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1. Profil pracovisté

Katedra robototechniky je jiz od svého wvzniku (1989) zaméiena komplexné na
problematiku robotiky, a to jak na vSech trovnich vyuky, tak i 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 zamétfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace
pramyslovych roboti, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku lze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémi, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inzenyrstvi. Jde o progresivni piistup ke
strojirenstvi, ale i1 jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skute¢nost, Ze narist novych
systémi tohoto druhu v soucasnosti ptesahuje rocné 30 — 40%. Mezi jiz dnes aktudlni aplikace
patii napft.: primyslové, servisni a persondlni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni systémy,
medicina, kosmické systémy, automobilovy primysl, automatické pracky, mycky nadobi, a fada
vyrobkl pro kancelare i domécnost.

Okruhy fteSenych probléml robototechniky Ize ¢lenit na: projekeéni, 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 studentt, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systémd, uréenych pro procesni a vizualizacni urovné
fizeni v mechatronickych systémech. Diiraz je vé€novan zejména primyslovym pocitacim
standardu PC a jejich vlastnostem, véetné metod zajiSténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcim z tad studentii magisterského studia umoziiuje katedra, formou individudlniho
studijniho planu, absolvovat vybrané pfedméty na Fakulté elektrotechniky a informatiky nasi
univerzity.

Vyukova 1 vyzkumnd ¢innost katedry je dale zamétfena na matematické modelovani
mechanismu a jejich pohont z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostiedka
fidicich systémil polohovacich mechanismil a senzorické subsystémy, véetné zpracovani obrazu
technologické scény pro riizné aplikace, nastroje a metody pro navrh mechatronickych systémi.
Védeckovyzkumna ¢€innost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a nastroji pro navrh pfisluSnych systémd, jakoZto zfejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplikaénimi moZnostmi.

Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni tlohy, odpovidajici uvedenému
zamé&feni. Vyuka probiha v Centru robotiky, na riznych typech prumyslovych robotu 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 po€itatové podpory pro vSechny
oblasti ¢innosti. Uebna CAD systém je proto vybavena odpovidajicimi softwarovymi systémy.

2. Personalni sloZeni pracovisté (stav k 31. 12. 2015)

(jmenny seznam)

Vedouci katedry: Prof. Dr. Ing. Petr Novak
Zastupce vedouciho katedry: Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Tajemnik katedry: Ing. Ladislav Kérnik, CSec.
Sekretaika: Tereza Fittlova
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Profesofi: Vladimir Mostyn, Petr Novak
Docenti: Zdenék Kone¢ny
Odborni asistenti: Ing. Ladislav Karnik, CSc.
Ing. Vaclav Krys, Ph.D.,
Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D.
Ing. Milan Mihola, Ph.D.
Ing. Jiti Marek
Ing. Jan Lipina
Pracovnici pro VaV:
Ing. Jan Babjak, Ph.D.
Ing. Tomas Kot, Ph.D.,
Odborné-techniéti pracovnici: Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zaméieni) profesorti, docentti a odbornych asistenti

beze zmény

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

V roce 2015 nebylo

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

Viz kapitola 7.1

3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovistém garantované studijni obory
Bakalaiské studijni obory:

Nézev: 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 prvkl robot,

manipulatorii a perifernich zatizeni robotizovanych pracovist’ /dopravnikti, zasobnikt, hlavic
primyslovych robottl aj./, ale také jako projektanti téchto zatfizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, udrzbu a opravy.
Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze roboty se rychle uplatiuji v fadé
dalSich odvétvi, jako jsou zemédélstvi, zdravotnictvi, sklafsky, potravinafsky, textilni a
obuvnicky primysl, sluzby apod. Vzhledem k tomuto trendu je moZzno hovofit o moznosti
univerzalniho prosazovani této techniky.



Absolventi ziskaji kromé
nezbytného teoretického

zékladu zejména  Piiruba
praktické zkuSenosti na
robotizovanych \
pracovistich v nové
vybudovanych

laboratotich

pramyslovych robot.
Pfimou soucésti studia je

zvladnuti prace na

pocitaci pro celé spektrum

¢innosti, pocinaje Miitos
vyuzitim textovych Podlozka

editori, ptfes tabulkové

procesory a zvladnuti pya fotoaparitu
konstruovani pomoci
CAD systému, az po
vyuziti pocitaci v tidicich
systtmech  roboti a
automatizovanych zatizenich.

Podlozka

Ram fotoaparatu

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 primyslovych
roboti a manipuldtorii a jejich subsystémi. Obor je diale zaméfen na projektovani
robotizovanych technologickych pracovist, vcetné jejich fizeni, a problematiku aktualni
legislativy a bezpe€nostnich predpisti. 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 systémii pocitacové podpory konstruovani, jako
je Creo Parametric a dalSich
vypoctovych a simulacnich
systémd, vhodnych pro
pokro¢ilé modelovani a
simulace v oblasti
primyslové 1 servisni
robotiky. Znac¢nd pozornost
je ve vyuce vénovana
metodice tvorby technickych
systémill a metodice podpory
inovacniho procesu zalozené
na technologii TRIZ, v¢etné
pocitatové podpory téchto
¢innosti. Obor Robotika je
tedy velmi  komplexni,
primarni 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 primyslovych
robotli a manipuldtorti, projektovani robotizovanych technologickych pracovist a vytvéfeni
servisnich robotickych systémtl, vcetné jejich nasazovani. Znalosti z oblasti strojni jsou doplnény
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potfebnymi znalostmi z oblasti fizeni a senzoriky, softwarového inzZenyrstvi, navrhu fidicich
systétmt jak po strance softwarové, tak po strance hardwarové, dale znalostmi z oblasti
elektroniky, strojového vidéni a pohonti. Absolventi jsou pfipraveni k feSeni inzenyrskych uloh
V oblasti automatizace a robotizace strojirenské vyroby, aplikace servisnich robotl ve vyrobé, ¢i
sluzbach. V oblasti projektovani vyrobnich systéml s prumyslovymi 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 systéma 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 Zzivotniho 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 robotii a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
pfistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémti. V oblasti tvorby a feSeni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zdkladni
metodické a  védecké postupy,
Vv oblasti konstrukce ziskaji absolventi
pomérn¢ rozsahlé znalosti v oblasti
tvorby a optimalizace mechanického
subsystému s pocitacovou podporou,
Vv oblasti fizeni a senzoriky je kladen
diraz na nejnovej§i technické i
programové  prostfedky  fizeni,
vnimédni prosttedi a komunikace
s clovékem a v oblasti pohonnych
subsystému jsou to znalosti novych
elektrickych, hydraulickych a
pneumatickych pohonii a jejich
aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského studia, pochopeni
souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického komplexniho piistupu
k vytvareni robototechnickych systému jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti servisnich ¢innosti.

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

nevyznamné



3.3. Seznam obh4jenych bakalétskych a diplomovych praci

Bakalarské diplomové prace:

5,

S

Asolventi bakalari



Bakalarské prace:

student vedouci téma
1. |Tereza Ing. Michal Gloger Navrh a konstrukéni feSeni automatického prepinani trati pii
Fabrigerova Cerpani peristaltickou pumpou
2. | Stefan Grushko |Ing. Zdenko Bobovsky, | Integrace externich senzorti do systému Bioloid
PhD.
3. | Tomas Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Konstrukéni feSeni modulu mobilniho robotu pro pfepravu
Hrachovec technologickych palet
4. |Jan Jochec Ing. Jan Babjak, Ph.D. Energetické zdroje MR
5. Martin Kaszper | Ing. Jifi Marek Viceptisavkovy efektor pro paralelni robot ABB IRB 360
6. |Jakub Kovar Ing. Petr Kopec Separace nezadoucich materiald z biomasy pied procesem
zplynovani
7. David Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Automatizovana montaz koncovek hydraulickych hadic
Kubovsky
8. | Jakub Michalski | Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Konstrukéni navrh dvoukolového mobilniho robotu
9. |Jaroslav Palicka | Ing. Matéj Gala Bezpilotni monitorovaci robot pro identifikaci znecisténi
ovzdusi
10. | Robert Pastor Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh efektoru pro uchopovani plo§nych objektt manipulace
11. |Radim Strejcek | Ing. Pavel Dolejsi Efektor skolniho robotu s pohonem SMA draty
12. | Jifi Suder Ing. Véclav Krys, Ph.D. | Modernizace mobilniho robotu Crawler
13. | Jakub Till doc. Ing. Zdenék Konstrukce dopravniku pro odsun odpadu pii déleni material
Konec¢ny, Ph.D.
14. | Adam Tizek prof. Dr. Ing. Petr Novak | Kamerova ploSina
15. | Michal Vocetka | Ing. Ladislav Karnik, Konstrukce efektoru pro pokladani kartonovych proklada
CSc.



http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/647/

Magisterské diplomové prace:

Student (bc) vedouci téma
1. | Robert Dvorak |doc. Ing. Zden¢k Navrh hoby CNC stroje s vyuzitim pohont a fizeni z 3D
Konecny, Ph.D. tiskarny
2. | Pavel Heider prof. Dr. Ing. Vladimir Navrh a konstrukce zafizeni pro rehabilitacni ucely
Mostyn
3. | Martin Kiszka |doc. Ing. Zden&k Konstrukéni navrh jednotc¢elového automatu na vyrobu filtra
Konec¢ny, Ph.D. pro vstiikovaci ventily
4. | Ondfej Kubesa |Ing. Jifi Marek Néavrh robotizovaného pracovisté pro svafovani trubek
klimatiza¢nich jednotek
5. |Jakub Melcak |Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Efektory modularniho manipulétoru a jejich automaticka
vyména
6. |Petr Pobucky Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Konstrukéni navrh kolového podvozku s vyuzitim
hydraulickych pohonnych jednotek
7. | Martin Ry$avy | Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh manipulatoru pro diagnostiku a ¢isténi vyméniku tepla
8. |Marek Sostok | Ing. Zdenko Bobovsky, | Robot pro video detekce automobilovych podvozki
PhD.
9. |Jifi Svec doc. Ing. Zden€k Mobilni zatizeni pro vytaéeni véeliho medu
Kone¢ny, Ph.D.
10. | Ale$ Vysocky |Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Modularni manipulator pro mobilni robot




3.4. Seznam doktorandl pracovisté¢ v daném roce

Téma prace

Rocn

Form

Skolitel

1. Ing. Jan Mechanické vlastnosti material(i 6. K ano doc. Ing. Zdenék
Lipina vyrobenych technologii Rapid Konecny, Ph.D.
Prototyping
2. Ing. Vyvoj bio-inspirovanych 5. K ano | doc. Ing. Zdenék
Zdenék mechanismu. Konecny, Ph.D.
Duffek
3. Ing. Subsystém pro autonomni odbér a 5. P ano prof. Dr. Ing.
Michal analyzu nebezpecnych tekutin. Petr Novak
Gloger
4. Ing. Petr Inovace a vyvoj perifernich zafizeni 5. K ano prof. Ing. Jifi
Kopec robotl a manipulatord pro aplikace v Skafupa, CSc.
oblasti bezpecnosti a ochrany
obyvatel a zadchrannych systém{.
5. Ing. Jiti Vyzkum a vyvoj technickych 5. K ano prof. Dr. Ing.
Marek prostiedkd mobilnich robotd pro Vladimir Mostyn
prekonavani prekazek.
6. Ing. Pavel | Testovaci systém pro analyzu zatizeni 3. P ne prof. Dr. Ing.
Dolejsi ruky a téla pro ergonomii. Vladimir Mostyn
7. Ing. Tomas | Lokalni navigace multirobotického 3. P ne prof. Dr. Ing.
Chamrad systému. Vladimir Mostyn
8. Ing. Lukas | Vyvoj integrovanych pohonnych a 3. P ne prof. Dr. Ing.
Kusnir brzdnych jednotek v kolech Vladimir Mostyn
mobilnich robotd.
9. Ing. Petr Vyvoj rekonfigurovatelnych ramu 2. P ne doc. Ing. Zdenék
Siroky podvozkl mobilnich robotd. Konecny, Ph.D.
10. | Ing. Matéj | Vyvoj hydraulickych servosystém se 2. P ne prof. Dr. Ing.
Gala satelitnimi hydromotory pro Vladimir Mostyn
robotické aplikace.
11. | Ing.Jakub | Vyvoj robotické ruky s pruznymi P ne prof. Dr. Ing.
Melcak prsty. 1. Vladimir Mostyn
12. | Ing. Ales Roboty pfimo spolupracujici P ne prof. Dr. Ing.
Vysocky s Clovékem 1. Petr Novak
1. Ing. Petr Principy dynamickych analyz 6. K ano | doc. Ing. Zdenék
Gregus paralelnich kinematickych struktur. Konecny, Ph.D.
2. Ing. Lukas | Senzorické subsystémy servisnich 5. K ano prof. Dr. Ing.
Tomek robotd. Petr Novak

3.5. Seznam obhdjenych disertacnich praci na pracovisti
Prezenéni studium: -

Kombinované studium: -
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https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226614&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226614&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261213&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261213&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261005&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261005&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332761&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332761&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332766&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332766&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357147&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357147&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357140&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357140&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390280&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390280&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226613&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226613&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=230718&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=230718&menu=true

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

o Znevyhodnéné skupiny uchazecii/studentit na vysokych skolach (stru¢ny text o podpoie
kulturné a socialné znevyhodnénych studentti a podpote 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 podpofte aktivit tykajici se spoluprace se
studenty)

V roce 2015 byli do feseni projektu studentské grantové soutéze ,,Vyzkum a vyvoj modularnich
robotickych systémii 11° SP2015/152 zapojeni studenti doktorského i navazujiciho magisterského
studijniho programu:

— Ing. Mat¢j Gala

— Ing. Tomas§ Chamrad
— Ing. Jan Lipina

— Ing. Jifi Marek

— Ing. Petr Siroky

— Ing. Jakub Melcak
— Ing. AlesS Vysocky,
— Bc. Pavel Vaviik

— Bec. Jifi Suder

— Bc. Robert Pastor

— Bc. Stefan Grushko
— Bc. Jan Jochec

— Bc. Michal Vocetka

Na zakladé feSeni projektu bylo podano 7 funkénich vzorka a 13 autorizovanych softwart.
Bylo publikovano 8 ¢lankti do recenzovanych sbornikli z toho 7 indexovanych v databazi
SCOPUS, které jiz jsou evidované v databazi OBD. Dvé publikace indexované v databazi
SCOPUS byly vykazany na ptedchozi projekt SGS. Jeden dal$i recenzovany ¢lanek byl pfijat
K publikovani a sbornik je aktualné ptipravovan ke zvefejnéni.

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR
(nazev partnera, nazev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy na Grovni
pracovisté, obdobi platnosti, garant)
V rdmci feSeni projekta Preseed ,,Bezpecnost™ navazana spoluprace s:
e Fyzikalné Technicky zkusebni Gstav Ostrava-Radvanice
o [ ¢karska fakulta Ostravské univerzity

e ZAM servis s.r.0. Ostrava
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V ramci feseni projekti CAFR (Center for Advanced Field Robotics):

e Vojensky opravarensky tistav Novy Jicin,
e VUT Brno, CVUT Praha a Univerzita obrany.
Center for Advanced Field Robotics

HOME | PROJECTS | MESSAGE | MEMBERS | CO

— Center for Advanced Field
CAFA i vy 52 :
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 and/or
application fields on the basis of other agreements

between the members of the Center.

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

i e 3“"?“1 B G 5 A 5 g ]
Obr. TAROS (vyvijeny v ramci sdruzeni CAFR) pri testech ve vojenském prostoru Libava
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4.2. Vyznamna spolupréace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

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

Projekt programu Coal and Steel ,, Telerescuer* —
Silesian University of Technology — Politechnika Slaska,
Universidad Carlos lii de Madrid — Spanélsko,

Aitemin — Spanélsko,

SkyTech Research — Polsko,

SIMMERSION GMBH — Rakousko.

4.3. Zahranic¢ni pobyty pedagogti i1 studentli pracovisté
(jméno, zemg, ditvod pobytu ptipadné ndzev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

Ing.M.Gloger

Mobilita: stipendium MSMT — pracovni staz. 3.1.2015 — 2.9.2015

Brazilie, Universidade Federal do Rio Grande do Norte

Cinnost: - Study of active orthosis and familiarization with the existing prototype

- CAD design of a passive ankle-foot joint mechanism, design study and evaluation of the best
variant in collaboration with companies and other institutes

- CAD design of a new version of the exoskeleton, including existing actuators and developed
passive ankle-foot mechanism

- Contacting suppliers, searching for appropriate materials and components, arranging
manufacturing and meetings in companies, purchasing of components and supervising delivery
- Manufacturing of some components in cooperation with external companies, one week
internship in company Carbon Express in order to learn and manufacture nonstandard parts for
final design

- Testing some parts of new prototype

Mobilita: stipendium MSMT na podporu zahraniéni pracovni staZe studentii..1.10.2015 —
30.9.2016
Japonsko:

Cinnost:

- Analyza soucasného designu aktivni ortezy pHALO a ostatnich aktivnich ortez jako ortezy
HALO, unilateralniho provedeni HALO, aktivni ortezy pro vstavani ze Zidle (koleckoveho
ktesla), aktivni ortézy s redukovanym poctem stupnti volnosti atd.

- Optimalizace designu pHALO, redukce DOF a poctu pohonu. Tvorba variant feSeni a detailni
navrh vybrané varianty.

- Tvorba vykresove vyrobni dokumentace, objednavky standardnich komponent, vyroba nové
aktivni ortézy

- Vytvoteni jednoduchého algoritmu fizeni ortezy za pouZit fidicich jednotek Maxon.

- Testovani ortezy v Laboratori vybavene kamerovym systemem Motion Analysis a tlakovymi
deskami na podlaze.

- Sber dat a vyhodnoceni optimalizace chtlize (gait cycle, pattern) zdraveho uzivatele.

- vytvoteni publikace vedeckych vystupii

- Aktivni participace na dalSich projektech, projekt optimalizace sportovni protezy pro skok
daleky, vyvoj touch toy pro déti s autismem.

- Spoluprace a pracovni staz ve spole¢nosti Matsumoto (druhy nejvetsi Japonsky vyrobce ortez a
protez).

- Spoluprace a pracovni staze ve spolecnosti Suzuki.

- Spoluprace a kratkodobe pracovni navstévy a schiizky v institutu ART (Advanced
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Telecommunications Research Institute International - Dept. of Brain Robot Interface) a
University of Tsukuba - Artificial Intelligence Laboratory.
- publikovani a prezentace na konferenci MHS2015.

4.4, Ptijeti zahrani¢nich hostl nebo studentil
(jméno, zemé¢, ditvod pobytu ptipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradi naklady)

,, Riadenie inteligentnej robotickej bunky s kamerovym systéemom “. . (1 mésic)

Ing. Tomas Liptak, doktorand Strojnické Fakulty Technické univerzity v Kosicich, Ustav
automatizacie, mechatroniky a robotiky, Katedra mechatroniky.

»Analysis, designing, modeling and controlling of snake-like robots locomotion* (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, oznadeni) teseni pracovisti prac. | NIP
(tis. K&)
Celkem
Programy EU pro vzdélavani a ptipravu na povolani
Program SEGUES : Soc_rates : : Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekt
Pocet vyslanych studentt | 1- Jizni
Korea
Pocet piijatych studentt
Pocet vyslanych ak. prac.
Pocet prijatych ak. prac.
Dotace (v tis. K¢)
Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni

Pocet projektl

Pocet vyslanych studenti

Pocet pfijatych studentti

Pocet vyslanych akademickych pracovnikii

Pocet prijatych akademickych pracovniki

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranic¢i

Pi'ima meziuniverzitni spoluprace

Program Vladni stipendia :
g P v Evropé | mimo Evropu

Pocet vyslanych studentt 1 Brazilie, Japonsko

Pocet ptijatych studentd

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet prijatych akademickych pracovnikil
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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 oY L e e objem | objem
(islo, oznageni) Program Rok FeSeni | Odpovédny FeSitel P NIP
(tis. K&)| (tis. K&)
Revitali CitaCové ucebn rof. Dr. Ing.
evitalizace poc tacové uceb y IRP 2015 prof. L g. 440 0
robotiky pro vyuku CAD systémi Vladimir Mostyn
Ptistrojové vybaveni pro
. o . Prof. Dr. Ing. Petr
experimentalni vyuku a ¢innost IRP 2015 0 Novél? et 0 266
studentiit USP Mechatronika
Rozvoj modernich systému pro financovano prof. Dr. Ing.
o s x . 2015 . , 0 410
podporu tvarci ¢innosti FS Vladimir Mostyn
4.7.  Zapojeni  pracovisté v Operacnim  programu  Vzd¢ldvani  pro
konkurenceschopnost
Fin. Fin.
Nazev projektu .. .o .. .|objem| objem
(&islo, oznateni) Program |Podprogram{Odpovédny feSitel P NIP
(tis. K&)| (tis. K&)

Ptilezitost pro mladé vyzkumniky - Postdoci

L., ¢islo projektu CZ.1.07/2.3.00/30.0016
Projektovy modul K

2.3-
Lidské | prof. Ing. Petr

OP VK, | zdroje ve |Noskievi¢, CSc.| 474

vyzkumu a
vyvoji

5. Védecko - vyzkumna ¢inno

st

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2015 byl prumyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpecnostni a zachranarské systémy, Pokracuje vyvoj a vyzkum zapocaty
v ptedchozich projektech v oblasti detekénich robotd s manipulacni nadstavbou pro odbér
vzorkll a jejich subsystémil pro nasazeni v bezpecnostnim inZenyrstvi, financovany ¢aste¢né
projektem v ramci Studentské grantové soutéze.
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Po nabytych zkuSenostech a analyzovanim pribéhu vzniklych nedostatki rychlostnim
fizenim a konstrukci zjednoduseného vSesmérového podvozku, byl dale upraven elektronicky
fidici systém mobilniho robotu ODIN. Zasadni zménu pfineslo pouziti fidicich jednotek EPOS
50/5. Oproti jednotkam typu Escon s rychlostnim fizenim umoziuji polohové tizeni pohonu.
Jednotky typu EPOS je také mozno mezi sebou podiizené propojit pomoci rozhrani CAN a
hlavni jednotku EPOS pfipojit pomoci rozhrani USB do fidiciho pocitace.

Tyto vyhody umoznily upravit elektronické zapojeni bez pouziti programovatelnych
moduli ADAM 4050, 4550 a 17040. Pfimé spojeni pohonu, fidici jednotky a fidici aplikace bez
D/A ptevodniku umisténém v modulu 17040 zajistilo pfesnou interpretaci pozadované rychlosti
jednotlivych pohonli a zna¢né usnadnéni zapojeni celého obvodu. Na nasledujicim obrazku je
ukazano schéma elektronického zapojeni s jednotkami EPOS 50/5. V porovnani se zapojenim
dalsich upravach fidiciho softwaru je pocitdno se zapojenim a implementaci senzorického
vybaveni a propojeni fidici aplikace pro ovladani podvozku a modularniho manipuldtoru
Schunk.

~

Obr. Robot ODIN se smerovymi koly a osazeny modularnim manipulacnim ramenem, stereovizi
a dvojici 2D laserovych skenerii.
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V roce 2015 se pokracovalo ve vyzkumu, vyvoji a realizace Inteligentniho spojovaciho
systému (spojovaci plocha) pro pohonné jednotky Schunk a moduldrni podvozek,
vyuzivajici stavajici CAN sbérnici jednotek. Systém rovnéz zajistuje prenos elektrické
energie pro navazujici pohonné a spojovaci moduly. Jednotka obsahuje senzoricky a
akéni subsystém (spojovaci mechanismus - zamek).

Obr. Inteligentni spojovaci systém ve verzi 3.0.8 (plast, rapid prototyping)

Obr. Inteligenti spojovaci systém ve verzi 3.1 (Kov)

Aplikace univerzalnich mechatronickych modulti pro rapid prototyping podvozkovych
platforem mobilnich roboti (zah4jeno 2014).

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

Ptipojovaci rozméry vystupniho hiidele: 915 na délce 30 mm
Datovy protokol: CAN
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Obr. Realizovany pohonny modul modularniho podvozku mobilniho robotu.

e Aplikace moduli

Pfipravend mechanika a elektronika, pokracuje vyvoj softwaru. Sestaveny pohonny modul,
energeticky modul a senzoricky modul. Parametry:

* Rozméry (d x v x §): 600 x 250 x 550 mm

= Hmotnost: 50 kg

= Napéti: 24 VDC

= Vykon: 600 W

=  Vystupni kroutici moment nomindlni v jedné osi: 7,5 Nm

=  Vystupni kroutici moment kratkodoby v jedné osi: 11,3 Nm
= Nominalni proud: 5,77 A

» Maximalni proud: 75,7 A

= Datovy protokol: CAN
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\ |

Obr. Realizovany moduldrni podvozek mobilniho robotu (600 x 250 x 550) mm.

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

Soucasti systému je také laserovy skenovaci subsystém monitorujici tvar a rozméry
schodil. (Aktualné b&Zi patentove fizeni mechanismu segmentového kola.)

Obr. Realizovana mobilni platforma se specialnimi segmentovymi koly.
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Obr. Testovaci jizdy podvozku se specialnimi koly po schodech

o SAM jJednim z projektd, které byly na nasi univerzité feSeny v ramci Pre-seed aktivity
VSB-TUO I v letech 2014 a 2015 v oblasti bezpe&nosti je systém pro monitorovani
tepelné expozice hasicl a €lenil zachrannych tymi. Tento systém byl ovéten a je nabizen
k odprodeji licence. Aktualné je ve vice kusech nasazen u jednoho hasi¢ského ttvaru na
Ostravsku, kde je testovan pii ostrych zésazich.

Monitorovaci systém tepelné expozice hasicl a ¢lenli zachrannych tymi byl v pribéhu
ovéfovani nazvan SAM — Safety Ambient Monitor a byl feSen tymem Katedry robotiky na
strojni fakulté (robot.vsb.cz).

Zakladnim poslanim feSitell bylo ovéfit systém monitoringu a pfenosu informaci o
rizikovych faktorech u zdsahu a to predevsim tepelné expozice a z toho vyplyvajiciho rizika
prehrati ¢i popaleni, ke kterému ve vysokych teplotach u pozarti mize dojit pomérné brzo, aniz
by si ho doty¢nd osoba z pocatku uvédomovala. Proto hlavnimi méfenymi parametry jsou
pododévni teplota a relativni vlhkost v kombinaci s teplotou okoli. Pro sledovani zdravotniho
stavu je zde mozno také vyuzit méfeni a monitorovani tepové frekvence snimané hrudnim
pasem, nebo i1 naramku na zapésti a komunikujicim s jednotkou pomoci Blue Tooth 4.0.
Sledovani parametrii je zde doplnéno o vystrazni systém nejen pro samotného zasahujiciho
(vicetrovitovy vibra¢ni a akusticky alarm), ale také pro velitele zasahu, ktery mize na svém
tabletu priitbézné sledovat aktudlni vitalni funkce vSech zasahujicich a vcas je odvolat ze zasahu
v piipadé rostouciho nebezpeci.

Tento_ projekt byl spolufinancovan Evropskym fondem pro regionalni rozvoj a statnim
rozpoltem CR. Nazev projektu: Pre-seed aktivity VSB-TUO II - Bezpelnost. Reg. C.:
CZ.1.05/3.1.00/14.0316.
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Obr. Tablet velitele zasahu

Obr. Jednotka SAM - detail

-
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s

Obr. SAM — jeho ,, vnitinosti *
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http://vyvoj.hw.cz/files/styles/full/public/story/11282/31.jpg?itok=sufMh6vR

Surrounding temperature monitoring
Under-suit temperature monitoring
Under-suit relative humidity monitoring
Hearth rate monitoring

@ User’s movements monitoring

Acustic and vibration alarm

Low weight
Long operation on a battery

@ Simple button-less control

PC software for data analysis

e TELERESCUER -
projekt EU, RFC-CT-2014-

i e ——
== i — ‘
00002, program Coal and ";‘anfi:;‘re :I! |

Steel, 2014-2017.  V{voj I

mechanické platformy l |
podvozku mobilniho robotu cylinder for 1
pro priizkum cameras, lights

and sensors \

v podpovrchovych dolech, >
véetné fidictho systému a R

systémové integrace space for N <8
subsystém vyvijenych [ electronics ]

dalsimi  partnery  (Polsko,

Rakousko, Spanélsko). Sk i
Zohlednéni specifik okolniho St:ﬁf,;, ’ -\" i
prostiedi — implementace \ iz 50 ’h
ATEX (skupina 1, kategorie 5
M1).

arm and
cylinder

\\
g

“location
for fiber

unwinder
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Obr. Telerescuer — mobilni robot

Jednou se soucasti projektu je tvorba 3D map prostiedi (dolu) na zadkladé série snimkt
provedenych laserovym skenerem umisténym na mobilnim robotu. Vytvaten je i software
umoziujici pohodlné a nazorné prohlizeni téchto map vcetné integrace dodatecnych
informaci (rozmérové parametry, koncentrace metanu, tepelné pribéhy atd.).

Obr. Meéreni 3D mracen bodii - Kralowa Luiza, Polsko, Fijen 2015
-23-
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¥ Telerescuer PointCloud Test =2

Obr. Vizualizace 3D mapy diilni chodby véetné koncentrace plynu (¢ervend barva)
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» | Telerescuer PointCloud Test

Points (dots)

Points (circles)
Shading

Obr. Vnéjsi pohled na vizualizovanou cast dilni chodby
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5.3. Resené projekty (granty) na narodni Grovni

. . v . . Fin. Fin.
Nizev projektu (Cesky i Posky- ROk | haya |  Odpovédny Potet | objem | objem
anglicky pFeklad) tovatel |zahajeni FeXeni FeSitel/FeSitel na rac P NIP
(¢islo, oznaceni) grantu Feseni pracovisti prac. (tis. K&)|(tis. K&)
AXIO - systém pro méfeni prof. Dr. Ing. 1165
vzdalenosti a rychlosti Vladimir Mostyn, tis. K&
draznich vozidel VSB — TUO hlavni |3 (K361) celkem
AXIO - system for measuring| TACR | 2014 rf)ifﬁ prijemce 1 (K420) 0 |VSB-
of distance and speed of train Ing. Petr Vykrent, (1 (K354) TUO
C-Modul spol. 260 tis.
s r.0. spolupfijemce K¢
Pre-seed aktivity VSB-TUO
Il — Bezpecnost,
CZ.1.05/3.1.00/14.0316, IAL| MSMT | 2014 |2 roky [-rof: Dr- Ing. Petr 12 0o P2
. . L, INovak tis. K¢
Systém pro monitorovani
tepelné expozice hasic¢u a
¢lend zachrannych tymu
Celkem (VSB-
TUO)
5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni urovni
. . « . .y ., Fin. Fin.
Nazev pl’OjekEu (Cesky i anglicky | Posky- ROk | helka | . Odpovédny |, o 1 objem | objem
_ pieklad) tovatel |zahdjeni| y o, | FeSiteV¥eSitelna | o1 p |0
(¢islo, oznadeni) grantu | FesSeni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
TELERESCUER - projekt EU,
RFC-CT-2014-00002, program EU, Prof.Dr.Ing.Petr
Coal and Steel, 2014-2017
CY . Coal&Ste| 7/2014 | 3 Novak 8 150 | 13300
SyﬂemforvwmalTEFEpoﬂaﬂoqof el (spolupfijemce)
RESCUER for inspecting coal mine
areas affected by catastrophic events
Celkem
5.5. Nové podané projekty (granty)
N4 iektu (¢esky i licky | Poskyto- k Stav Fin. Fin.
azev proje tvu (¢esky i anglicky y ROk Ihika| Odpovédny : objem | objem
pieklad) vatel |zahdjeni |, . . Fesitel navrhu P NIP
(&islo, oznadeni) grantu | feleni (prijeti) (tis. K&) |(tis. K&)
rSOPbZOC:ilcfie/142 - Modularita v MSMT | 2016 |1 rok E,%SVSEIES pfri(;‘t:nhia 0 1056
Ptistrojové vybaveni pro IRP 3 prof. Dr. ng.
experimentalni vyuku a ¢innost MSMT | 2016 roky Petr Novak piijato 0 600
studentii USP Mechatronika
Piistrojové vybaveni IRP 3 | prof.Dr. Ing. ...
(realizace 2017) MSMT | 2918 | roky| PetrNovak | Prijato 0 850
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. , < . I Fin. Fin.
Nazev prOjektij (€esky i anglicky | Poskyto- R?.k |Délka] Odpovédny ?tav objem | objem
pieklad) vatel |zahdjeni |, o . Fesitel navrhu P NIP
(Cislo, oznageni) grantu | FeSeni (ptijeti) (tis. K&) |(tis. K&)
Virtual teleportation to a fleet of Prof.Dr.Ing.V.M
vehicles — remotely supervising | H2020- ostyn
the operation of multiple MSCA- probiha
autonomous objects RISE- 2016 3 fizeni 3200
2015
Celkem
5.6. Projekty v ramci specifického vyzkumu
N4 jektu (Cesky i licky |Poskyto-| Rok Fin. Fin.
azev projektu glesd y i anglicky Yy hE)' _|Délka Odvptt?fedn)'f pocet | objem | objem
pieklad) vatel | zahdjent iy qo g Fesitel prac. IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu | resem (tis. K&) |(tis. K&)
SP2015/152 - Vyzkum a vyvoj Ny Ing. Vaclav 4 zam./
modularnich robotickych systéma 11 | MOMT | 2015 1 Lo oD, |13stud.| 0 | 880
Celkem 880

5.7. Zapojeni do projektit EU

(v€etné spoluprace na ptipraveé p

rojektt podavanych jinymi institucemi)

Néazev 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 - 2017

Kontaktni osoba (garant za
VSB-TUO)

prof. Dr. Ing. Petr Novak

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

(v€etné pracovisteé)

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

5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentl pracovisté v rdmci VaV

Ing.Michal Gloger — Brazilie, Japonsko (viz 4.3)

Prof. Petr Novak, prof. Vladimir

5.8. Personalni zmény v obl

Mostyn, ing.Jan Babjak — UC3M, Madrid, Spanélsko

asti VaV

5.9. Nov¢ laboratote, laboratorni ptistroje vV daném roce

Expansion Kit

Meéfici a laboratorni technika
Sestava 9 stavebnic pro vyuku programovani - Bioloid STEM Standard + Bioloid STEM
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BIOLOID ueigecis
Kit

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

V centru robotiky — ,,Stara menza“ pocitatova ucebna s 20 PC pro vyuku CAD systému.
Kapacita 20-40 studentq.

Dalsi dvé pocitacové ucebny s cca 10 + 9 PC na uc¢ebnach D122 a D123. Zde v roce 2015
probé&hla kompletni vymeéna pocitacli za nové.

V prib¢hu srpna a zafi prob&hla vyznamna rekonstrukce naSeho Centra robotiky, spocivajici
v kompletni vymén¢ oken. Diky ni se podstatné zlepsily pracovni podminky a pohoda pfi praci a
vyuce.

miam i VA
EEN | |En

Obr. Vymeéna oken na Centru robotiky
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5.11. Cinnost odbornych pracovist, skolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedfe (institutu), jejich nejvyznamnéjsi vysledky v daném roce

Rada funkénich vzorkt, autorizovaného software, uzitny vzor, - viz publikaéni ¢innost

6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, pfedmét spoluprace

V ramci vyzkumu a vyvoje V oblasti servisni robotiky Katedra robotiky spolupracuje
s prednimi pracovisti robotického vyzkumu v CR:

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

e VUT v Bmg¢, Stiedoevropsky technologicky institut — CEITEC, doc. Ing. Ludek
Zalud, Ph.D,

e Univerzita obrany Brno, Fakulta ekonomiky a managementu, Katedra taktiky,
pplk.. doc.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 byl vyroben prototyp mechanismu se dvéma stupni
volnosti, pro testovani algoritmi fizeni mozkovymi proudy, financovani nakladi na zatizeni FEI
VSB-TUO, prof. Vaclav Snasel, Ph.D. Vroce 2016 by mél pokratovat vyvoj HW pro
momentové zpétnovazebni fizeni ve spolupraci s FEI.
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Dale katedra spolupracuje s fadou vyrobnich podniki, které maji v néplni 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 vypoctl a pti ptiprave spole¢nych projekta.

V ramci pramyslového vyzkumu a vyvoje dale Katedra robotiky spolupracuje s firmou
Vitkovice Heavy Machinery, Ing. Radek Sztefek na vyvoji a optimalizaci lopatek Kaplanovych
tubin, v roce 2015 to bylo formou dohody, v roce 2016 Vitkovice Heavy Machinery podavaji
projekt v ramci vyzvy TRIO, Katedra robotiky — Ing. Matéj Gala bude spolupracovat jako
subdodavatel v ramci DC.

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 seminare (ptipadné se zahrani¢ni tiCasti)

7.2. Mezinarodni konference a seminare
7.3. Studentské soutéze STOC apod.

7.4. Letni skoly, kurzy a Skoleni

Uvod do C-sharp — Seminat k vyuce programovani v .dot Net. V zimnim i letnim
semestru.

Uvod do SolidWorks — Seminéi k modelovéni strojnich sou¢asti a dynamickych analyz.
V zimnim semestru.
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7.5. Jiné akce

Utast na Dnech NATO 2015 — katedra prezentovala mobilni roboty ve vlastnim stanku.
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Obr. U stanku Katedry robotiky na Dnech NATO o
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8. Clenstvi pracovnikii pracovisté v dileZitéjsich 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 Informatics
in Control, Automation and Robotics
2014

Viden, Rakousko

Prof. Mostyn - ¢len
programového vyboru
konference

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

Military Advanced Robotic Systems CR Prof.Mostyn, prof.Novak,
(MARS) Conference. Clen programového vyboru
Modelling and Simulation for CR prof.Novak, Clen

Autonomous Systems

Second International Workshop,
MESAS 2015, Prague, Czech Republic,
April 29-30, 2015

programového vyboru

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 spolecnost robotické chirurgie. CR Prof. Mostyn - Clen
Moravskoslezsky automobilovy klastr | CR ¢len vykonného vyboru

viceprezident

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

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Prof. Mostyn — ¢len Védecké rady VSB — TUO.

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplikova Cinnost

Za ucelem zakazkové vyroby prototypovych dilii na vyrobnim systému FORTUS 360 mcL byla

zalozena HS 3541501. V ramci této HS bylo realizovdno 46 zakdzek v celkovém finanénim

objemu 496 110,- K¢.
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9.2. Dalsi formy spolupréace s priimyslem

(spolecné experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, potadané kurzy, exkurze studenti,

atd.)

Pocet zlGcast.

Druh spoluprace Nazev firmy Oblast spoluprace | studenti/prac.
spoleCna experimentalni pracovisté

Zakazkova vyroba
smlouvy o spolupraci HS3541402 prototypovych soucdsti | 2/0

Rapid prototyping

pofadané kurzy ve spolupraci s firmou

Workshopy pro stfedoSkolaky
(cca a5 hodin)

12.2. - 2. roénik; Informatika; 17 studentd; SPS a OA
Bruntal v rdmci projektu NatTech

5.3. - 2. ro¢nik; CAD/CAM technologie; 22 studentt; SPS a
OA Bruntal v ramci projektu NatTech

26.3. - 4. ro¢nik; Mechanik, sefizovac; 16 studentt; Stfedni
Skola technicka, Opava

10.4. - 1. roénik; Informatika; 14 studentd; SPS a OA Bruntal
v ramci projektu NatTech

17.4. - 1. roénik; Informatika; 15 studentd; SPS a OA Bruntal
v ramci projektu NatTech

14.5. - 3. roénik; Informatika; 20 studentd; SPS a OA Bruntal
v ramci projektu NatTech

18.6. - 1. ro¢nik; Dopracni prostiedky - 7 student,
Strojirenstvi - 3 studenti; SPS a OA Bruntél v rAmci projektu
NatTech

exkurze stfedoSkolakl na katedfe Gymnaéiljlglstredm Prezentace FS, katedry 120/8
Praxe (2x3 mésice) pfi
. . , . VyVoji, realizaci a
organizace kroa tlsodobych praxi Elvac ozivovani 2/0
studentd v pribéhu studia . .
automatizovanych
vyrobnich linek
. . , . Praxe (1x2 mésice) pfi
organizace kr? tlEOdObyCh praxi VOP Novy Ji€in nasazovani systému 1/0
studentl v pribéhu studia P
technické dokumentace
VOP Novy Ji¢in, BP, DP
Zadani semestralniho
. projektu v pfedmétu
Top Function Metodika konstruovani v
oboru
Jedno zadani diplomové
DAS S.r.o prace a jedno zadani
pFiprava témat pro diplomové popf. bakalafské prace
seminarni prace, rocnikové projekty WHS-Handling s.r.o Problematika zadani 14/1
Ing. KvétuSe Vehovska |robotizovanych pracovist
Valk Welding s.r.o. . , -
Jakub Vavrecka Svarovaci pracovisté 19/1
SCHUNK - produktové
SCHUNK Intec S:1-9., portfolio a ukazky 10/2
Ing. Pavel AmbroZz Lo
aplikaci
BORCAD s.r.0 Vyvoj a konstrukce ve 12/1
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Ing: Petr Mil firmé& BORCAD
Pave)IA\(BBIrBec“:ner Roboty ABB 14/1
Brose, Svarfovaci a montazni
Ing. Jan Zemanek, RTP 13/1
Ph.D.
Skoda auto,
Ing. Michal Vaverka, Dopravni systémy 8/1
Ph.D.
spoluprace pfi tvorbé osnov predmétd
(definice pozadavkl k pfipravé na nové
profese)
podil na pfipravé zaméfeni a
profilovani studentl v zavérec¢né etapé
studia
jina forma spoluprace
Lahvarna Vitkovice 13/1
Global Repair & Reconditioning Center 18/2
Exkurze studentu ABB
Brembo Czech s.r.o 18/2
BRANO GROUP a.s. 12/1

i =
Obr. Workshopy pro stredni skol

Obr. Workshopy pro stfedni Skoly
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Obr. Zlepsi si techniku
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10. Publikac¢ni ¢innost

CLANKY V ZAHRANICNiCH CASOPISECH

[1] LIPINA, J., KRYS, V., MAREK, J. Bend Testing of Parts Made by Rapid Prototyping
with Respect to Possible Use in Robotics. Applied Mechanics and Materials. 2015, vol.
555, pp 541-548. ISSN 1660-9336.

[2] BOBOVSKY, Z., KRYS, V., BABJAK, J., KOT, T. Connecting System for Quick
Replacement of Mechatronic SCHUNK Power Cube Modules for Mobile Robotic
Systems. Applied Mechanics and Materials. VVol. 772, pp. 318-323, Jul. 2015.

[3] NOVAK, P., BABJAK, J., MOCZULSKI, W. Control System of the Mobile Robot
TELERESCUER. Applied Mechanics and Materials. VVol. 772, pp. 466-470, Jul. 2015.

[4] KONECNY, Z. Evaluating Methods of the Strength Analyzes Results Realize in PTC
Creo/Simulation. Applied Mechanics and Materials. 2015, vol. 816, pp. 357-362. ISSN
1662-7482.

[5] KONECNY, Z., SIROKY, P., KRYS, V., KOT, T. Mobile Chassis on a Modular
Principle. Applied Mechanics and Materials VVol. 816. (2015), Trans Tech Publications,
Switzerland, pp 294-299

[6] KRYS, V., BOBOVSKY, Z., KOT, T., MOSTYN, V. Special Wheels for Overcoming
Stairs. Applied Mechanics and Materials VVol. 811. (2015), Trans Tech Publications,
Switzerland, pp. 268-272.

[77 MOCZULSKI, W., CYRAN, K., NOVAK, P., RODRIGUEZ, A. Telerescuer-a Concept
of the System for Teleimmersion of a Rescuer to Areas of Coal Mines Affected by
Catastrophes. Zeszyty Naukove Institutu Pojazdéw. 2015, no. 102, pp. 57-62, ISSN
1642-347X.

[8] GALA, M., KRYS, V., KOT, T. Testing the Accuracy of the Trajectory Ride for
Omnidirectional Mobile Robot Odin. Applied Mechanics and Materials Vol 772. (2015),
Trans Tech Publications, Switzerland, pp 500-505. ISBN-13 : 978-3-03835-502-1.

[9] KRYS, V., GALA, M., KOT, T., MOSTYN, V. Upgrade of the Drives Control for
Omnidirectional Mobile Robot Odin. Applied Mechanics and Materials Vol. 816. (2015),
Trans Tech Publications, Switzerland, pp 282-287.

[10] BOBOVSKY, Z., KRYS, V., KOT, T., MOSTYN, V. Velocity Characteristics of
Movement of Chassis with Special Wheels for Overcoming Stairs. Applied Mechanics
and Materials VVol. 811. (2015) Trans Tech Publications, Switzerland, pp. 263-267.

[11] LIPINA, J., KRYS, V., MAREK, J. Bend Testing on Components Manufactured by
Rapid Prototyping Technology in Combination with Other Materials. Applied Mechanics
and Materials Vol 772. (2015), Trans Tech Publications, Switzerland, pp 44-49. ISBN-13
: 978-3-03835-502-1.

PRISPEVKY NA MEZINARODNICH KONFERENCICH NEBO SEMINARICH

[1]  DOLEIJSI, P., KRYS, V., MOSTYN, V. MiniDelta - Educational Robot with Parallel
Kinematic Structure. In IEEE 13th International Symposium on Applied Machine
Intelligence and Informatics. SAMI 2015, Herl’any, Slovakia, Jan. 2015, pp. 325-328.

[2] LIPINA, J., KOPEC, P., KRYS, V. Tensile Tests on Samples Manufactured by the Rapid
Prototyping Technology in Comparison with the Commercially Manufactured Material.
In IEEE 13th International Symposium on Applied Machine Intelligence and Informatics
(SAMI 2015) : 22rd-24th of January 2015, Herl'any, Slovakia. 2015.

[3] KOT, T., NOVAK, P., BABJAK, J. Virtual Operator Station for Teleoperated Mobile
Robots. In Modelling and Simulation for Autonomous Systems. International Workshop,
MESAS 2015, Prague, Czech Republic, April 29-30, 2015, 144-153, «ISBN 978-3-319-
22383-4.
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[4] GLOGER, M., PABLO, J., NICHOLAS, B. Ortholeg 2.0 — A New Design for a Lower
Limb Active Orthosis. In 26th 2015 International Symposium on Micro-
NanoMechatronics and Human Science. 978-1-4673-8217-5/15/$31. 00 ©2015 IEEE, pp.
109-114, Nov. 23-25, 2015, Nagoya, Japan.

[5] NOVAK, P., BABJAK, J., KOT, T., OLIVKA, P. Exploration Mobile Robot for Coal
Mines. In Modelling and Simulation for Autonomous Systems. International Workshop,
MESAS 2015, Prague, Czech Republic, April 29-30, 2015, 209-215, ISBN 978-3-319-
22383-4.

PRISPEVKY NA DOMACICH KONFERENCICH NEBO SEMINARICH

[1] LIPINA,J., KRYS, V., MAREK, J. Tensile Test of Samples Produced by The Rapid
Prototyping Technology with Own Design of Internal Structure. In ERIN 2015. 1. vyd
Praha : Vienna University of Technology, Czech Technical Unversity in Prague 2015.
ISBN 978-80-01-05736-0.

[2] SIROKY, P.,KRYS, V., KOT, T. Mobile Chassis on a Modular Principle. In ERIN 2015.
1. vyd Praha : Vienna University of Technology, Czech Technical Unversity in Prague
2015. ISBN 978-80-01-05736-0.

[3] GALA, M., KRYS, V., KOT, T., The Mechanical Design and Realization of the
Omnidirectional Mobile Robot Odin. In ERIN 2015. 1. vyd Praha : Vienna University of
Technology, Czech Technical Unversity in Prague 2015. ISBN 978-80-01-05736-0.

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

PROTOTYP, FUNKCNIi VZOREK
[1] BABJAK, J., KRYS, V., Dalkova monitorovaci stanice. 2015.
[2] BABJAK, J., KOT, T., NOVAK, P., Mé&fici jednotka bez jiskrové bezpecnosti — tieti
generace 2015.
[3] CHAMRAD, T., BOBOVSKY, Z., KRYS, V.. Senzoricky modul modularniho robotického
podvozku. 2015.
[4] VYSOCKY, A., MAREK, J., BOBOVSKY, Z., Ridici modul modularniho podvozku.
2015.
[5] BOBOVSKY, Z., KRYS, V. Spojovaci plocha modularniho systému V3.08. 2015.
[6] BOBOVSKY, Z., KRYS, V. Spojovaci plocha modularniho systému V3.1. 2015.
[71 BABJAK, J., NOVAK, P. Mé&ici jednotka tieti generace s jiskrovou bezpeénosti. 2015.
[8] SIROKY, P., BABJAK, J., KONECNY, Z. Ridici elektronika pro motor pohonného
modulu modulérniho robotického podvozku. 2015.
[9] SIROKY, P., BABJAK, J., BOBOVSKY, Z. Ridici elektronika pro moduly modularniho
robotického podvozku. 2015.
[10] SIROKY, P., BABJAK, J. Méfici deska pro méfeni proudi. 2015.

AUTORIZOVANY SOFTWARE

[1] GALA, M., KONECNY, Z. Vypoéet svérného spoje. 2015.

[2] GALA, M., KONECNY, Z. Vypocet lamelové spojky. 2015.

[3] KOT, T., BABJAK, J. Software pro dalkové monitorovani méticich jednotek. 2015.
[4] BOBOVSKY, Z., SUDER, J. Dynamicka knihovna pro analogovy IR senzor. 2015.
[5] BOBOVSKY, Z., VAVRIK, P. Dynamicka knihovna pro senzor SRF08. 2015.
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[6] BOBOVSKY, Z., VAVRIK, P. Dynamicka knihovna pro senzor HTU21D-F. 2015.

[71 BOBOVSKY, Z., VAVRIK, P. Dynamické knihovna pro I12C sbérnici zafizeni Netduino
Plus 2. 2015.

[8] BOBOVSKY, Z. Dynamicka knihovna pro potenciometr. 2015.

[9] BOBOVSKY, Z. Dynamické knihovna pro fizeni servo pohonu. 2015.

[10] BOBOVSKY, Z., PASTOR, R. Dynamicka knihovna pro senzor Hokuyo. 2015.

[11] BOBOVSKY, Z., PASTOR, R. Dynamické knihovna pro Pololu LS20031 motor driver.
2015.

[12] BOBOVSKY, Z., PASTOR, R. Dynamicka knihovna pro senzor CMP03 compas. 2015.

[13] BOBOVSKY, Z., GRUSHKO, S. Dynamicka knihovna pro fizeni pohonu Dynamixel.
2015.

[14] BOBOVSKY, Z., GRUSHKO, S. Dynamicka knihovna pro analogovy akcelerometr. 2015,

SKRIPTA

Nebyla publikovéana
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