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1. PROFIL PRACOVISTE

Katedra robotiky je jiz od svého vzniku (1989) zaméiena komplexné na problematiku
robotiky, a to jak na vSech urovnich vyuky, tak i ve védé a vyzkumu a v odborné ¢innosti pro
praxi. V souladu s aktualnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni robotiky a
robototechniky a aplikace robotti i mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve vyuce i
Vv publika¢ni ¢innosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny v tomto smyslu granty, smluvni vyzkum a
témata diplomovych i disertacnich praci. Ve vyuce katedra zajist'uje nékolik obori - Robotiku,
vramci bakalafského studijniho programu Strojirenstvi a nésledné také v navazujicim
magisterském studiu ve studijnim programu Strojni inzenyrstvi na Fakulté strojni. Katedra
rovnéz garantuje stejnojmenny doktorsky obor Robotika. Mimo obory spadajici pod Fakultu
strojni, katedra také zajiStuje vyuku bakalarského oboru Mechatronické systémy v spadajiciho
pod Univerzitni studijni program Mechatronika.

Katedra se také intenzivné vénuje novym tématim ve vztahu K vyzvé Industry 4.0,
zejména pak oblastem kolaborativni robotiky, internetu véci, digitalnim dvojcatim atd. V této
oblasti Gizce spolupracuje s fadou firem z oblasti automotive v naSem regionu.

Okruhy katedrou fesenych problémt robotiky lze c¢lenit na: projekéni, provozni,
konstrukéni, zkouseni a diagnostiku, méfeni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacové
podpory k feseni problému a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad studentt, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systémii, 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 fad studenti magisterského a doktorského studia umoznuje katedra, formou
individudlniho studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté elektrotechniky a
informatiky nasi univerzity.

Vyukova i1 vyzkumnd cinnost katedry je dale zaméfena na matematické modelovani
mechanismi a jejich pohonil z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostredkil
fidicich systémil polohovacich mechanismill a senzorické subsystémy, vcetné zpracovani obrazu
technologické scény pro riizné aplikace, nastroje a metody pro navrh mechatronickych systému.
Védeckovyzkumna ¢innost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni a
kolaborativni robotiky, metod a nastrojii pro navrh pfislusnych systémi, jakozto zieymy trend
nejblizsich let s Sirokymi aplika¢nimi moZnostmi.

Katedra aktivné¢ nabizi studijni stdze zahrani¢nim studentim v ramci programu
Erasmus+, IAESTE apod. V roce 2018 na katedfe takto pracovalo v oblasti vyzkumu 6 studentt,
vcetné zahrani¢nich studentl v ramci fadného studia (magisterské a doktorské studium).

Pracovnici katedry 1 studenti fesi teoretické i aplika¢ni tlohy, odpovidajici uvedenému
zaméfeni. Vyuka probiha v Centru robotiky, na riznych typech primyslovych a
kolaborativnich robotii a jejich subsystémech, v laboratofich servisni robotiky a v u¢ebnach
CAD systémii. Pro robotiku a mechatroniku je typické Siroké a komplexni vyuziti pocitatové
podpory pro vSechny oblasti ¢innosti. Ucebny CAD systémid jsou proto vybaveny
odpovidajicimi softwarovymi systémy.



2. PERSONALNI SLOZENI PRACOVISTE
(stav k 31. 12. 2018)

(Imenny seznam)

Vedouci katedry: Prof. Dr. Ing. Petr Novak
Zastupce vedouciho katedry: Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Tajemnik katedry: Ing. Petr Siroky

Sekretatka: Bc. Tereza Fittlova

Profesofi: Vladimir Mostyn, Petr Novak
Docenti: Zden¢k Konecny

Odborni asistenti: Ing. Ladislav Karnik, CSc.

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.,

Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D.

Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Ing. Jan Lipina, Ph.D.

Ing. Petr Siroky

Ing. Jifi Suder

Ing. Ales Vysocky

Ing. Robert Pastor

Ing. Michal Vocetka
Pracovnici pro VaV:

Ing. Jan Babjak, Ph.D.

Ing. Tomas Kot, Ph.D.,
Odborné-techni¢ti pracovnici: Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zaméfeni) profesorti, docentll a odbornych asistentli
beze zmény

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

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

Viz kapitola 7.1



3. Pedagogicka ¢innost

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,
manipulatorii a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist /dopravnikii, zasobnikii, hlavic
pramyslovych roboti aj./, ale také jako projektanti téchto zatizeni 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 zeméd¢€lstvi, zdravotnictvi,
sklarsky, potravinarsky, textilni a obuvnicky
prumysl, sluzby apod. Vzhledem k tomuto trendu je
mozno hovofit o moznosti  univerzalniho
prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického
zédkladu zejména  praktické zkuSenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych
laboratotich primyslovych robotl. Pfimou soucasti
studia je zvladnuti prace na pocita¢i pro celé
spektrum ¢innosti, pocinaje vyuZitim textovych
editori, ptes tabulkové procesory a zvladnuti
konstruovani pomoci CAD systém, az po vyuziti
poc¢itaci v  fidicich  systémech robotd a
automatizovanych zafizenich.

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, konstrukei a fizeni primyslovych
roboti a manipuldtorii a jejich subsystémid. Obor je dale zaméfen na projektovani
robotizovanych technologickych pracovist, vcetné jejich fizeni, a problematiku aktualni
legislativy a bezpe¢nostnich ptedpisii. V souvislosti s aktualnimi trendy v robotice, je vyuka
rovnéZ orientovana na problematiku servisni robotiky a pro zdjemce na biorobotiku. Soucasti
studia oboru je komplexni zvladnuti vykonnych systému pocitacové podpory konstruovani, jako
je Creo Parametric a dalSich vypoctovych a simula¢nich systémi, vhodnych pro pokrocilé
modelovani a simulace v oblasti primyslové 1 servisni robotiky. Zna¢nd pozornost je ve vyuce
vénovana metodice tvorby technickych systémi a metodice podpory inovacniho procesu
zalozené na technologii TRIZ, vetné pocitacové podpory téchto ¢innosti. Obor Robotika je tedy
velmi komplexni, primarni strojni zaméfeni méa velky piesah do souvisejicich oblasti, jakymi
jsou fizeni, senzorika, pohonné systémy a informatika. V zavére¢né fazi studia se posluchaci
seznamuji s nejnoveéj$imi vyvojovymi trendy konceptu Primysl 4.0, jako jsou internet véci (IoT),
rozsifena realita a digitdlni dvojce. Tyto nové dovednosti mohou uplatnit pfi vypracovani
diplomovych praci.
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Absolventi studijniho oboru Robotika maji znalosti v oblasti konstruovéani primyslovych
robotl a manipulatorti, projektovani robotizovanych technologickych pracovist a vytvareni
servisnich robotickych systéml, v€etné jejich nasazovani. Znalosti z oblasti strojni jsou doplnény
potiebnymi znalostmi z oblasti fizeni a senzoriky, softwarového inzenyrstvi, ndvrhu fidicich
systémi jak po strance softwarové, tak po strance hardwarové, dale znalostmi z oblasti
elektroniky, strojového vidéni a pohont. Absolventi jsou pfipraveni k feSeni inzenyrskych uloh
Vv oblasti automatizace a robotizace strojirenské vyroby, aplikace servisnich robotli ve vyrobé, ¢i
sluzbach. V oblasti projektovani vyrobnich systému s prumyslovymi roboty maji absolventi
potiebné znalosti z oblasti zabezpeceni jejich provozu, udrzby, spolehlivosti, bezpecnosti,
sefizeni a programovani robotizovanych pracovist.

Vyznamné jsou také ziskané znalosti ve vyuzivani vysoce vykonnych systému 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, CAl,
pokryvajicich kromé konstrukénich ¢innosti i projekci a celou oblast technické ptipravy vyroby a
spravy zivotniho cyklu vyrobku (PLM systémy).

Doktorské studijni obory:

Nazev: Robotika
Cislo oboru: 2301Vv013
Fakultni garant oboru: ~ prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Charakteristika oboru:

Absolventi si osvoji metodiku védecké prace @halo JOINT
Vv oblasti aplikovaného vyzkumu a vyvoje primyslovych i
servisnich robotl a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim
mechatronického pfistupu k vyvoji téchto komplexnich
technickych systémd. 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 pocitatovou podporou,
Vv oblasti fizeni a senzoriky je kladen diiraz na nejnovéjsi
technické 1 programové prosttedky fizeni, vnimani
prostfedi a komunikace s ¢lovékem a v oblasti pohonnych
subsystémll jsou to znalosti novych elektrickych,
hydraulickych a pneumatickych pohont a jejich aplikaci.
Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti L
z magisterského studia, pochopeni souvislosti a skloubeni

. CRUTCH WITH SWITCH
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© LEFT KAFO
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téchto znalosti k osvojeni si mechatronického komplexniho pfistupu k vytvareni
robototechnickych systémt jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti servisnich ¢innosti.

(Pozndamka: pouzité obrazky jSOU z projekti, bakalarskych, diplomovych a doktorskych
praci studentit oborii robotika.)

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

nevyznamné

3.3. Seznam obhdjenych bakalatskych a diplomovych praci

Bakalarské prace:

student vedouci téma
1. | Jiti Bélik Ing. Jan Lipina, Ph.D. Navrh dopravniho systému mezioperaéni pfepravy
2. | Lukas Hoza Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | 3D model polohovaciho systému pro fezani vodnim
paprskem
3. | Ing. Michal Ing. Jan Babjak, Ph.D. | Rizeni motor driveru z Netduina
Ruttkay
4. | Michat Ing. Milan Mihola, Konstruk¢ni uprava kloubu manipulaéni nastavby vozidla
Staszowski Ph.D. TAROS
5. | Lubomir Vanura |prof. Dr. Ing. Petr Vyuziti UAV pro zemédé€lstvi a lesni hospodarstvi
Novak
6. |Jiri Vojtisek Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh valeckového dopravniku s proménnou
CSc. délkou

1
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Absolventi bakalari '



Diplomové prace:

Student (bc) vedouci téma

1. |Bc. Tereza Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Konstrukéni navrh efektoru pro manipulaci s kartonovymi
Fabrigerova krabicemi

2. | Bc. Vit Fichna [ Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Konstrukéni navrh zafizeni pro automatické krimpovani,

testovani a baleni hadic

3. | Bc. David Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh vsesmérového kola pro velka zatizeni
Grigarcik CSc.

4. | Bc. Dominik Ing. Zdenko Bobovsky, | Navrh levného manipulatoru pro mobilni robot
Heczko PhD.

5. | Bc. Stanislav doc. Ing. Zden¢k Laboratorni pracovisté s robotem ABB IRB 1400
Herudek Konec¢ny, Ph.D.

6. | Bc. Daniel Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Robotizace manualnich operaci procesu diagnostiky
Huczala statorovych svazku elektromotortii

7. Bc. Jan Jochec | Ing. Jan Babjak, Ph.D. Zdrojovy subsystém pro mobilni robotiku

8. Bc. David doc. Ing. Zden¢k Dopravni systém pro baleni hotovych vyrobki v kartonovych
Jutica Koneény, Ph.D. obalech

9. Bc. Radek Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Robotizované pracovisté kontroly slévarenskych forem
Miiller

10. |Bc. Viktor doc. Ing. Zden&k Konstrukce stroje pro montaz plovaka
Némec Konec¢ny, Ph.D.

11. | Bc. Lukas prof. Dr. Ing. Vladimir Konstrukéni feSeni mechanismu pro nastaveni polohy
Podesva Mostyn senzorické hlavy mobilniho robotu

12. | Bc. Radim Ing. Ladislav Karnik, Konstrukce exoskeletonu pro rehabilitaci hornich koncetin
Strejéek CSc.

13. | Bc. Tomas Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh schodolezu s pohybem po rovnych i
Vicek CSc. toCitych schodech

14. | Bc. Michal Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Vyukové pracovisté s primyslovym robotem ABB IRB 140
Vocetka
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Obr. Celkovy prehled poctit absolventii oborii (drive Vyrobni systéemy s Priumyslovymi roboty a
manipuldtory a nyni Robotika )Katedry robotiky - Bc.Modrd, Ing.cervenad

3.4. Seznam doktorandl pracovisté¢ v daném roce

Téma prace Skolitel
Mutlu Ozgur
1. Ertas, MSc. et Collaborative Robotics 2| P prof., Dr. Ing. Petr
Novak
MSc.
Ing. Stefan L, prof. Dr. Ing. Petr
2, Grushko Bionicka ruka 2] K Novak
3 Ing. Dominik Systém dynamické stability servisnich 1l p prof. Dr. Ing. Vladimir
Heczko robotd s manipula¢nim ramenem. Mostyn
. C . prof. Dr. Ing. Vladimir
. .D .
4 Ing. Daniel Huczala | Digitalizace procesu vyroby 1] P Mostyn
5 Ing. Jan Jochec Vyzkurvn technllckyc!'l prostredk o 1|« prof. I?r. Ing. Vladimir
bezpecnosti nastroje pro kolaborativni Mostyn
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https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434061&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434061&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454872&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454872&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=453915&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454870&menu=true

robotiku

prof. Dr. Ing. Petr

6. Ing. Robert Pastor | Rizeni kra¢ejicich mechanismf ,
Novak
Automaticka kalibrace TCP prof. Dr. Ing. Vladimir
7. Ing. Lukas Podesva | konfokdlniho senzoru na priimyslovém Mostyn

robotu

8. Ing. Radek Rehak

Vyzkum principd funkéni bezpecnosti
u automatizovanych systém vozidel

prof. Dr. Ing. Vladimir
Mostyn
Skolitel

9. Ing. Jifi Suder

Vyuziti pruznych plastl v konstrukci
servisnich robot(

doc. Ing. Zdenék
Konecny, Ph.D.

10. | Ing. Petr Siroky

Vyvoj rekonfigurovatelnych rami
podvozk( mobilnich robotd.

doc. Ing. Zdenék
Konecny, Ph.D.

Ing. Michal

11. Vocetka

Rekonfigurovatelnd robotizovana
pracovisté

prof. Dr. Ing. Petr
Novak

12. | Ing. Ales Vysocky

Roboty ptfimo spolupracujici
s Clovékem

prof. Dr. Ing. Petr
Novak

3.5. Seznam obh4jenych disertacnich praci na pracovisti

Kombinované studium:

Ing. Michal Gloger, Ph.D.
Téma: Affordable Active Lower Limbs Exoskeleton for People with Paraplegia

Skolitel:

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Datum obhajoby: 27.8.2018

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

o Znevyhodnéné skupiny uchazecii/studentii na vysokych skolach (stru¢ny text o podpote
kulturné a socidlné znevyhodnénych studentli a podpote studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

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

studenty)

V roce 2018 byla do feSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Vyzkum a vyvoj robotickych
systémii* zapojena skupina studentt doktorského i navazujiciho magisterského studijniho
programu. Vyznamnych vysledkt dosahli tito:

— Ing. Robert Pastor,

— Bc. Michal Vocetka, Bc. Dominik Heczko, Bc. Petr Osc¢adal, Be. Daniel Vrbka, Be.
Lukas Kana, Bc. Jakub Mlotek a Be. Karel Gattnar

Na zaklad¢ feSeni projektu bylo podano 5 funkénich vzorkl a 2 autorizované softwary. Byly
publikovany 2 ¢lanky indexované v databazi SCOPUS nebo WoS.
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https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434078&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454858&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454877&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434082&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=454859&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454859&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR
V ramci feSeni projektd DMS - Platforma pro vyzkum orientovany na Primysl 4.0 a robotiku v

ostravské aglomeraci navazana/prohloubena spoluprace s:

e HELLA Autotechnik Nova, s.r.0., Brose CZ a dal§imi firmami zejména z oblasti
automotive

V ramci feSeni projektt COBOTy:

Moravskoslezsky automobilovy klastr
Brano

Varroc

Continental

ABB

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

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

Shenyang Aerospace university (SAU), Cina

e Uzaviena smlouva o vzajemné spolupraci v oblasti robotiky a ziizena spole¢na laboratot
robotiky (2.11.2018)

al Joint Laboratory

B i RN A

Shenyang Aerospal finical University of Ostrava

Obr. K nové ziizené laboratori na SAU - Cina

4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentl pracoviste

Ing.Ales Vysocky —Tohoku University, Sendai, Japonsko — pobyt fijen 2018 — tinor 2019) —
laboratot Kolaborativni robotiky
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4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostii nebo studentt
(jméno, zem¢, duivod pobytu piipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradi naklady)

IAESTE — biezen — kvéten 2018
Vyomkesh Kumar Jha

The topic of making a system that automatically detects obstacles in the environment of a robot

and dynamically manoeuvres the robot to avoid collisions and continue it’s work

7l P

A £ J - — kit
Obr. Vyomkesh Kumar Jha — prezentuje vysledky svého VaV pobytu na Katedre robotiky

el

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

Fin.
Rok . s v we « bi
. . o . (i . Koordinator/feSitel na Pocet | ODJEM
Nizev projektu (Cislo, oznaceni) zahajeni o NIP
e pracovisti prac.
FeSeni s 1o
(tis. K¢)

Celkem
Dalsi studijni pobyty v zahranic¢i
Prima meziuniverzitn soolunra
Program Vlidni stipendia Fima mez1u:11ver11 ni spoluprice
v Evropé | mimo Evropu
Pocet vyslanych studentl 1 Japonsko

Pocet ptijatych studentd

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet prijatych akademickych pracovniki

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, oznaceni) okruh feSeni FeSitel IP NIP
(tis. KO)| (tis. K&)

-12 -




4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro vetejné vysoké Skoly

Fin Fin.
5 iekt objeh objem
l\ffnzev projektu Program |Rok FeSeni| Odpovédny Fesitel P NIP
(¢islo, oznaceni) (tis
(tis. KO) | oo
K¢)
Ptistrojové vybaveni pro
experimentalni vyuku a ¢innost IRP USP| 2017 Prof. Dr. Ing. Petr 200 0
studentll USP Mechatronika — systém Novak
strojového vidéni — systém Bin Picking
4.8. Zapojeni  pracovisté v OperaCnim  programu  Vzd€lavani  pro
konkurenceschopnost
Fin. Fin.
5 i objem | objem
g;‘;ﬁfopzrno;gﬁg Program |Podprogram| Odpovédny fesitel IJP NJIP
(tis. K&)| (tis. K¢)
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5. VEDECKO - VYZKUMNA CINNOST

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti

Metodika a teorie koncepcéniho designu robotickych manipulatora s
pocéitacovou podporou

Hlavnim vystupem je metodika koncepéniho navrhu mechanismu a nastroje pocitacové
podpory ndvrhu optimalni kinematické struktury manipulatoru/robotu a jeho uchopovaciho
zafizeni s ohledem na jeho velikost, hmotnost, energetickou spotfebu a dalsi preferované
parametry pracovniho cyklu, jako je pfesnost, dexterita, takt pracovisté a dalsi. Vystupy projektu
budou aplikovatelné v oblasti automatickych vyrobnich systémt vyuzivajicich modularni
nizkondkladovou automatizaci manipulacnich uloh, dale u vSech provozovateli robotizovanych
pracovist’, ktefi je budou moci pouzit pro optimalizaci stdvajicich programu robotii nebo dispozic
robotizovanych pracovist’ za tcelem optimalizace pracovniho cyklu robotti a uspory energii.
Nastroje pro automatickou syntézu optimalni kinematické struktury robotu, manipulatoru a
chapadla pro dany pracovni cyklus budou uplatnitelné zejména pro systémové integratory
navrhujici robotizovana pracoviité. ReSeno ve spolupraci s pracovniky Katedry Aplikované
mechaniky.

Systém detekce a popisu objektl v prostoru kontejneru

Jednim ze smérd vyzkumu v roce 2018 byl prumyslovy a aplikaéni vyzkum a vyvoj
Vv oblasti servisni robotiky pro logistiku v ramci feseného dil¢iho projektu Preseed. Byl vytvoten,
odladén a otestovan algoritmus pro detekci krabic uloZzenych v lodnim kontejneru. Detektor byl
vyvinut v ramci dil¢iho projektu Preseed. Detektor pracuje s organizovanym 3D mra¢nem bodu,
kdy na zéklad€ vstupnich parametrli ur¢i pozici a orientaci krabic a potenciondlnich krabic.
Vstupnimi parametry jsou krom samotného mracna i nulova pozice mracna vii¢i kontejneru,
natoCeni soufadného systému mracna vici kontejneru, rozméry krabice s mozZnou toleranci.
Vystupem je pole krabic a jejich pozice a orientace vii¢i soufadnému systému senzoru a piiblizné
rozméry kazdé krabice. Dalsi informace o stupni detekce krabice (pIné, ¢aste¢né), nebo je
potieba ptesnéji detekovat jeji tvar pied odebranim (typicky poSkozené krabice). Tyto informace
slouzi pro naslednou robotickou manipulaci. Resitelé: Ing. Zdenek Bobovsky, Ph.D., Ing. Vaclav
Krys, Ph.D.).
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Snimek krabic uloZenych v kontejneru Vizualizace vystupu detektoru — nalezeni
Jjednotlivych krabic ve snimku a urceni krabice
pro automatické odebrani manipuldatorem (zluta

nahore uprostred)
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Autonomni a kolaborativni roboty

V ramci tohoto vyzkumu jSou rozvijeny poznatky zejména z oblasti technologii snimani
prostorovych dat, jejich zpracovani a nalezeni objektii v pracovnim prostoru s dynamickymi
prekdzkami a metodami adaptace trajektorie robotli v automatickém i rucnim rezimu fizeni s
cilem vylouceni kolizi nejen nastroje, popi. objektu manipulace, ale i ramen a kloubt s okolim,
popf. s operatorem v piipadé pracovisté s kolaborativnim robotem. Tato témata vznikla na
zéklad¢ spoluprace s prumyslovymi partnery projektu, ktefi v soucasné dobé zavadi do
vyrobnich linek pracovist¢ s kolaborativnimi roboty, jako jsou firmy Brose CZ spol. s r.o.,
HELLA Autotechnik Nova, s.r.o., VOP CZ, s.p. a dalsi firmy. Jsou zde feSeny témata z oblasti:

e Vyzkum fyzikalnich principQ, technickych a programovych prostfedkii pro on-line

optimalizaci trajektorie robotu v dynamicky se ménicim prostiedi s prekédzkami.

e Vyzkum technickych prostiedkil pro asistovanou montdz s kolaborativnim robotem.

e Vyzkum technickych a programovych prostfedkii pro kontrolu 3D tvarti soucasti v

prabéhu vyroby a manipulace.

Vyzkum a vyvoj vicekomorového izolaéniho skla nového typu a jeho vyroby

Vyzkum a vyvoj technicky prostiedkii pro robotizovanou vyrobni linku FIS. Problematika
manipulace s folii tloustky 50 mikrometri, manipulace s ramecky a integrace ramecka s folii
mezi skla. Re$eni mezioperaénich zasobnikil. Soudasn&, ve spolupraci s pracovniky Katedry
energetiky - optimalizace izola¢niho skla s délenou komorou a velmi nizkou tepelnou vodivosti
pro jednotlivé varianty pouziti v praxi s ohledem na orientaci a umisténi vyrobku a syntéza
cilového vyrobku z hlediska termomechanickych jevii a tepelnych pfenosi pro rizné pocty
komor, a tedy délicich f6lii v izolacnim skle. Méfeni vlastnosti prototypt a jejich optimalizace.

HMI pro teleoperatorské ovladani kinematiky mobilniho robotu

Vyzkum a vyvoj ovladaciho systému mobilniho robotu — robotického ramene, pro
teleoperatorsky fizeny MR. Prakticky nasazeno a ovéfeno na soutézi ERC 2018. Resitelé:
Ing. Robert Pastor

Obr. Vyvojovy stand pro testovani teleoperatorské ovladani kinematiky mobilniho robotu
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Systém pro rychly vybér a umisténi robotu pro definovanou trajektorii

Nasazovani prumyslovych a kolaborativnich robotli, zejména u malych firem, byva ¢asto
z ditvodt snizeni celkovych finan¢nich nékladi realizovano vlastnimi silami. Pfi tom mtize dojit
(a dochazi) kvolbé nevhodného typu kolaborativniho robotu z pohledu jeho velikosti
(pracovniho rozsahu) a to bud’ poddimenzovani, pfipadné predimenzovani. Vystupem je vyzkum
a vyvoj cenové dostupného systému pro volbu nejvhodnéjsiho typu kolaborativniho robotu
s ohledem na pozadovanou trajektorii, jeho optimalni umisténi vici trajektorii a také prekdzkam.
Vyvijeny systém umoziiuje Sejmuti pozadované trajektorie (pomoci 6-osého absolutniho
senzoru) pfimo na zvoleném pracovisti. Soucasti analyzovanych dat je také vytvorena 3D mapa

racovniho okoli robotu. Resitelé: Ing. Tomas Kot, Ph.D.

] Mechatronika - ek o s [E=NEE )

= Display

ABB IRB140

Obr. 3D vizualizace sejmuté trajektorie, vybraného robotu (zde ABB IRB140) a sejmutym
mracnem bodii prekazek v pracovnim prostoru (zde jiz po voxelizaci)

Optimalizace spotieby robotu

Ve spolupraci s FEI je provadén spole¢ny vyzkum v oblasti optimalizace spotfeby robotu
pomoci upravy jeho trajektorie (s ohledem na pozadavky technologie). V pribéhu roku 2018
bylo testovano nékolik optimaliza¢nich algoritmii pro danou tlohu. Testovani probihalo na
realnim robotu UR3 a i na jeho simulaénim modelu. Vysledkem je optimaliza¢ni algoritmus
vyuzivajici hejno &astic (PSO). Resitelé: prof. RNDr. Snasel, CSc., prof. Dr. Ing. Novak,
Ing. Bobovsky, Ph.D., Ing. Safaiik, Ph.D., Mgr. et Mgr. Papiok, Ing. Vysocky.
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5.2. Resené projekty (granty) na narodni urovni

, . . . L Fin. Fin.
Nazev projektu (Sesky i | Posky- E?.k | pétka | Qfg?vf.‘t'“ly Potet | objem | objem
anig,llcky prevklad) tovatel |zahajeni| ;.. .| Tesitel/Fesitel na prac. IP NIP
(&islo, oznadeni) grantu | resenl pracovisti (tis. K&)|(tis. K
Vyzkum a vyvoj Ing. Dobrovolny,
vicekomorového izolacniho skla Energy In celkem
nového typu a jehovyroby. prof. Mostyn 3 Kat354 21 440
Research and development of af MPO |11/2017| 3 roky VSB-TUO 3 th361 0 VSB-
new type of multichambered TUO
insulated glazing and its 2,9M
production.
VP2 prof. Mostyn
Centrum vyzkumu pokrocilych
mechatronickych systémii.
Research Centre of Advanced 64M 7
Mechatronic Systems MSMT | 1072017 5 let 8 240 M
Operacni program Vyzkum,
vyvoj a vzdélavani, Vyzva €.
02 16 019 pro Excelentni
vyzkum v prioritni ose 1 OP
5 ing.Bobovsky
PRE SEED fond VSB- MSMT | 2018 | 1rok 4 0,7M
Technické univerzity Ostrava
TG01010137/GPP1
DMS - Platforma pro vyzkum prof.Petr Novak 16M
orientovany na Primysl 4.0 a & *
robotiku v ostravské MSMT | 2018 | Slet | w91 09112010 | /(119 ey
aglomeraci (FEI, FS, FMMI)
SP2017/143 — Vyzkum a & Ing. Vaclav Krys, 3 zam./
vyvoj robotickych systémi MSMT | 2017 | 1rok Ph.D. 22 stud. 0 1.IM
Celkem
5.3. Resené projekty (granty)na mezinarodni trovni
Fin. Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky | Posky- ROK | pela | Odpovédny | obj!tre]m obj!gm
preklad) tovatel |zahajeni feseni FeSitel/feSitel na p(r);(e: P NIP
(islo, oznaceni) grantu | FeSeni pracovisti ' (tis. K&)| (tis. K&)
Celkem
5.4. Nové€ podané¢ projekty (granty)
i Fin.
Nazev projektu (¢esKy i anglicky |Poskyto-| Rok Délkal Odpovédny Stav OE!Qﬁw ob}gm
pireklad) vatel |zahajeni D TeSitel nivrhu |Jp NIP
(¢islo, oznageni) grantu | FeSeni (pFijeti) (tis. K&) |(tis. K)
SP2019/69 - Digitalni dvojcata Ing. Véclav robiha
robotickych systémil a jejich MSMT | 2019 |[1rok| Krys, Ph.D. p tzeni 0 1008
verifikace
THO04010428 - Vyzkum moznosti Ing. Vaclav
robotizace technologie « 3 Krys, Ph.D.
kompletace kovovych vyrobki s TACR | 2019 roky prijat 1049
pryzi
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) . « . I i Fin. Fin.
Nazev prOjektij (€esky i anglicky |Poskyto R?.k |Délka] Odpovédny ?tav objem | objem
pieklad) vatel |zahdjeni |, o . Fesitel navrhu P NIP
(¢islo, oznaceni) grantu | Feleni (ptijeti) (tis. K&) [(tis. K¢&)
Nahrazeni lidskych zdroju Ing. Lukas Yy
robotizaci u svarovani tlakove TACR 5 Kusnir (346) ( 4 3M
nenamahanych spoji armatur Zeta? 3/2019 rok Dominik Heczko| pfijat 0 V,SB-
& TJ02000136 Y1 (354) T00)
Petr Siroky (354)
Dil¢i cil 3.7
Narodni Centra Kompetence - § 5 Prof. Petr Novak 10,7M
Mechatroniky a chytrych MSMT | 2019 rok ptijat (3,7M
technologii pro strojirenstvi y VSB)
(NCK MESTEC)
5.5. Projekty v ramci specifického vyzkumu
N4 jektu (Cesky i anglicky |Poskyto-| Rok sdny Fin. Fin.
azev projektu (cesy I AnglCky OK |Délka| Odpovédny | poget | objem | objem
pieklad) vatel |zahdjeni|. . . Fesitel
(€islo, oznaceni) grantu | FeSeni reem Pras ( IPK ) e
, tis. K¢) |(tis. K¢&)
SP2018/86 — Adaptabilita & Ing. Vaclav 4 zam./
robotickych systémii MSMT | 2018 |1rok| o ppp.  [14stud| © | 840
Celkem

5.6. Zapojeni do projektd EU

(v€etné spoluprace na piipraveé projektd podavanych jinymi institucemi)

Nazev specifického programu

Néazev projektu (pf. akronym)

Typ aktivity

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba (garant za VSB-TUO)

Koordinator projektu

Partnefi

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

e ing. Ales Vysocky — Tohoku University, Sendai, Japonsko, — laboratoi Kolaborativni

robotiky

e prof. Petr Novak — Tohoku University, Sendai, Japonsko , Shenyang Aerospace
university, Cina — piednasky z oblasti mobilni robotiky pro dilni pramysl, VaV na

Katedfe robotiky

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV

Nebyly

5.9. Nov¢ laboratote, laboratorni ptistroje vV daném roce

e ME¢éfici a laboratorni technika
e Systém 3D strojového vidéni Bin Picking
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Obr. Testovani systému BinPicking (3D scanner) od PhotoNeo

Ramy pro 2 nova vyukova pracovisté s pruimyslovymi roboty ABB IRB140

2x development kit Jetson TX-2 — specializovany embedded fidici systém GPU
3D kamery 3x ASUS Xtion2 a 3x Intel RealSence D435 pro 3D vidéni
Zkusebni stand pro testovani senzort (3D kamer)

Obr. Zkusebni stand pro testovdni senzorii (3D kamer)
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5.10. Pocitacoveé ucebny, vypocetni technika

V Centru robotiky — ,,Stara menza“ pocitacova ué¢ebna s 20 PC pro vyuku CAD systémii.
Kapacita 20-40 student.
Dalsi dvé pocitatové ucebny s cca 10 + 9 PC na ucebnach D122 a D123.

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

Rada funk¢nich vzorkt, autorizovaného software, uzitny vzor, publika¢ni ¢innost

6. SPOLUPRACE VE VEDE 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:

CVUT, CIIRC — Cesky ustav informatiky robotiky a kybernetiky,
VUT v Brné, Stiedoevropsky technologicky institut — CEITEC,
Univerzita obrany Brno, Katedra taktiky,

VOP Novy Ji¢in,

Energy In, s.r.o.

Prvni Signélni, a.s.

C-modul, s.r.o.

Continental,

Brose,

Hella

Skoda Auto,

Brano,

Varroc,

Moravsky vyzkum,

a dalsi...

Dale katedra spolupracuje s fadou vyrobnich podnikd, které maji v naplni také vyzkum.

6.2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, piredmét spoluprace
UC3M, (Madrid, Univerzita), Spanélsko — Robotika, publikace
SkyTech Research, Polsko - Robotika, publikace
Shenyang Aerospace University, Cina — robotika, spolec¢na laboratof
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7. ODBORNE AKCE

7.1. Narodni konference a seminafe (pfipadn¢ se zahrani¢ni ucasti)

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn, Ing. Vaclav Krys, Ph.D., Ing. Petr Siroky
e Brno
o Konference: Trendy v robotizaci a automatizaci — Roboty 2018
o 30.1.-1.2.2018

Ing. Jan Lipina, Ph.D., Ing. Véclav Krys, Ph.D.
e Brno

o Konference: moderni vyrobni technologie a materialy
o 10.5.2018

7.2. Mezinarodni konference a seminare

Ing. Véclav Krys, Ph.D.
e Lisabon, Portugalsko
o TRIZfest 2018
o 11.-16.9.2018

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn, Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D., Ing. Tomas Kot, Ph.D., Ing.
Vaclav Krys, Ph.D., Ing. Robert Pastor, Ing. Michal Vocetka, Ing. Dominik Heczko, Ing. Daniel
Huczala, Be. Lukas Kana, Bc. Petr Os¢adal, Bc. Daniel Vrbka,
e Madrid, Spanélsko
o IROS 2018

o 30.9.-6.10.2018
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Obr. IROS 2018

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.
e Kosice, Slovensko
o Seminaf ,,Inova¢ny manazment v mechatronike, robotike a automatizacii
vyrobnych systémov*
o 12.-13.11.2018
o Pozvana ptednaska: Vzdeldavani v oblasti mechatroniky a robotiky s podporou
inovacniho managementu na VSB — TU Ostrava - hrazeno z projektu klastru
AT+R
o
prof. Dr. Ing. Petr Novak,
Nazev pracovni cesty:Technologickd mise ,,Priimysl 4.0 a robotika*
Misto: Jizni Korea
Datum: 28.5.-1.6.2018
V péti pracovnich dnech prob&hly navstévy nize uvedenych univerzit a vyzkumnych spolecnosti:

Korean Advanced

Institute of http://www.kaist.edu/ Seoul National htto://www.useoul.edu/
Science and html/en/ University ' ] '
Technology
Korean Institute .
. http://eng.kitech.re.kr Spolecnost http://www.doosan.com/
of Industrial ;
[main/ Doosan en/
Technology
Korean Institute https:// . Pohang University of http:// cochack
of Materials and S, L Science and SR Lk
. kr/e_main r/eng/
Machinery Technology
Korean
Electronics http://www.keti.re.kr/ Spoleénost Lo g ey
hnol on p omepage/docs/eng5/jsp/
Technology eng/ 0sco $91a0000001i.jsp
Institute
Korean Institute httos:// it ork Ulsan National
for Advancement | . 2o tARLAELOLED |0 Givite of Science http://www.unist.ac.kr/
/site/engnew/index.jsp
of Technology and Technology
Sungkyunkwan | http://www.skku.edu/ Spoleénost e i
. . eng home/index.is . orgroup.com/MediaCent
University 8 ISP Hyundai er/Library/11649.hub
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http://www.kaist.edu/html/en/
http://www.useoul.edu/
http://eng.kitech.re.kr/main/
http://eng.kitech.re.kr/main/
http://www.doosan.com/en/
http://www.doosan.com/en/
https://www.kimm.re.kr/e_main
https://www.kimm.re.kr/e_main
http://www.postech.ac.kr/eng/
http://www.postech.ac.kr/eng/
http://www.keti.re.kr/eng/
http://www.keti.re.kr/eng/
http://www.posco.com/homepage/docs/eng5/jsp/s91a0000001i.jsp
http://www.posco.com/homepage/docs/eng5/jsp/s91a0000001i.jsp
http://www.posco.com/homepage/docs/eng5/jsp/s91a0000001i.jsp
https://www.kiat.or.kr/site/engnew/index.jsp
https://www.kiat.or.kr/site/engnew/index.jsp
http://www.unist.ac.kr/
http://www.skku.edu/eng_home/index.jsp
http://www.skku.edu/eng_home/index.jsp

Shrnuti:
1. Navstivené technické univerzity se zamétuji piedevsim na zakladni vyzkum. Podle
vyjadieni nékterych z nich, se dafi cca 60% vysledkii komercionalizovat.
2. Aplikovany vyzkum zajist'uji pfedevsim ustavy a organizace.

OVfErView @ KITECH
Missions & Role
M_ism P R&D in Industri:

P SME Support with Technology Transfer, Commercialization and
Other Support Programs

Academia

: 2 Industrial . v
Basic Research Baslc Generic Research Generic Ressarch . Applk:auon Resiarch .Commer(:\ahzahon
In-depth research on manufacturing
Development Re
Tech. Support utilizing human resources and infl
Technology transfer to SMEs

3. Do vyzkumu jsou na univerzitach bézn¢ zapojovani studenti MSc a PhD.

4. Jako studijni programy jsou nabizeny (mimo MSc, PhD) i verze ,,integrovany*
MSc+PhD.

5. Rozpocet navstivenych univerzit je z cca 60% ze statniho rozpoctu.

6. Rozpodet —nasobné vyssi nez v CR (i 20ti nasobné)
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prof, Dr.Ing. Petr Novak,
e Santa Clara, USA

o Ucast na konferenci Collaborative robots, Advanced vision technologies,
Artificial intelligence 2018
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Ing. Robert Pastor:
Konference ICRA2018, Brishane, AUS

MAIN ENTRANCE

CRT s

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

V roce 2018 jsme se nezucastnili

7.4. Letni skoly, kurzy a Skoleni

l:Jvod do C-sharp — Seminai k vyuce programovani v .dot Net. V letnim semestru.
Uvod do SolidWorks — Seminaf k modelovani strojnich sou¢asti a dynamickych analyz.
V-Rep + MatLab - V letnim semestru, 4 denni seminaf vedeny kolegy s SUT Gliwice
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7.5. Jiné akce

Utast na Dnech NATO 2018 — katedra prezentovala mobilni roboty ve stanku Fakulty strojni spole¢né s
Institutem dopravy

Obr. Dny NATO

AR

oMY H A'ru DAYsg

siINCE 2009

Dny otevirenych dveii VSB-TU Ostrava — katedra se zi¢astnila celouniverzitnich dnii otevienych dvefi
v Aule VSB.

Obr. U stanku Katedry robotiky na Dnech otevienych dveri
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Ukast na soutéZi European Rover Challenge (ERC) 2018 — jedenacti¢lenny tym doktorandi a studenti
4. a 5. ro¢niku navrhl a sestrojil mobilni robot pro mezinarodni soutéz v Polsku. Samotné soutéze se poté
ucastnil tym v sedmi ¢lenech. Z 65 piihlasenych tyma skoéil tym ,,RoverOva“ z Katedry robotiky na 5.
misté. Stranky projektu: robot.vsb.cz/rover

EUROPEAN ROVER CHALLENGE

14th -16“' SE?TEMBER 2018

MUSEUM OF NATURE AND TECHNOLOGY |
STARACHOWICE, POLAND

Obr. ERC 2018
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Dalsi akee...

Asay 4 i
Obr. Den oboru — urceno pro prezentaci oboru pro nové studenty 3.r. Bc. a sezndmeni studentii navzdjem
mezi rocniky
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Exkurze...

Obr. Exkurze Klubu nadanych deéti pod zastitou Mensy CR - Gymndzium, zakladni a matefskd
Skola Hello s.r.o.

Obr. Exkurze studentii ze ZS Provaznickd
- 30 -



8. CLENSTVI PRACOVNIKU

8.1. Zastoupeni VSB-TUO v reprezentaci &eskych vysokych §kol, v mezinarodnich
organizacich, v profesnich organizacich

Organizace Stat Statut
Multi-domain Advanced Robotic CR Prof. Mostyn, prof. Novak,
Systems (MARS) Conference v ramci Clen programového vyboru
Future Forces Forum 2018
MESAS 2018 Italie prof. Novak,

Clen programového vyboru
UTB — Fakulta technologicka CR Prof. Mostyn - ¢len VR

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

Organizace Stat Statut
Ceska spolecnost robotické chirurgie. CR Prof. Mostyn - ¢len
Moravskoslezsky automobilovy klastr | CR Prof. Mostyn - ¢len

vykonného vyboru
viceprezident

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Prof. Novak — ¢len Védecké rady VSB — TUO.
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9. SPOLUPRACE S PRUMYSLEM

9.1. Doplitkkova ¢innost

Za ucelem zakazkové vyroby prototypovych dilii na vyrobnim systému FORTUS 360 mcL byla
zalozena HS 3541802. V ramci této HS bylo realizovano 6 zakazek v celkovém financnim

objemu 13 467,- K¢.

9.2. Dalsi formy spolupréce s priimyslem
(spolecna experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, porddané kurzy, exkurze studentd,

atd.)
Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy Oblast spoluprace | Studenti/prac.
Zakazkova vyroba
smlouvy o spolupraci HS3541701 prototypovych soucasti — 0/1
Rapid prototyping
pofadané kurzy ve spolupraci s firmou
exkurze stfedoskolakl na katedre Gymnaéiga\l;/stredn| Prezentace FS, katedry 80/6
Odborné tydenni staze v
Odborna praxe jeden tyden ABB Repair & Reconditioning 14
Center
ZZS Ostrava & . . .
Mgr. lvana Vesela Skoleni prvni pomoci 40/6
CCK Olomouc Skoleni AED 40/7
WHS Handlig . .
Ing. Vehovska Odborna prednaska 15/1
ABB o C e s
odborné prednasky z praxe Ing. Gregner dborna prednaska 16/1
Valk Welding Odborna prednaska 101
Ing. Vavrecka
SCHUNK e
Ing. Kabourek Odborna pfednaska 14/1
DAS Odborna prednaska 16/1
Ing. Lisnik
KES -Kabelové a
elektrické systémy Zadani DP 1
pFiprava témat pro diplomové popt. Vratimov -
seminarni prace, roénikové projekty Adler Czech a,s. Zadani DP
Borcad Medical Zadani DP 1
Lazné Darkov Zadani DP 1
spoluprace pfi tvorbé osnov predmétu 3 ZFizeni oboru
(definice pozadavku k pfipravé na nové |SPS strojnica Olomouc M X
echatronika
profese)
podil na pfipravé zamérfeni a 18/1
profilovani studentu v zavérecné etapé VOP CZ, s.p. exkurze
studia
HELLA AUTOTECHNIK NOVA, s.r.o., 28/2
Mohelnice, 2. 3. 2018
Exkurze studentd Adler Czech, a.s., Ostrava — Kuncicky, 5/1
Automatica Mnichov 18
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10. Publika¢ni ¢innost

10.1 Clanky v zahraniénich ¢asopisech — s impakt faktorem

Vavra, P., Karnik, L., Skrobankova, M., Jurcikova, J., Ihnat, P., Zonca, P., Peteja, M., El-gendi,
A., Czudek, S. Advancement in Liver Laparoscopic Resection — Development of a New
Surglcal Device. Brazilian Journal of Medical and Biological Research. 2018, vol. 51, issue 4.
ISSN 0100-0879. e-ISSN 1678-8451. [ Wos| @

Kot, T., Novak, P. Application of Virtual Reality in Teleoperation of the Military Mobile
Robotic System TAROS. International Journal of Advanced Robotic Systems. 2018, vol. 15,

issue 1. ISSN 1729-8814.

Novak, P., Kot, T., Babjak, J., Kone¢ny, Z., Moczulski, W., Rodriguez-l6pez, A.
Implementation of Explosion Safety Regulations in Design of a Mobile Robot for Coal
Mines. Applied Sciences. 2018, vol. 8, Issue 11 (special issue Advanced Mobile Robotics).

ISSN 2076-3417.

Bobovsky, Z., Krys, V., Mostyn, V. Kinect v2 infrared images correction. International
Journal of Advanced Robotic Systems. 2018, ro&. 15, & 1, ISSN 17298814.

Mostyn, V., Krys, V., Kot, T., Bobovsky, Z., Novak, P. The Synthesis of a Segmented Stair-
Climbing Wheel. International Journal of Advanced Robotic Systems. 2018, Volume 15, issue

1, ISSN 1729-8814.

Bernatikova, S., Tomaskova, H., Buzga, M., Jirdk, Z., Novék, P., Babjak, J., Kot, T., Krys, V.,
Janosik, L. Verification of Electronic Device Technology for Measurement and Evaluation
of Thermal Exposure of Fire Fighters and Members of Rescue Teams. Medycyna Pracy.

2018, vol. 69, nr. 1, pp. 1-11. ISSN 0465-5893.

10.2 Clanky v domécich ¢asopisech

Suder, J., Mihola, M., Kone¢ny, Z., Kot, T., Pastor, R. Modifications to the Effector for
Measurement of Gripping Force. MM Science Journal. 2018, December, pp. 2606-2610.
ISSN 1805-0476.

Lipina, J., Krys, V., Mec, P. Simulation Model of Polycarbonate Material for Additive
Technology FDM. MM Science Journal. 2018, December, pp. 2611-2615. ISSN 1805-0476.

Pastor, R., Vysocky, A., Siroky, P., Kone¢ny, Z., Karnik, L. Use of Different Simulation
Methods for Design of Experimental Rover. MM Science Journal. 2018, December, pp. 2616-
2620. ISSN 1805-0476.

10.3 Prispévky na mezinarodnich konferencich nebo seminarich

Kot, T., Novak, P., Babjak, J. Application of Augmented Reality in Mobile Robot
Teleoperation. In Modelling and Simulation for Autonomous Systems MESAS 2017, Lecture
Notes in Computer Science. Vol 10756. Cham : Springer, 2018. pp 223-236. ISBN 978-3-319-

76071-1.

Babjak, J., Kot, T., Novak, P., Krys, V., Bobovsky, Z. Mobile Robot Failure Prevention by
Real-Time Thermal Monitoring. In Modelling and Simulation for Autonomous Systems
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MESAS 2017, Lecture Notes in Computer Science. Vol 10756. Cham : Springer, 2018. pp 133-
139. ISBN 978-3-319-76071-1.

Lipina, J., Krys, V., Fojtik, F. Tensile test on samples produced by Rapid Prototyping
technology with a higher number of contours. In INES 2018. 22nd International Conference
on Intelligent Engineering Systems. June 21-23, 2018 Las Palmas de Gran Canaria, Spain :
Obuda University, Budapest, Hungary, 2018.

Kot, T., Novak, P., Babjak, J. Using HoloLens to Create a Virtual Operator Station for
Mobile Robots. In 19th International Carpathian Control Conference (ICCC). IEEE, 2018.
pp. 422-427. ISBN 978-1-5386-4763-9.

10.4 Prispévky na domacich konferencich nebo seminafich

Machalla, V., FrydrySek, K., Mostyn, V., Suder, J. Evaluation of tensile test for specific
polymer. In Applied Mechanics 2018. Myslovice : Zapadoc¢eska univerzita v Plzni, 2018. p. 81-
86. 978-80-261-0766-8.
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