniho a rotacniho piezomotoru

e RTP s primyslovym robotem IRB360 a systémem strojového vidéni

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

V centru robotiky — ,,Stara menza“ pocitatova ucebna s 20 PC pro vyuku CAD systému.
Kapacita 20-40 studentii. Dalsi dvé pocitatové ucebny s cca 10 + 9 PC na uéebnach D122 a
D123.

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

Rada funk¢nich vzorkt, autorizovaného software, uzitny vzor, ¢lanek v impaktovaném casopise,

6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, ptedmét spoluprace

Vramci vyzkumu a vyvoje Voblasti servisni robotiky Katedra robototechniky
spolupracuje s prednimi pracovisti robotického vyzkumu v CR:

e CVUT, Fakulta elektrotechnicka, Katedra kybernetiky, Ing. Libor Pfeucil, CSc.,

e VUT v Brné, Stiedoevropsky technologicky institut — CEITEC, doc. Ing. Lud¢k
Zalud, Ph.D,

e Univerzita obrany Brno, Fakulta ekonomiky a managementu, Ing. Jan Mazal,
Ph.D.

e VOP Novy Ji¢in, Ing. Pavel Mikunda, Ing. Ladislav Kubéna

Dale katedra spolupracuje s fadou vyrobnich podnikt, které maji v naplni také vyzkum.
Je to predevsim firma Reacont Trade s.r.o. a firma Robotsystem s.r.o. a dale s firmou Ferrit
Vv oblasti technickych vypocth a pii pripravé spolecnych projekti.

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

Ptiprava projektu v ramci programu Research Fund for Coal and Steel (RFCS), nazev projektu
System for virtual TELEportation of RESCUER for inspecting coal mine areas affected by
catastrophic events, trvani 2014 - 2016

Kontaktni osoba (garant za VSB-TUO) prof. Dr. Ing. Petr Novak

Partneti: Silesian University of Technology, Polsko, prof. Wojciech Moczulski
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7.

Odborné akce poradané katedrou

7.1. Narodni konference a seminafe (ptipadné se zahranicni ucasti)

Seminai Moderni metody vyvoje vyrobkll ve strojirenské praxi, doc. Kone¢ny, prof.
Mostyn, 6. 2. 2013 od 9:00 h, uc¢ebna B3, u¢ast doktorandi a studenti oboru Robotika
Seminaft firmy AV Engineering ,,Windchill PDM Essentials®. 20. 3. 2013, doc. Konec¢ny,
ucast doktorandi a studenti oboru Robotika.

Seminai TRIZ (organizace Ing. Dostal, prof. Mostyn, Skolitel doc. BuSov) probéhl ve
dnech 29. a 30. 8.2013, mistnost PI332 budova CPI, ucast doktorandi, prof. Mostyn, Ing.
Krys.

Seminaf s nazvem Jak na inovace ve dnech 20. 11. 2013 a 4. 12. 2013 v mistnosti PI332,
organizace doc. Zidek, prof. Skatupa, t¢ast Ing. Krys.

Seminai Creo — Co Vv osnovach nenajdete, 9. 12. 2013, Centrum robotiky, doc. Kone¢ny.
Piednasky Rozvody elektroinstalace - Creo Schematic &Cabling, Ing. Petr Benedikt,
Ammann Czech Republic a.s. Nové Mésto nad Metuji, Creo Illustrate - uvodni
prezentace Ing. Radovan Micek, AV Engineering a.s., Zlin, Rapid prototyping -
technologie 3D tisku Ing. Rudolf Madaj, PhD. Zilinska univerzita v Ziling, Katedra
konStruovania a Casti strojov, Udrzba a servis svafovacich robot Cloos, Radovan
Machacek, FERIER s.r.o, Ostrava Poruba.

Seminaf na téma novinky v systému Goldfire v rdmci Badatelského odpoledne dne pro
mladé védecké pracovniky 20. 12. 2013, skolitel prof. Mostyn a Ing. Krys, Ph.D.,
zucastnili se doktorandi oboru Robotika a 7 pracovnikt katedry 354.

Badatelské odpoledne 10. 12. 2013 - Vyuziti vyrobni technologie Rapid Prototyping

Badatelské odpoledne 10. 12. 2013 - Zhodnoceni a vystupy zahranicnich stazi

7.2. Mezinarodni konference a seminare

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

7.4. Letni skoly, kurzy a Skoleni

7.5. Jiné akce

Utast na Dnech NATO 2013 — katedra prezentovala mobilni roboty ve vlastnim stinku.

AR
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Robot Hercules a An-124 Ruslan
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8. Clenstvi pracovnikii pracovisté v dileZitéjsich 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 | Reykjavik, Island Prof. Mostyn - ¢len
Informatics in Control, programového vyboru
Automation and Robotics konference

2013

EUROP - European Robotics | Belgie, Brusel prof. Mostyn - zastupce za
Technology Platform pracovisté

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napf. ¢len, pfedseda, mistoptedseda apod.

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

Organizace Stat Statut

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

Moravskoslezsky CR ¢len vykonného vyboru
automobilovy klastr viceprezident

Vybor Ceskomoravské CR Prof. Skatupa — ¢len vyboru
spolecnosti pro automatizaci

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napf. ¢len, predseda, mistopfedseda apod.

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO

Prof. Skafupa — garant Divize mechatroniky Centra pokrocilych a inovacnich technologii (CPIT)
Prof. Mostyn — ¢len Vé&decké rady VSB — TUO.

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplnkova ¢innost

Technické vypocty pro Firmu SE-MI Technology a.s. (prof. Mostyn, doc. Konecny)

9.2. Dalsi formy spolupréce s priimyslem

(spole¢na experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, pofadané kurzy, exkurze studentt,
atd.)
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Oblast Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy spoluprace | studenti/prac.

spoleCna experimentalni pracovisté

Zakazkova
vyroba
prototypovych
soucasti —
Rapid
prototyping

smlouvy o spolupraci HS354301

poradané kurzy ve spolupraci s firmou

ABB Hrabova. | Rozsifovani 2o
exkurze student( ] ZDB Bohumin praktickyg:h 16/1
Vitkovice Cylinders a.s.|  znalosti 18/1
orgqnigace kré?kodobych praxi studentt T%gnlilgﬁgttiih v3;ll—<\;2rst;?/é 112
v pribéhu studia |
ngTeam dokumentace 1
pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, rocnikové projekty
Primyslové
Ing. Pavel Ambroz efektory 21/2
Schunk
Ucast externich expertd ve vyuce
Ing. Viadimir Trhon | Harmonicke 1011
prevodovky

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

podil na pFipravé zaméreni a profilovani student
v zavérecné etapé studia

jina forma spoluprace
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