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1. Profil pracovisté

Katedra robototechniky je jiz od svého vzniku (1989) zamétfena komplexné na
problematiku robotiky, a to jak na vSech urovnich vyuky, tak 1 ve véd¢ a vyzkumu a v odborné
¢innosti pro praxi. V souladu s aktualnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni
robotiky a robototechniky a aplikace roboti mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve
vyuce i v publikaéni cinnosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny vtomto smyslu granty, i
nespecifikovany vyzkum a témata disertacnich i diplomovych praci. Ve vyuce katedra zajistuje
dva obory - Robotiku, vramci bakalaiského 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 zaméfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace
pramyslovych robotl, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku lze 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 skute¢nost, ze nariist novych
systému tohoto druhu v soucasnosti ptesahuje rocné 30 — 40%. Mezi jiz dnes aktualni aplikace
patfi napt.: primyslové, servisni a personalni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni systémy,
medicina, kosmické systémy, automobilovy primysl, automatické pracky, mycky nadobi, a fada
vyrobki pro kanceléfe i domacnost.


http://www.robot.vsb.cz/

Okruhy feSenych problémi robototechniky Ize clenit na: projekéni, provozni,
konstruk¢ni, zkouSeni a diagnostiku, méteni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitaCové
podpory k feseni problému a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad studentd, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systému, uréenych pro procesni a vizualiza¢ni tirovné
fizeni v mechatronickych systémech. Diiraz je vénovan zejména primyslovym pocitacim
standardu PC a jejich vlastnostem, véetné metod zajiSténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcim z tad studentii magisterského studia umoznuje 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
mechanismi a jejich pohonil z hlediska tizeni, na navrh technickych i programovych prostredkii
fidicich systému polohovacich mechanismt a senzorické subsystémy, vetné zpracovani obrazu
technologické scény pro riizné aplikace, nastroje a metody pro navrh mechatronickych systémd.
Védeckovyzkumna ¢innost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a ndstroji pro navrh pfisluSnych systémd, jakozto zfejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplika¢nimi moznostmi.

Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni tlohy, odpovidajici uvedenému
zaméfeni. Vyuka probiha v Centru robotiky, 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 pocitaové podpory pro vSechny
oblasti ¢innosti. U¢ebna CAD systémi je proto vybavena odpovidajicimi softwarovymi systémy.

V zavéru roku 2014 doslo k piejmenovani katedry z Katedra robototechniky na
Katedra robotiky. Cilem bylo sjednotit ¢esky a anglicky nazev a také 1épe vystihnout profil
pracovisté.

2. Personalni sloZeni pracovisté (stav k 31. 12. 2014)

(jmenny seznam)

Vedouci katedry: Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Zastupce vedouciho katedry: Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Tajemnik katedry: Ing. Ladislav Karnik, CSec.

Sekretaika: Tereza Fittlova

Profesofi: Vladimir Mostyn, Petr Novak, Jifi Skatupa
Docenti: Zdenék Konec¢ny

Odborni asistenti: Ing. Ladislav Karnik, CSc.

Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Ing. Jifi Marek

Ing. Michal Gloger
Pracovnici pro VaV: prof. Ing. Jiti Skatupa,CSc.,

Ing. Jan Babjak, Ph.D.

Ing. Vaclav Krys, Ph.D., Ing. Tomas Kot, Ph.D.,

Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D.
Odborné-technicti pracovnici: Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zaméteni) profesort, docentli a odbornych asistenti

beze zmény



2.2. Ziskani tituli prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v daném roce

Jmenovani profesorem:

Jméno a piijmeni:
Inauguracni prednaska

Obor:
Datum jmenovani:

Ziskani titulu doc.:
Jméno a piijmeni:
Habilitacni prace

Obor:
Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:

Jméno a ptijmeni:
Téma doktorské prace:
Datum zahgjeni:
Datum obhajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:
Datum zahgjeni:
Datum obh4jeni:
Skolitel:

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

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

Ing. Daniel Polak

Modularni koncepce servisnich robott
2006

2014

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu
2006

2014

doc. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Petr Spacek

Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)
2007

2014

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Petr Olivka

Senzoricky subsystém robotu (tvorba 3D map)
2010

2014

prof. Dr. Ing. Petr Novak

2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikii pracovisteé

( kurzy, Skoleni, apod.)

Viz kapitola 7.1



3. Pedagogicka cinnost

3.1. Pracovi$tém garantované studijni obory
Bakalai'ské studijni obory:

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

Profil absolventa:

Absolventi bakalarského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvki robot,
manipulatort a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist
/dopravnikii, zasobnikli, hlavic primyslovych robott aj./, ale —
také jako projektanti téchto zafizeni a zejména provozni :A‘IQ i
technici, zabezpeCujici provoz, sefizeni, programovani, | " y 79
diagnostiku, udrzbu a opravy. B A
Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze
roboty se rychle uplatiuji v fadé dalSich odvétvi, jako jsou
zeméd¢lstvi, zdravotnictvi, sklaisky, potravinafsky, textilni a N
obuvnicky pramysl, sluzby apod. Vzhledem k tomuto trendu
je mozno hovofit o0 moznosti univerzalniho prosazovani této
techniky.
Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického zakladu
zejména praktické zkuSenosti na robotizovanych pracovistich
v nové vybudovanych laboratofich primyslovych robott.
Ptimou soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé
spektrum ¢innosti, po¢inaje vyuzitim textovych editort, pies
tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systému, az po vyuziti pocitaci v
fidicich systémech robotil a automatizovanych zatizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: 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 pramyslovych
roboti a manipuldtorii a jejich subsystémid. Obor je dale zaméfen na projektovani
robotizovanych technologickych
pracovist, vcetné¢ jejich fizeni, a
problematiku  aktualni legislativy a
bezpec¢nostnich predpist. V souvislosti s
aktualnimi trendy v robotice, je vyuka
rovnéZz orientovana na problematiku
servisni robotiky a pro zajemce na
biorobotiku. Soucésti studia oboru je
komplexni zvladnuti vykonnych systémil
pocitacové podpory konstruovani, jako je
Creo Parametric a dalSich vypoctovych a
simula¢nich systéml, vhodnych pro
pokroc¢ilé  modelovani a  simulace
Vv oblasti primyslové 1 servisni robotiky.
Znacna pozornost je ve vyuce vénovana




metodice tvorby technickych systémii a metodice podpory inovac¢niho procesu zalozené na
technologii TRIZ, vCetné pocitacové podpory téchto ¢innosti. Obor Robotika je tedy velmi
komplexni, primérni strojni zaméteni ma velky pfesah do souvisejicich oblasti, jakymi jsou
fizeni, senzorika, pohonné systémy a informatika.

Absolventi studijniho oboru Robotika maji znalosti v oblasti konstruovani praimyslovych
robotli a manipulatorti, projektovani robotizovanych technologickych pracovist a vytvareni
servisnich robotickych systémt, v€etné jejich nasazovani. Znalosti z oblasti strojni jsou doplnény
potfebnymi znalostmi z oblasti fizeni a senzoriky, softwarového inzenyrstvi, ndvrhu fidicich
systémt jak po strance softwarové, tak po strance hardwarové, dale znalostmi z oblasti
elektroniky, strojového vidéni a pohonii. Absolventi jsou piipraveni k feSeni inzenyrskych tloh
v oblasti automatizace a robotizace strojirenské vyroby, aplikace servisnich roboti ve vyrobe¢, ¢i
sluzbach. V oblasti projektovani vyrobnich systémi s primyslovymi roboty maji absolventi
potfebné znalosti z oblasti zabezpecCeni 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 pln¢ vyuzitelné i mimo studovany
obor. Absolventi se uplatni jako konstruktéfi, projektanti, provozni technici, specialisté pro rtizné
oblasti aplikaci vypocetni techniky — CAD, CAI, pokryvajicich kromé konstrukcnich ¢innosti i
projekci a celou oblast technické pripravy vyroby a spravy zivotniho cyklu vyrobku (PLM
systémy).

Doktorské studijni obory:

Nazev: Robotika

Cislo oboru: 2301Vv013

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

Absolventi si osvoji metodiku védecké prace v oblasti aplikovaného vyzkumu a vyvoje
pramyslovych i servisnich roboti a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
ptistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémil. V oblasti tvorby a feSeni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zakladni 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 diiraz na nejnovéjsi technické i
programové prostfedky fizeni, vnimani prostiedi a komunikace s c¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystémi jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohonil a jejich aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského
studia, pochopeni souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického
komplexniho pfistupu k vytvaieni robototechnickych systémt jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

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

nevyznamné



3.3. Seznam obh4jenych bakalétskych a diplomovych praci

Bakalaiské diplomové prace:

) Y
Ve - C 9‘"

)i 4,

Absolventi bakaldri

student

vedouci

téma

1. Jan Badal

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.

Konstrukéni feseni modulu mobilniho robotu s valeckovym
dopravnikem pro pfepravu transportnich palet

2. Daniel Heczko

doc. Ing. Zdenék
Konec¢ny, Ph.D.

Konstrukce subsystému servisniho robotu pro €isténi stfech

3. David Kawulok

Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Zatizeni pro automatické davkovani pelet do kotle rodinného
domu

Vojtéch Koptak

doc. Ing. Zden¢k
Konecny, Ph.D.

Konstrukce subsystému servisniho robotu pro odklizeni
sné¢hu

5. Viktor Némec

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.

Konstrukéni feSeni modulu mobilniho robotu pro ptepravu
transportnich palet se zdvihacim mechanismem

6. Adam Precek

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.

Uprava senzorové hlavy pro mobilni robot HERCULES

7. Tomas Vrozina

Ing. Ladislav Karnik,
CSc.

Konstrukéni navrh technologického efektoru pro mobilni
robot ARES

8. Karel Wija

Ing. Jiti Marek

Navrh robotizovaného pracovisté pro etiketovani a
skladovani lahvi

9. Tomas
Zahradnik

Ing. Ladislav Karnik,
CSc.

Navrh robotizovaného pracovisté pro svarovani rozmérnych
svafencl

Magisterské diplomové prace:

student

vedouci

téma

1. Jonas Buchta

Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Konstrukéni navrh paletového vymeéniku

2. Tomas
Cervenka

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Vyukové pracoviste s primyslovym robotem IRB360

3. | Matgj Gala

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.

Konstrukéni feseni a realizace podvozku se vSesmerovymi
koly

Jan Hajny

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.

Konstrukéni feseni segmentového kola pro pohyb po
schodech

5. Tomas Janik

doc. Ing. Zdengk
Konec¢ny, Ph.D.

Servisni pruzkumny robot obojzivelnik

6. | Ondiej Kubesa

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.

Konstruk¢ni navrh mobilni jednotky pro robotizované sklady

-7-



http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/649/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/649/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/632/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/647/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/647/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/633/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/633/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/648/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/648/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/645/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/639/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/639/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mar706/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/635/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/635/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/638/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/638/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/640/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/646/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/646/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/642/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/642/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/636/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/644/

7. | Stépan

Ing. Zdenko Bobovsky, | Efektor se tiemi stupni volnosti
Labounek Ph.D.

8. | Petr Mayer

doc. Ing. Zden€k
Kone¢ny, Ph.D.

Navrh pracovisté pro testovani cyklického otevirani dveii

9. | Ondfej Seidler | prof. Dr. Ing. Petr Novak | Vyukové pracovisté s primyslovym robotem IRB140

10. | Petr Siroky

Ing. Jifi Marek

Navrh inspekéniho robotu pro kanalizaci

.......

S

Absolventi — inzenyri.

3.4. Seznam doktorandd pracovisté v daném roce

Prezenéni studium:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Pfestup na katedru
Skolitel:

Ing. Mat¢j Gala

Vyvoj hydraulickych servosystém se satelitnimi hydromotory pro
robotické aplikace.

2014

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Petr Siroky

Vyvoj rekonfigurovatelnych ramti podvozkt mobilnich robotd.
2014

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Zden€k Duffek

Vyvoj rekonfigurovatelnych ramt podvozkt mobilnich robott.
2013

Doc. Ing. Zden¢k Konecny, Ph.D.



http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-bob0001/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-bob0001/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/634/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/637/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/641/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mar706/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/651/

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

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahijeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahdjeni:
Skolitel:

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

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

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

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

Ing. Michal Gloger

Senzorické subsystémy servisnich robott
2011

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Jiti Marek

Modulérni fidici systém pramyslovych robotl zalozeny na
prumyslovych komunikac¢nich sbérnicich.

2011

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Petr Kopec

Inovace a vyvoj perifernich zatizeni robotli a manipulatort pro
aplikace v oblasti bezpe¢nosti a ochrany obyvatel a zachrannych
systémil

2011

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

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 robotil

2013

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. David Hanzlik

Systém tepelné ochrany servisnich zasahovych robot.
2012

Doc. Ing. Zden&k Konec¢ny, Ph.D.

Studium ukoncéeno na zadost studenta ke dni 9.9 2014.

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

Ing. Marek Studénka

Konstrukce asistenéniho robotu pro télesné postizené
2010

Doc. Ing. Zden€k Konec¢ny, Ph.D.

Studium ukondéeno na zadost studenta ke dni 9.9 2014.

Kombinované studium:



Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Ing. Petr Gregus$

Principy dynamickych analyz redundantnich kinematickych
struktur

2010

Doc. Ing. Zden¢k Konecny, Ph.D.

Ing. Jan Lipina

Nové materialy a technologie pro vyrobu roboti
2010

Doc. Ing. Zden¢k Konecny, Ph.D.

Ing. Jan Sedénka

Vyvoj podpurnych robotickych zafizeni pro pacienty s omezenou
pohyblivosti

2012

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Lukas Tomek

Senzorické subsystémy servisnich robotil
2010

prof. Dr. Ing. Petr Novak

3.5. Seznam obhdjenych disertacnich praci na pracovisti

Prezencni studium:

Jméno a pfijmeni:

Disertaéni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Datum obhajeni:
Skolitel:

Jméno a ptijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Datum obh4jeni:
Skolitel:

Ing. Daniel Polak

Modularni koncepce servisnich roboti
2006

2014

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu
2006

2014

doc. Dr. Ing. Petr Novak
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Jméno a piijmeni: Ing. Petr Spacek

Téma doktorské prace: Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)
Datum zah4gjeni: 2007

Datum obhajeni: 2014

Skolitel: prof. Dr. Ing. Petr Novak

Jméno a piijmeni: Ing. Petr Olivka

Téma doktorské prace: Senzoricky subsystém robotu (tvorba 3D map)

Datum zahajeni: 2010

Datum obhajeni: 2014

Skolitel: prof. Dr. Ing. Petr Novak

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

o Znevyhodnené skupiny uchazecii/studentii na vysokych skoldach (struény text o podpote
kulturné a socialné znevyhodnénych studentti a podpofe studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

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

V roce 2014 byli do feSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Vyzkum a vyvoj modularnich
robotickych systému SP2014/176 zapojeni studenti doktorského i navazujiciho magisterského
studijniho programu:

— Ing. Matéj Gala

— Ing. Tomas Chamrad
— Ing. Jan Lipina

— Ing. Jiti Marek

— Ing. Petr Siroky

— Bec. Jakub Melcak

— Bc. Pavel Vaviik

— Bec. Ale$ Vysocky

Na zakladé¢ feseni projektu bylo podano 6 funkénich vzorku a 4 autorizované softwary, byly
publikovany 4 ¢lanky do recenzovanych sbornik z toho 3 indexované v databazi SCOPUS.
Projektem byly podpoteny 2 diplomové prace, kdy byly realizovany experimenty pro ovéieni
navrzenych systémi nebo jejich dil¢ich ¢asti.
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4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracovisté se subjekty v CR

(ndzev partnera, nazev projektu nebo aktivity, ptipadné¢ datum podepsani smlouvy na tirovni
pracoviste, obdobi platnosti, garant)
V réamci feSeni projektl Preseed ,,Bezpecnost™ navazana spoluprace s:

e Zdravotnicky ustav Ostrava,

e Fyzikaln¢ Technicky zkusebni tstav Ostrava-Radvanice

e [ ¢karska fakulta Ostravské univerzity

e Statni ustav chemické, jaderné a biologické ochrany, Piibram

e Eloks.r.o. Opava

V ramci feSeni projektd CAFR (Center for Advanced Field Robotics):

e Vojensky opravarensky tstav Novy Jicin,
e VUT Brno,
e CVUT Praha

Center for Advanced Field Robotics

HOME | PROJECTS | MESSAGE | MEMBERS | CONTACT

e Center for Advanced Field
CAFM W _
Robotics aims to bring together

organizations engaged in research and development
in the field of advanced robotics and autonomous

systems in the Czech Republic.

The aggregation of various independent bodies
under one roof opens new possibilities and synergies
for solving demanding robotic problems leading
towards real-world applications in civil, security,
industrial, and military sectors. Besides, the center |
acts as a vehicle for practical realization of promising
ideas and solutions from the academic community |
through a close collaboration with industrial partners

and potential end-users.

Last but not least, the Center allows to specify and
implement joint projects in the research andjor
application fields on the basis of other agreements

between the members of the Center.

http://lynx1.felk.cvut.cz/cafr/

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery
(nazev zahrani¢niho partnera, nazev projektu nebo aktivity, ptipadné datum podepsani smlouvy
na urovni pracovisté, obdobi platnosti, garant)
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Projekt programu Coal and Steel ,, Telerescuer™ — Univerzita Gliwice - Polsko, AITEMIN —
Spanélsko, Rakousko

4.3. Zahranic¢ni pobyty pedagogt i studentl pracoviste
(jméno, zem¢, diivod pobytu pripadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D., zahrani¢ni pobyt na Slovensku - Kosice, ZTS VVU a.s. od 1.4.-
30.6.2014, hrazeno z projektu: Ptilezitost pro mladé vyzkumniky — CZ.1.07/2.3.00/30.0016
Vyjezdy v ramci programu Socrates - Evropa

4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostl nebo studentii

(jméno, zemé&, diivod pobytu piipadné nazev piednesené piednasky, obdobi, kdo hradi naklady)
Ing. Patricia Hol'vova, doktorandka Strojnické Fakulty Technické univerzity v Kosicich
,Metodiky dizajnového rieSenia exoskeletonu.“ (1 mésic)

Ing. Michal Spak, doktorand Strojnické Fakulty Technické univerzity v Kogicich

,, Inteigentnej robotickej bunky s kamerovym systémom *. .“ (1 mésic)

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

Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky preklad) zal?:ilzni Koordinator/feSitel na Pocet | Objem
(&islo, oznaéeni) teseni pracovisti prac. | NIP
(tis. K&
Celkem
Programy EU pro vzdé€lavani a pfipravu na povolani
Program SOBELES : Soc_rates : : Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti
Pocet vyslanych studenttt | 1- Jizni
Korea
Pocet pfijatych studentti
Pocet vyslanych ak. prac.
Pocet piijatych ak. prac.
Dotace (v tis. K¢)
Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni

Pocet projekti

Pocet vyslanych studentl

Pocet piijatych studentli

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet ptijatych akademickych pracovnikii

Dotace (v tis. K¢)
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Dalsi studijni pobyty v zahrani¢i

Program

Vladni stipendia

Prima meziuniverzitni spoluprace

v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studentti

Pocet ptijatych studentd

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet prijatych akademickych pracovnikii

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych Skol

Fin. Fin.
Nizev projektu (¢esky i anglicky preklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny |objem | objem
(¢islo, oznaéeni) okruh FeSeni Fesitel IP NIP
(tis. K&)| (tis. K&)
4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro verejné vysoké skoly
Fin. Fin.
Nazev projektu v e e objem | objem
(islo, oznateni) Program Rok FeSeni Odpovédny Fesitel P NIP
(tis. KO)| (tis. K&)
Ptistrojové vybaveni pro
experimentalni vyuku a ¢innost 2014 Prof. IE\)ILVI:E Petr 155 59
studenttit USP Mechatronika
Inovace a rozvoj softwarového
vybaveni v oblasti poc¢itacové podpory prof. Dr. Ing.
. o s 2014 . , 0 695
navrhovani technickych systémi na Vladimir Mostyn
Fakulté strojni
47.  Zapojeni  pracovist¢ v Operatnim  programu  Vzdélavani  pro
konkurenceschopnost
Fin. Fin.
Nazev projektu 1w, r| ODIEM | Objem
(islo, oznageni) Program |Podprogram|{Odpovédny Fesitel P NIP
(tis. K¢&)| (tis. K¢)
2.3—
Prilezitost pro mladé vyzkumniky - Postdoci Lidské | prof. Ing. Petr
L., ¢islo projektu CZ.1.07/2.3.00/30.0016 OP VK, | zdroje ve |Noskievi¢, CSc.| 1895
Projektovy modul K vyzkumu a
vyvoji
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5

Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2014 byl prumyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpecnostni a zdchranarské systémy, Pokracuje vyvoj a vyzkum zapocaty
v piedchozich projektech v oblasti detek¢nich robotti s manipulaéni nadstavbou pro odbér
vzorkll a jejich subsystémil pro nasazeni v bezpecnostnim inzenyrstvi, financovany ¢aste¢né
projektem v ramci Studentské grantové soutéze.

V roce 2014 se pracovisté zabyvalo vyvojem robotického manipulaéniho ramene pro
systtm TAROS (pro partnera VOP Novy Ji¢in). Naplni vyvoje byl kompletni strojni
navrh, vcetné¢ vyrobni dokumentace, ndvrh a dimenzovani pohona jednotlivych os,
projekt elektro, navrh ovlddaciho a vizualizacniho software (vCetné¢ antikolizniho
systému) a oziveni celé sestavy se Sesti stupni volnosti. Zajimavosti ramene je mimo jiné,
ze veskera elektronika je integrovana uvnitt ramene, které se pouze napojuje na energii a
fidici systém. Robotické rameno bylo Gspésné prezentovano ve stanku VOP Novy Ji¢in
na vystavé Future Forces 2014 v Praze.

Obr. Zakladni modul TAROS V2 s moznymi ptidavnymi moduly — Gpln¢ vpravo varianta
S manipula¢nimi rameny

Z dalSich aktivit roku 2014 lze uvést vyvoj a realizaci robotickych metamorfnich
kinematickych struktur s vysokym poctem stupiii volnosti. Kazda struktura obsahuje az
akéni subsystém saz 18 stupni volnosti, fidici jednotku (ARM32) a senzoricky
subsystém.
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s
Obr. Kinematicka metamorfni struktura. Vlevo — 3D model, vpravo realizace.

Dale vyvoj a realizace mobilni platformy se vSesmérovymi koly - robot ODIN. Ram
podvozku je tvofen hlinikovymi profily, na ram je pfipevnéna Ctvefice pohonnych
jednotek (DC motor Maxon - pievodovka - spojka - hiidel - v§esmérové kolo) a deska
pro uchyceni elektroniky. VSesmérova kola jsou typu Mecanum (se Sikmé& ulozenymi

valeCky), vyrobcem je firma AndyMark. Motory jsou ovladany jednotkami Maxon fady
ESCON s rychlostnim fizenim.

-~

Obr. Robot ODIN se smérovymi koly a osazeny moduldrnim manipula¢nim ramenem, stereovizi

a dvojici 2D laserovych skenerd.
V roce 2014 byl také zahdjen vyzkum, vyvoj a realizace Inteligentniho spojovaciho
systému (spojovaci plocha) pro pohonné jednotky Schunk, vyuzivajici stavajici CAN
sbérnici jednotek. Systém rovnéz zajistuje pienos elektrické energie pro navazujici
pohonné a spojovaci moduly. Jednotka obsahuje mikrokontrolér ARM32, déle senzoricky
a akeni subsystém (spojovaci mechanismus - zdmek).
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Obr. Inteligentni spojovaci systém (bila barva) aplikovany na pohonech Schunk. (ve stavu
rozpojeno)

e Vyvoj a realizace mobilni platformy se specidlnimi segmentovymi koly umoznujicimi
jizdu po schodech. Pohonny subsystém je tvoien celkem osmi motory firmy Moog
Animatics s integrovanou elektronikou.

Soucasti systému je také laserovy skenovaci subsystém monitorujici tvar a rozméry
schodti. (Aktualn¢ bézi patentové fizeni mechanismu segmentového kola.)

Obr. Realizovana mobilni platforma se spec‘iélnimi segmentovymi koly.
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Obr. Testovaci jiy podvozku se speciélnimi koly po schodech

e Vyvoj a realizace systému pro monitorovani tepelné expozice hasi¢i a clent
zachranafskych tymi, vcetné jeho ndvrhu pro jiskrovou bezpecnost. Toto je feSeno
V ramci grantu Preseed. Systém méii a vyhodnocuje pododévni teplotu a relativni vlhkost
zasahujici osoby, dale teplotu na povrchu obleku, detekuje stav osoby — pohyb,
nepohyblivost, volny pad). Tyto informace jsou k dispozici téz veliteli zasahu, ktery
muze prijmout vhodna opatfeni k odvolani zasahujici osoby, nebo jeji zdchranu.

e TELERESCUER - projekt EU, RFC-CT-2014-00002, program Coal and Steel, 2014-
2017. Vyvoj mechanické platformy podvozku mobilniho robotu pro prizkum
v podpovrchovych dolech, véetné fidiciho systému a systémové integrace subsystému
vyvijenych dal§imi partnery (Polsko, Rakousko, Spanélsko). Zohlednéni specifik
okolniho prostiedi — implementace ATEX (skupina I, kategorie M1).

e Vyvoj a realizace univerzalnich mechatronickych modulti pro rapid prototyping
podvozkovych platforem mobilnich robott.

= Rozméry (d x v x §): 267 x 120 x 140 mm

= Hmotnost: 8,1 kg

= Napéti: 24 VDC

= Vykon: 150 W

= Vystupni kroutici moment nominalni: 7,5 Nm

= Vystupni kroutici moment kratkodoby: 11,3 Nm

= Nominalni proud: 5,77 A

= Maximalni proud: 75,7 A

= Pfipojovaci rozméry vystupniho hfidele: @15 na délce 30 mm
= Datovy protokol: CAN
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Obr. Realizovany pohonny modul modulédrniho podvozku mobilniho robotu.
Vyvoj a realizace virtualniho operatorského pracovisté mobilniho robotu s 3D brylemi
Oculus
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Obr. Virtudlni prostfedi operatora promitané do 3D helmy. (Zde je pak nezkreslené

vizualizovana pouze ¢ast tohoto obrazu v zavislosti na nato¢eni/naklonéni hlavy operatora.)

5.3. Resené projekty (granty) na narodni tirovni

Fin. Fin.
Nazev projektu (Sesky i Posky- ROk | Délka Odpovédny Poket obj!gm obj!re1m
anglicky preklad) tovatel |zahajeni| o o . FeSitel/FeSitel na prac. IP NIP
(Eislo, oznadeni) grantu | FeSeni pracovisti (tis. K&)(tis. K&)
Pre-seed aktivity VSB-TUO
Il — Bezpecnost,
CZ.1.05/3.1.00/14.0316, IA4,| MSMT | 2014 | 1rok E{gﬁﬁrﬁ '13[908 o 8 0 ?11819@
Specialni kolo pro jizdu do Y '
schodll
AXIO - systém pro méieni prof. Dr. Ing. 1165
vzdalenosti a rychlosti Vladimir Mostyn, tis. K¢
draznich vozidel 35 VSB — TUO hlavni |3 (K361) celkem
AXIO - system for measuring | TACR | 2014 roi{ﬁ piijemce 1 (K420) 0 VSB-
of distance and speed of train Ing. Petr Vykrent, (1 (K354) TUO
C-Modul spol. 260 tis.
s 1.0. spolupiijemce K¢
Pre-seed aktivity VSB-TUO
Il — Bezpecnost,
CZ.1.05/3.1.00/14.0316, IA1,| MSMT | 2014 |2 roky ;T\‘;E r. Ing. Petr 12 0 32319@
Systém pro monitorovani )
tepelné expozice hasict a
¢lenti zachrannych tymil
7088
Celkem (\E'ISSB
TUO)
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5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni trovni

. . « . s o Fin. Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky Posky- Ro.k Délka deove.dny Potet| objem | objem
preklad) tovatel |zahajeni Feseni FeSitel/feSitel na prac P NIP
(¢islo, oznaceni) grantu FeSeni pracovisti ' (tis. K&)| (tis. K&)
Roboticka podpora budoucich operaci
NATO Prof.Dr.Ing.Petr
Robotics Underpinning Future NATO NATO | 2012 4 NOV?}? (28 4 i i
o ) spolupiijemce)
perations
TELERESCUER - projekt EU,
2FCI-C'(I;-é?lét-()Z%O&Z,Zgrlo?gram EU, Prof.Dr.Ing.Petr
oal and Steel, V.4 _ Coal&Ste| 7/2014 | 3 Novik (za | 4 | 150 | 13300
System for wrtgal TEI__Eportatlop of el spolupfijemce)
RESCUER for inspecting coal mine
areas affected by catastrophic events
Celkem
5.5. Nove podané¢ projekty (granty)
i Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky |Poskyto-| Rok Délkal Odpovédny ?tav oE}Qh obj!gm
preklad) vatel |zahdjeni| . . Fesitel navrhu Ip NIP
(Eislo, oznaéeni) grantu | FeSeni (prijeti) (tis. K&) |(tis. K&)
Rozvoj modernich systémi pro MSMT - prof. Dr. Ing. | pfijat, ale
podporu tviiréi ¢innosti IRP 2015 |1 rok|Vladimir Mostyn| financovan 0 440
ZFS
Revitalizace pocitatovych uceben MSMT - prof. Dr. Ing. | pfijat, ale
D122 a D123 IRP 2015 |1rok| PetrNovak [financovan 0 440
z FRIM
SP2015/152 - Vyzkum a vyvoj Ing. Vaclav robiha
modularnich robotickych systéméi| MSMT | 2015 |1rok| Krys, Ph.D. pﬁzeni 0 880
I
Ptistrojové vybaveni pro prof. Dr. Ing. bihs
experimentalni vyuku a ¢innost| MSMT | 2015 |1rok| Petr Novak pfri(;elnia 0 266
studentl USP Mechatronika
Celkem
5.6. Projekty v ramci specifického vyzkumu
. . < . . L Fin. Fin.
Nizev projektu (Cesky i anglicky |Poskyto-| Rok Délka| Odpovédny potet obj!em objem
preklad) vatel Z%hflje"‘i FeSeni Fesitel prac. IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu | resem (tis. K&) |(tis. K&)
SP2014/176- Vyzkum a vyvoj & Ing. Véclav 4 zam./
modularnich robotickych systémi | VoM 1 | 2014 1o ohp, | gstud. | O | 1907
Celkem 1007
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5.7. Zapojeni do projektia EU

(vCetné spoluprace na piiprave projektt podavanych jinymi institucemi)

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

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

Typ aktivity research

Doba trvani 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

5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i student pracovisté v ramci VaV
Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D., Slovensko — ZTS VVU a.s., Zahraniéni staz, 1.4.2014-30.6.2014,
Hrazeno z projektu: Ptilezitost pro mladé vyzkumniky

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni piistroje vV daném roce

e Mcfici a laboratorni technika
e robotické rameno 1500 (6 stupiiti volnosti)
e zabezpecovaci systém RTP s laserovym skenerem

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

V centru robotiky — ,,Stara menza“ pocitacova ucebna s 20 PC pro vyuku CAD systémui.
Kapacita 20-40 studentl. Dalsi dvé pocitacové ucebny s cca 10 + 9 PC na u¢ebnach D122 a
D123.

5.11. Cinnost odbornych pracovist, §kolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedre (institutu), jejich nejvyznamnéjsi vysledky v daném roce

Rada funkénich vzorkd, autorizovaného software, uZitny vzor, - viz publikaéni ¢innost
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 pfednimi pracovisti robotického vyzkumu v CR:
e CVUT, Fakulta elektrotechnicka, Katedra kybernetiky, Ing. Libor Pfeucil, CSc.,
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e VUT v B¢, Stredoevropsky technologicky institut — CEITEC, doc. Ing. Ludek
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

V ramci vyzkumu a vyvoje exoskeletoni pro rehabilitacni ucely Katedra robototechniky
spolupracovala s Ustavem informatiky AV CR, Ing. Dusan Husek a Prof. Frolov (AV Ruska
federace). V ramci dosavadnich praci je rozpracovan projekt mechanismu se dvéma stupni
volnosti s momentovou zpétnou vazbou fizeni pohonii. V lednu 2015 je ptfedpoklddana vyroba
zafizeni. Financovani nakladd na zafizeni FEI VSB-TUO, prof. Vaclav Snasel, Ph.D. Navrh
testovaciho mechanismu exoskeletonu pro testovani fizeni mechanismit mozkovymi proudy je na
obrazku nize

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
v oblasti technickych vypo¢tl a pii piipraveé spole¢nych projekta.
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6. 2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, predmét spoluprace
Realizace 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
Partnefi: Silesian University of Technology, Polsko, prof. Wojciech Moczulski
AITEMIN, Spanélsko
SkyTech Research, Polsko
Simmersion, Rakousko

7. Odborné akce poradané katedrou

7.1. Narodni konference a seminafe (ptipadné se zahrani¢ni tiCasti)
e Badatelské odpoledne 13. 2. 2014 - Modularni robotika a projekt SGS 2014
e Badatelské odpoledne 16. 10. 2014 - Vystupy projektu SGS 2014

e Badatelské odpoledne 20. 11. 2014 - Zabezpecovaci systémy robotizovanych a
automatizovanych pracovist

7.2. Mezinarodni konference a seminare
e Mechatronic Systems 2014, 19. 11. 2014, NA2, VSB — TU Ostrava.

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

7.4. Letni skoly, kurzy a Skoleni
e Uvod do C-sharp — 5 lekci

7.5. Jiné akce

Setkani absolventi obort Vyrobni systémy s PRaM a Robotika (7.3.2014)
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@ COLNA SPRAVA

Pred nasim stankem

8. Clenstvi pracovnikii pracovi§té 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 | Viden, Rakousko Prof. Mostyn - ¢len
Informatics in Control, programového vyboru
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Automation and Robotics konference
2014

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

Pozn.: Statut —postaveni v Organizaci, napf. ¢len, predseda, mistoptedseda apod.

8.2. Ptehled Clenstvi v organizacich sdruzujicich vysoké 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
spole¢nosti pro automatizaci

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

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

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplikova Cinnost

Néavrh a oziveni robotického manipula¢niho ramene pro vojenské vozidlo TAROS (Mihola,
Babjak, Kot, Novak).

9.2. Dalsi formy spolupréce s priimyslem

(spolecnd experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupréci, pofddané kurzy, exkurze studenti,
atd.)

Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy Oblast spoluprace | Studenti/prac.

spoleCna experimentalni pracovisté

Zakdazkova vyroba
smlouvy o spolupraci HS3541402 prototypovych soucdsti —| 2/0
Rapid prototyping
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pofadané kurzy ve spolupraci s firmou

Hyundai NoSovice

Top Function

automotivni primysl

exkurze nasich studentd Tfinecké strojirny RozSifovani pqutlckych 20/3
. znalosti
Sungwo HiTech
exkurze stfedoskolakl na katedfe Gymnaéigal,ystredm Prezentace FS, katedry 120/8
organizace kratkodobych praxi
studentll v pribéhu studia
VOP Novy Ji¢in, BP, DP
- . . . . Zadani semestralniho
t t dipl . i
Seminami prace, roénikové projokty Top Function | Projektu v predméty
’ P Metodika konstruovani v
oboru
, . 21/2
. Primyslové efektory
Ing. Pavel Ambroz Schunk
Ing. Vladimir Trhont | Harmonické pfevodovky 19/1
WHS-Handling s.r.o. Prqblemayka zadanlw : 18/1
robotizovanych pracovist
Ucast externich expertll ve vyuce Valk Welding s.r.o. Svarovaci pracovisté 19/1
SICK s.r.0. Bezpecnost stroju a 30/5
strojnich celkd
DAS s r.o. Dopravni systémy 15/1
Ing. Viadimir Dostal, | APlikace metodiky TRIZ
pfi vyvoji systému pro 6/1

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

podil na pfipravé zamérfeni a
profilovani studentl v zavérecné etapé
studia

jina forma spoluprace

10. Financovani katedry - zdroje

V roce 2014 katedra hospodafila s finan¢nimi zdroji, jejichz struktura je znazornéna v
niZze uvedeném grafu. Ne vSechny prostfedky byly v roce 2014 vycCerpany.
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11. Publikac¢ni ¢innost

CLANEK

[1] BOBOVSKY, Z. Snake robot movement in the pipe using concertina locomotion. Applied
Mechanics and Materials, 2014, ro¢. 2014, ¢. Volume 611, s. 121-129.

[2] JOBBAGY, B., SIMSIK, D., MAREK, J., KARCHNAK, J. Robotic Exoskeleton for
Rehabilitation of the Upper Limb. American Journal of Mechanical Engineering. 2014,
2(7), pp. 299-302. ISSN 2328-4110.

[3] JOBBAGY, B., SIMSIK, D., MAREK, J., KARCHNAK, J., ONOFREJOVA, D. Robotic
Exoskeleton for Rehabilitation of the Upper Limb. American Journal of Mechanical
Engineering. 2014, 2(7), pp. 299-302. ISSN 2328-4110.

[4] KOT, T.,NOVAK, P. Utilization of the Oculus Rift HMD in Mobile Robot Teleoperation.
Applied Mechanics and Materials. 2014.

[5] KRYS, V., MOSTYN, V., KOT, T. The Synthesis and Testing of a Shaped Wheel for
Stairs Climbing Robot. Applied Mechanics and Materials. 2014.

[6] KUMICAKOVA, D., KONECNY, Z. Approach to the Problem of Bio-inspired Robotic
Gripper Designing. Communications. 2014, vol. 16, no 3A, pp 148-153. ISSN 1335-4205.

[71] NOVAK, P., BABJAK, J., KOT, T., MOSTYN, V. Control System Of A Heavy-duty Fire
Extinguishing Mobile Robot. Robototechnika i techniceskaja kibernetika. 2014, roc. 4, €. 3,
s. 2529. ISSN 2312-6612.

[8] VIRGALA, I, DOVICA, M., KELEMEN, M., BOBOVSKY, Z. Snake robot movement in
the pipe using concertina locomotion. Applied Mechanics and Materials. 2014, vol. 611,
s.121-129, ISSN 1660-9336.

PRISPEVEK VE SBORNIKU

[1] BOBOVSKY, Z. Automatic detection of the connected module and its orientation. In
Applied Mechanics and Materials. Volume 613. Durnten-Zurich : Trans Tech Publications,
2014. s. 151-156. ISBN 978-3-03835-202-0.

[2] BOBOVSKY, Z. Design of Geometrical Parameters for Walking Mechanism Leg with use
of Matlab Algorithm and SimMechanics. In 2014, s. 164-170.

[3] BOBOVSKY, Z., NOVAK, P., KRYS, V. The experimental method for obtaining input
data for the design of an automatic magnetic connection mechanism. In Applied Mechanics
and Materials. Volume 555. Durnten-Zurich : Trans Tech Publications, 2014. s. 434-439.
ISBN 978-3-03835-111-5.

[4] BOBOVSKY, Z., NOVAK, P., KRYS, V., KOT, T. The Module for a Self-Reconfigurable
Robotic System. In Proceedings of the IEEE 12th International Symposium on Applied
Machine Intelligence and Informatics (SAMI 2014). Kosice : TU Kosice, 2014. ISBN 978-
1-4673-5929-0.

[5] BOBOVSKY, Z. Design of Geometrical Parameters for Walking Mechanism Leg with use
of Matlab Algorithm and SimMechanics. In Applied Mechanics and Materials. Volume
656. Durnten-Zurich : Trans Tech Publications, 2014. s. 164-170 . ISBN 00.

[6] GLOGER, M., NOVAK, P., KRYS, V. CBRNE Fluids Sampling Subsystem for Mobile
Robot. In Applied Mechanics and Materials. Volume 555. Durnten-Zurich : Trans Tech
Publications, 2014, s. 163-169.

[7] KOT, T., KRYS, V., MOSTYN, V., NOVAK, P. Control System of a Mobile Robot
Manipulator. In Proceedings of the 2014 15th International Carpathian Control Conference,
ICCC 2014. 2014. pp 258-263. ISBN 978-1-47-993528-4.

[8] KOT, T., KRYS, V., NOVAK, P. Simulation System for Teleoperated Mobile Robots. In
Modelling and Simulation for Autonomous Systems Workshop (MESAS 2014, Roma,
Italy, May 5-6). Berlin : Springer, 2014. pp 164-172. ISBN 978-3-319-13822-0.
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[9] KOT, T., BABJAK, J., KRYS, V., NOVAK, P. System for Automatic Collisions
Prevention for a Manipulator Arm of a Mobile Robot. In Proceedings of the IEEE 12th
International Symposium on Applied Machine Intelligence and Informatics (SAMI 2014).
Kosice : TU Kosice, 2014. pp. 167-171. ISBN 978-1-4799-3442-3.

[10] KRYS, V., MOSTYN, V., KOT, T. The Synthesis and Testing of a Shaped Wheel for
Stairs Climbing Robot. In Applied Mechanics and Materials. Volume 555. Durnten-Zurich
: Trans Tech Publications, 2014, s. 178-185.

[11] LIPINA, J., KRYS, V., MAREK, J. Bend Testing of Parts Made by Rapid Prototyping with
Respect to Possible Use in Robotics. In VIth International Conference on Robotics
(ROBOTICS’14). 23rd-25th October 2014, Bucharest, Romania.

[12] LIPINA, J., KOPEC, P., KRYS, V. Implementation of Polycarbonate Material Mechanical
Properties of Rapid Prototyping into System Creo, Laboratory Verification of the Results.
In INES 2014 - IEEE 18th International Conference on Intelligent Engineering Systems.
Tihany : Obuda University, Budapest, Hungary, 2014. p. 43-47. ISBN 978-1-4799-4615-0.

[13] LIPINA, J., MAREK, J., KRYS, V., DUFFEK, Z. Long-term Load Capacity of Screw
Connections in Components Made by Rapid Prototyping Technology. In ERIN 2014. 1.
vyd Brno : Brno University of Technology, 2014. s. 55. ISBN 978-80-214-4931-2.

[14] LIPINA, J., MAREK, J., KRYS, V. Screw Connection and Its Load Capacity in
Components Made by Rapid Prototyping Technology. In IEEE 12th International
Symposium on Applied Machine Intelligence and Informatics (SAMI 2014) : 23rd-25th of
January 2014, Herl'any, Slovakia. IEEE, 2014. s. 201-204. ISBN 978-1-4799-3441-6.

[15] LIPINA, J., KRYS, V., SEDLAK, J. Shaped Glued Connection of Two Parts Made by
Rapid Prototyping Technology. In Applied Mechanics and Materials. VVolume 555.
Durnten-Zurich : Trans Tech Publications, 2014, s. 541-548.

[16] LIPINA, J., KRYS, V., SEDLAK, J. Shaped Glued Connection of Two Parts Made by
Rapid Prototyping. In Applied Mechanics and Materials. 2014, vol. 555, pp 541-548.
ISBN-13 : 978-3-03835-111-5.

[17] NOVAK, P., BABJAK, J. Roof Support Control in Longwall Technology. In 14th Coal
Operators Conference. University of Wollongong, Australia, 12-14 February 2014. pp. 34-
41. ISBN 978 1 925100 02 0.

[18] NOVAK, P., BABJAK, J., KOT, T., MOSTYN, V. Control System Of A Heavy-duty Fire
Extinguishing Mobile Robot. In Proceedings of the International Scientific and
Technological Conference Extreme Robotics, Saint-Petersburg, October 1-2, 2014. Rusko,
Politechnika-service, 2014. 416s. 261-265. ISBN 975-5-906555-74-8.

PATENT, UZITNY VZOR, PRUMYSLOVY VZOR
3 patenty v Fizeni z predchozich let

PROTOTYP, FUNKCNI VZOREK

[1] BABJAK, J., NOVAK, P. Senzoricky subsystém robotického ramene. 2014.

[2] BABJAK,J., NOVAK, P., MIHOLA, M. Pohonny subsystém robotického ramene. 2014.
[3] BABJAK,J., SIROKY, P. Modul zalozniho zdroje pro robotické rameno. 2014.

[4] BABJAK, J., NOVAK, P. Mé&fici jednotka bez jiskrové bezpeénosti. 2014.

[5] BABJAK,J., NOVAK, P. Modul bezdratové komunikace s hrudnim senzorem tepu. 2014.
[6] BABJAK,J,, NOVAK, P. Modul detekce volného padu. 2014.

[71 BABIJAK, J., NOVAK, P. Modul mé&feni teplot. 2014.

[8] BABJAK, J., NOVAK, P. Napdjeci modul s jiskrovou bezpeénosti. 2014.

[9] BOBOVSKY, Z., GALA, M. Modul s osou rotace v jedné objemové diagonéle. 2014.
[10] BOBOVSKY, Z., SIROKY, P. Modul s osou rotace na jedné strang. 2014.

[11] BOBOVSKY, Z. Automaticky spojovaci mechanizmus pro roboticky modul v2. 2014.
[12] BOBOVSKY, Z. Automaticka spojovaci plocha pro modul SCHUNK. 2014.
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[13] GALA, M., VYSOCKY, A., MELCAK, J., KRYS, V. Mobilni robot ODIN s modularnim
manipulatorem. 2014.

[14] KIJONKA, J. M¢fici fetézec pro méeteni tepové frekvence a stavu baterie s vyuzitim
hrudniho pasu Polar H7. 2014.

[15] KIJONKA, J. Kapacitni elektrody pro bipolarni méfeni EKG. 2014.

[16] KIJONKA, J. Modul méfeni tepu — kapacitni digitalni elektrody. 2014.

[17] KOPEC, P. Reeni potrubniho systému v misté napojeni na horni akumulaéni nadrz
precerpavaci elektrarny. 2014.

[18] KOPEC, P. Re$eni rozmisténi a uchyceni snima¢ti v horni akumulaéni nadrzi systému
precerpavaci elektrarny. 2014.

[19] KOPEC, P. Re$eni rozmisténi a uchyceni snimaéti v ramci potrubniho systému
precerpavaci elektrarny. 2014.

[20] KOPEC, P. Reseni bezpeénostniho krytovani spojky turbinového soustroji. 2014.

[21] KOPEC, P. Reseni odvzdu$néni potrubniho systému piecerpavaci elektrarny. 2014,

[22] KOPEC, P. Re$eni uchyceni hydraulického pohonu deflektoru Peltonovy turbiny. 2014.

[23] KRYS, V., MOSTYN, V., KOT, T., BABJAK, J., MAREK, J. Ctyikolovy zmenseny
podvozek pro testovani segmentovych kol. 2014.

[24] MOSTYN, V., KRYS, V., BOBOVSKY, Z., KOT, T., BABJAK, J., MAREK, J. Ridici
Systém mobilniho podvozku pro pohyb po schodech. 2014.

[25] MOSTYN, V., KRYS, V., MIHOLA, M., KONECNY, Z., BOBOVSKY, Z. Segmentové
kolo pro pohyb po schodech. 2014.

[26] MOSTYN, V., KRYS, V., KOT, T., BABJAK, J., BOBOVSKY, Z., MAREK, J. Mobilni
podvozek se segmentovymi Koly pro pohyb po schodech. 2014.

[27] MOSTYN, V., KRYS, V., BOBOVSKY, Z., KOT, T., BABJAK, J., MAREK, J. Ridici
systém mobilniho podvozku pro pohyb po schodech. 2014.

[28] SIROKY, P., VYSOCKY, A., BOBOVSKY, Z., KRYS, V. Pohonny modul modularniho
podvozku. 2014,

AUTORIZOVANY SOFTWARE

[1] BABJAK, J. Knihovna pro komunikaci s pamét'mi EEPROM s cyklickym zapisem. 2014.

[2] BABJAK, J. Knihovna pro komunikaci s obvodem ADXL345 — akcelerometr. 2014.

[3] BABJAK, J. Knihovna pro komunikaci s obvodem SHT21 — senzor teploty a vihkosti.
2014.

[4] BOBOVSKY, Z. Ridici software pro zakladni desku modularniho systému. 2014.

[5] BOBOVSKY, Z. Grafické zobrazeni kinematické struktury modularniho systému. 2014.

[6] BOBOVSKY, Z. Ridici software pro modul modularniho systému. 2014.

[7]1 KOT, T., BABJAK, J. Ovladaci a vizualiza¢ni software méfici jednotky. 2014.

[8] KOT, T. Ridici systém robotického manipulatoru s 5 stupni volnosti. 2014.

[9] KOT, T. Ovladaci a vizualiza¢ni aplikace robotického ramene. 2014.

[10] KOT, T., Mostyn, V. Aplikace pro automatickou detekci rozmérovych parametrit schodiste.
2014.

[11] KOT, T. Podpirné tiidy Csharp pro fizeni pohonii Moog Animatics. 2014.

[12] KOT, T. Knihovna pro fizeni pohontt Moog Animatics. 2014.

[13] KOT, T. Vypocet kinematiky v§esmérovych kol Mecanum. 2014.

SKRIPTA

Nebyla publikovéana
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