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1. Profil pracovisté

. Katedra robototechniky je jiz od svého vzniku (1989) zamétena komplexné na
problematiku robotiky, a to jak na vSech trovnich vyuky, tak i ve véd¢ a vyzkumu a v odborné
&innosti pro praxi. Ostatni katedry v CR, které se robotikou rovnéz zabyvaji, se vesmés zamé&fuji
pouze na oblast, souvisejici s aplikacemi do strojirenskych technologii.

V souladu s aktudlnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni robotiky a
robototechniky a aplikace robotd mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve vyuce i
v publikacni Cinnosti. Ve vyzkumu jsou zaloZeny v tomto smyslu granty, vyzkumné zaméry 1
nespecifikovany vyzkum a témata disertacnich i diplomovych praci. Ve vyuce katedra zajistuje
dva obory - Robotiku, vramci bakaldiského strukturovaného programu a Vyrobni systémy
s prumyslovymi roboty, pro magistersky program na strojni fakulté. Jsou zajistovana adekvatni
studijni zamétfeni k vyzkumnym tématiim — nestrojirenské aplikace pramyslovych roboti,
servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku Ize oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémi, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inzenyrstvi. Jde o progresivni pfistup ke
strojirenstvi, ale 1 jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skutecnost, Ze nartst novych
systému tohoto druhu v soucasnosti ptesahuje roéné 30 — 40% Mezi jiz dnes aktudlni aplikace
patfi napt. : primyslové, servisni a persondlni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni
systémy, medicina, kosmické systémy, automobilovy primysl, automatické pracky, mycky
nadobi, a fada vyrobkl pro kancelafe i domacnost.

Okruhy fesenych problému robototechniky lze ¢lenit na: projekéni, provozni, konstrukéni
feSeni, zkouSeni a diagnostiku, méfeni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacové
podpory k feSeni problémul a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad studentd, o
problematiku ndvrhu a nasazovani fidicich systémil, ur¢enych pro procesni a vizualizacni trovné
fizeni v mechatronice. Diiraz je vénovan zejména primyslovym pocitacim standardu PC a jejich
vlastnostem, véetné metodam zajisténi pozadované spolehlivosti provozu. Zijemcim z fad
student magisterského studia katedra formou individudlniho studijniho pldnu umoziuje
absolvovat i vybrané pfedméty na fakulté elektrotechniky a informatiky nasi V.

Vyukova 1 vyzkumna ¢innost katedry je ddle zaméfena na matematické modelovani
mechanismi a jejich pohont z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostiedkti
fidicich systémil polohovacich mechanismil a senzorické subsystémy, vcetné zpracovani obrazu
technologické scény pro rizné aplikace, néstroje a metody pro navrh mechatronickych systémt.
Védeckovyzkumnd Cinnost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a nastroji pro navrh ptislusnych systémt, jakozto ziejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplikacnimi moZnostmi.



Katedra i studenti fesi teoretické i1 aplikacni tlohy, odpovidajici uvedenému zaméfeni.
Vyuka probihd v Centru robototechniky, na riznych typech primyslovych roboti a jejich
subsystémech, v laboratofich méfici a diagnostické techniky a v uc¢ebné CAD systémii. Pro
robotiku a mechatroniku je typické Siroké a komplexni vyuziti pocitacové podpory pro vSechny
oblasti ¢innosti. U¢ebna CAD systému je proto vybavena odpovidajicimi softwarovymi systémy.

2. Personalni sloZeni pracovisté (stav k 1. 1. 2005)

Vedouci katedry: Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.
Zastupce vedouciho katedry: Doc. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Tajemnik katedry: Doc. Dr. Ing. Petr Novak
Sekretaika: Radmila Schneiderova
Profesofi: Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.
Docenti: Vladimir Mostyn, Petr Novak
Odborni asistenti: Vladislav Buzek, Ladislav Karnik,
Jan Burkovi¢, Zden¢k Konecny
Odborng-technicti pracovnici: Sylva Kuncova, Karel Ranocha
Pracovnici civilni sluzby: nejsou

2.1. Odborny profil (zamétfeni) profesorti, docentlt a odbornych asistentii

Pedagogové — profesori:

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. jiri.skarupa@vsb.cz
Konstruovani robotti, manipulatort a periférii robotizovanych pracovist, metodika
konstruovani a inovaci, postupy tvirci technické prace, navrhovani mechatronickych
systému

Pedagogové — docenti:
Doc. Dr. Ing. Petr Novak petr.novak@vsb.cz
Rizeni robotil, navrhovani fidicich systémti s PC a mikropogéita¢i, pohony s krokovymi
motory, senzorické systémy robotl, experimentalni metody v mechatronice,
programovani

Doc. Dr. Ing. Vladimir Mostyn vladimir.mostyn@yvsb.cz
Mechanika robotii, mechatronika, fizeni robotil a robotizovanych pracovist, CAD
systémy

Pedagogové — odborni asistenti:

Ing. Vladislav Buzek vladislav.buzek@vsb.cz
Konstruovani perifernich zatizeni RTP

Ing. Jan Burkovi¢ Ph.D. jan.burkovic@vsb.cz
Projektovani robotizovanych pracovist, robotizované vyrobni systémy a technologie

Ing. Zdenék Konecny, Ph.D. zdenek.konecny@vsb.cz
CAD systémy, modelovani a simulace

Ing. Ladislav Kérnik, CSc. ladislav.karnik@vsb.cz,
Biorobotika, servisni roboty




2.2. Ziskani titula prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2004

Jmenovani profesorem:

Jméno a piijmeni: Prof. Ing. Jifi Skatupa,CSc.

Inauguracéni prednaska Servisni roboty — vyzkum, vyvoj, uziti
Service robots - research, development,
applications

Obor: Vyrobni syst¢émy s PRaM

Datum jmenovani: bfezen 2004

Ziskani titulu doc.:

Jméno a pfijmeni:

Habilita¢ni prace (Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Obor:

Datum obhajoby:

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

ne
3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovis$tém garantované studijni obory

Bakalarské studijni obory:

Nazev: Robotika
Cislo oboru: 23 01R013-T70
Garant oboru: Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi bakalafského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvki robot,
manipulatort a perifernich zatizeni robotizovanych pracovist /dopravnikli, zasobniki, hlavic
prumyslovych robotl aj./, ale také jako projektanti téchto zatizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, udrzbu a opravy.

MozZnosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze roboty se rychle uplatiuji v fadé
dal§ich odvétvi jako jsou zemédélstvi, zdravotnictvi, sklaisky, potravinadisky, textilni a
obuvnicky primysl, sluzby a pod. Vzhledem k tomuto trendu je mozno hovofit o moznosti
univerzalniho prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického zékladu zejména praktické zkuSenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych laboratotich primyslovych robott. Pfimou
soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé spektrum cinnosti, po¢inaje vyuzitim
textovych editord, pfes tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systémil, az
po vyuziti pocitacu v fidicich systémech robotl a automatizovanych zatizenich.



Magisterské studijni obory:

Nazev: Vyrobni systémy s primyslovymi roboty a manipulatory
Cislo oboru: 23 01T032-00
Garant oboru: Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu roboti a manipulatori a k jejich
nasazeni ve vyrobnich systémech. Robot je typickym systémem relativné nové védni discipliny
oznacované jako mechatronika /zabyva se strojnimi systémy automaticky fizenymi, s konstruket,
vyznacujici se znacnymi naroky na feSeni problému mechaniky/. Védomosti ziskané z oblasti
konstrukce primyslovych roboti a manipulatori, perifernich zatizeni robotizovanych pracovist,
ze zékladi stavby vyrobnich stroji a jejich automatizace, jsou pouze jednim okruhem
potfebnych poznatkd pro navrh technickych systémti mechatroniky. Do dalSiho okruhu patii
problematika teorie fizeni a fidicich systém, senzoriky, softwarového inzenyrstvi, expertnich a
databazovych systémda, fidicich systémt, elektroniky a pohonti. Tieti okruh zahrnuje znalosti
potiebné pro projektovani vyrobnich systéml s primyslovymi roboty, zabezpeceni provozu,
udrzby, sefizeni a programovani robotizovanych pracovist'.

Ve vSech téchto okruzich je pfi vyuce Siroce vyuzivano vypocetni techniky - pro konstruovani,
projektovani, programovani, fizeni aj., ¢imz absolventi ziskaji zkusenosti plné vyuzitelné i mimo
studovany obor.

Absolventi se tedy mohou uplatnit jako konstruktéfi, projektanti, provozni technici,
programatofi, specialisté pro rtizné oblasti aplikaci vypocetni techniky - napt. AutoCADu, ale 1
tzv. velkych CADu, pokryvajicich kromé konstrukénich ¢Cinnosti i projekci a celou oblast
technické ptipravy vyroby.

Doktorské studijni obory: ne

Nazev:

Cislo oboru:

Ptedseda celoskolské oborové rady:
Fakultni garant oboru:
Charakteristika oboru:

3.2. Seznam obhdgjenych diplomovych praci v roce 2004

Bakalarské diplomové prace:

Obor: Robotika 23 01R013-T70
bakalai | téma vedouci
Pohludka | Navrh robotizovaného pracovisté pro manipulaci s ty¢ovym materialem Ing. Ladislav Karnik, CSc
Kamil vétsich délek. Proposal of robotized workplace for manipulation with the
shaft material more length.
Polak Konstrukéni navrh viceprstého chapadla pro manipulaci s pfedméty Ing. Ladislav Karnik, CSc

Daniel | obecného tvaru do hmotnosti 3 kg. The design anthropomorphic gripper for
manipulation with subjects of common shape into 3 kg mass.

Spok Navrh RTP paletizace kartonti s mlékem. Ing. Vladislav Buzek
Roman | Proposal of Robotic Technology Workplace for milk carton palletisation

Petr Navrh RTP pro soustruzeni kratkych hiideli. Ing. Vladislav Buzek
Vojta Proposal of Robotic Technology Workplace for turning of short shafts.

Vlastimil | Modelovani komponent a uzlii roboti. Ing. Z.Kone¢ny,Ph.D.
Domes | The modeling of components and the node of robot.

David Rizeni §kolniho robotu. doc. Dr. Ing. P. Novak
Stoni$ Control of education robot.

Jan Rizeni §kolniho robotu. doc. Dr. Ing. P. Novak

Babjak | Control of education robot.

Fikacek | Robotizované technologické pracovisteé pro svarovani ocelovych radiatori | Ing. J. Burkovi¢, Ph.D.
ustfedniho vytapéni koupelen. Robotized technological workplace for
welding steel radiators for central heating of bathrooms

Sojka Navrhnéte svarovaci pracovisté pro vyrobu ocelovych jednotcelovych Ing. J. Burkovi¢, Ph.D.
Petr beden
Robotized welding workplace for production of single-purpose steel boxes
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Vozar

Konstruk¢ni navrh bloku kola pro aplikaci podvozkt autonomnich robot.
onstructive design of the wheel block for application of autonomous robot
chassis.

Ing.Konecny, Ph.D.

Magisterské diplomové prace:

Obor: Vyrobni systémy s primyslovymi roboty 23 01T032-00
diplomant | Téma vedouci
Lasak Konstrukéni navrh kloubového manipulatoru ur¢eného pro pomoc Ing. Ladislav Karnik, CSc
handicapovanym lidem na invalidnim voziku. The construction joint
manipulator designed for help of handicapped human on wheelchair.
Klimes Konstrukéni navrh servisniho robotu ur¢eného pro monitoring Ing. Ladislav Karnik, CSc
v méstském prostiedi.
The construction service robot designed for monitoring in urban
environment.
Chromecka | Konstrukéni navrh servisniho robotu uréeného pro monitorovani pod Ing. Ladislav Karnik, CSc
vodni hladinou. The construction service robot designed for monitoring
under water-plane.
Siuda Konstrukéni navrh servisniho robotu ur¢eného pro manipulaci a transport | Ing. Ladislav Karnik, CSc
drobnych pfedméti v domacnosti. The construction service robot
designed for manipulation and transport small subjects in household.
Gvozd Konstrukéni navrh horni koncetiny dvounohého kracejiciho robotu. Ing. Ladislav Karnik, CSc
The design of upper limb of bipedal walk robot.
Stépan Konstrukéni ndvrh manipulaéni nastavby servisniho robotu s aplikaci Ing. Vladislav Buzek
Chorzempa | prostorového kloubu. Design of manipulator extension for a service robot
with application of a space joint.
Hradilova | Konstrukéni feseni servisniho robotu pro télesné postizené. Ing.Konecny, Ph.D.
The construction solving service robot for handicapped human.
Zatloukal | Konstrukéni feSeni antropomorfni paze robotického asistenta doc. Dr. Ing. V. Mostyn
Design of the anthropomorphic arm of the robotic assistant
Kot Mechatronicky model robotu OJ10 v prostiedi MSC/ADAMS doc. Dr. Ing. V. Mostyn
Mechatronic model of the robot OJ10 in MSC/Adams environment
Dudek Aplikace Al do fizeni mobilniho robotu. doc. Dr. Ing. P. Novak
Application Al into control of mobile robot.
Uli¢ny Rizeni mobilniho robotu. doc. Dr. Ing. P. Novak
Control of mobile robot.
Kadéra Analyza ¢innosti pro zajistovani sluzeb obyvatelstvu pii udrzovani Ing. J. Burkovic¢, Ph.D.
vetejnych prostranstvi. Analysis of activities for ensuring services to
inhabitants for maintenaning public free spaces
Liska Navrh servisniho robotu pro ¢innosti ve sklenicich prof. Ing. J.Skatupa, CSc.
Design of service robot for activities in glass-case.
Mihola Navrh hybridniho kolového a kracejiciho robotu prof. Ing. J.Skafupa, CSc.
Design of wheel and legged hybrid robot
Kufa René | Navrh pracovisté svafovani opérky hlavy sedadla automobilu a prof. Ing. J.Skatupa, CSc.
konstrukéni feSeni jeho periferii. Design of welding work place for car
seat headrest and design its peripheries.
Kamil Tvarova a rozmérova optimalizace komponent konstrukce robott. Ing. Koneény,Ph.D.
Rychly The shape and dimensioned optimalization components construction of
robot.
Ochman Navrh manipulatoru a efektoru pro manipulaci plastovymi a papirovymi | prof. Ing. J.Skatupa, CSc.
Radim proklady.
Manipulator and Effector Design for Handling with Plastic and Paper
Spacing.
Petr Konstrukéni navrh inspekéniho robotu pro monitorovani pod vodni Ing. Vladislav Buzek
Adamus hladinou.
Design of an inspection robot for monitoring under water level.
Michal Konstrukéni feseni robotické ruky pro manipulaci s nebezpeénymi Ing.Konecny, Ph.D.
Horak predméty.
The construction solving robotic hand for manipulation with dangerous
subjects.
Pisl Petr Analyza servisnich ¢innosti pti bezpecnostnich akcich, vojenského a Ing. J. Burkovi¢, Ph.D.

teroristického ohroZeni s moznosti nasazeni SR, specifikace parametri
SR. Analysis of service activities for safety activities during military and

-5-




terrorist danger with application possibility of service robots, parameter
specification for service robots.

Dvorak Konstrukéni navrh servisniho robotu pro pomocné ¢innosti pii rozvodech | doc. Dr. Ing. V. Mostyn

Libor kabell v budovach. Design of the service robot for the auxiliary activities
in setting of the electric circuits in buildings.

Crhonek | Navrhnéte automatizovanou vyrobu pozarnich ocelovych dvefi
Zden¢k Design automation technology of fire steel doors.

Ing. J. Burkovi¢, Ph.D.

Kroupa Jifi | Rizeni $kolniho robotu s pohony KM
Control of training robot with drives with stepping motors.

doc. Dr. Ing. P. Novak

Hrabova Konstrukéni navrh nahrady horni koncetiny Cloveka fizené myosignalem. | Ing. Karnik, CSc.

Jana The design of upper limb compensation controlled by myosignal.
David Konstrukéni navrh inspekéniho robotu pro praci v €lenitém terénu. Ing. Vladislav Buzek
Zaremba | Design of an inspection robot for work in uneven terrain.

3.3. Seznam doktorandl pracovisté

Prezenéni studium:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Ing.Adam Tvartizka
Senzoricky subsystém robotu
2002

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Libor Kralicek
Navigac¢ni subsystém robotu
2003

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Vaclav Krys

Modelovani pohybu servisniho robotu v terénu
2003

Doc.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon
Tvorba a ovéfovani modelu servisnich robotu
2003

Doc.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Roman Dudek

Aplikace neuronovych siti v oblasti mobilnich roboti
2004

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Tomas Kot

Servisni roboty v bezpe¢nostnim inzenyrstvi
2004

Doc.Dr.Ing.Vladimir Mostyn

Ing.Petr Gvozd’

Servisni roboty pro potrubni systémy
2004
prof.Ing.Jifi Skatupa, CSc.

Ing.Milan Mihola

Servisni roboty pro jaderné elektrarny
2004

prof.Ing.Jifi Skatupa, CSc.
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Kombinované studium:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Ing. Pavel Cech
Sbér technologickych dat a dalkové ovladani

Datum zahajeni: 2002
Skolitel: Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Jméno a piijmeni: Ing. Viliam Gajdos

Téma doktorské prace: Distribuované tidici systémy robot
Datum zah4jeni: 2004

Skolitel: Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Jméno a pfijmeni: Ing. Lukas Grondil

Téma doktorské prace: Mechanika podvozk servisnich robott
Datum zahéjeni: 2003

Skolitel: prof.Ing.Ji¥i Skaiupa, CSc.

Jméno a piijmeni: Ing.Jifi Novotny

Téma doktorské prace: Servisni robototechnické systémy
Datum zahéjeni: 2001

Skolitel: prof.Ing.Jifi Skaiupa, CSc.

3.4. Seznam obhdjenych disertacnich praci na pracovisti
Prezenc¢ni studium: ne
Jméno a pfijmeni:
Disertacni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Ing. Petr Schindler

Aplikace robustniho fizeni pro polohové servosystémy robotl
The robust control Application for position servo systems of
robots.

Doc.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Jméno a pfijmeni:
Disertacni prace:

Skolitel:

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR

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

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

(nazev zahrani¢niho partnera, ndzev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy
na urovni pracovisté, obdobi platnosti, garant)
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4.3. Zahranic¢ni pobyty pedagogt i studentl pracoviste
(jméno, zemé, divod pobytu ptipadné nazev pirednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady

doc. Dr. Ing. Novak
studijni pobyt, Malta, zaii 2004

v

hrazeno: rozvojového programu ¢. 561, ,,Projekt pro zvySovani odborné a pedagogické urovné
akademickych pracovnikti Fakulty strojni“ vroce 2004 vramci Projektu podpory celozivotniho
vzdélavani

doc. Dr. Ing. Novak

studijni pobyt , Bristol - Anglie, 1. tyden, 12/ 2004

hrazeno: rozvojového programu ¢. 561, ,Projekt pro zvySovani odborné a pedagogické urovné
akademickych pracovnikd Fakulty strojni“ vroce 2004 vramci Projektu podpory celozivotniho
vzdélavani

Ing. Ladislav Kérnik, CSc.

studijni pobyt , Fordlaurder Dale - USA, 2. tydny, 11/ 2004

hrazeno: rozvojového programu ¢. 561, ,Projekt pro zvySovani odborné a pedagogické urovné
akademickych pracovnikti Fakulty strojni“ vroce 2004 vramci Projektu podpory celozivotniho
vzdélavani

Doc. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

studijni pobyt na Abertay University, Dundee, Velka Britanie, 1. tyden, 10/ 2004

hrazeno: rozvojového programu ¢. 561, ,Projekt pro zvySovani odborné a pedagogické urovné
akademickych pracovnikti Fakulty strojni“ vroce 2004 vramci Projektu podpory celozivotniho
vzdélavani

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

studijni pobyt na Dublin Institut of Technology, Dublin, Irsko, 1. tyden, 10/ 2004

hrazeno: z Vyzkumného zdméru MSM272300008

Ing. Libor Kralicek

studijni pobyt (Socrates/Erasmus), laboratof inteligentnich autonomnich systémii , University of

the West of England, Bristol, Velka Britanie, 4 mésice (fijen 2004 — leden 2005)
hrazeno: Socrates/Erasmus

4.4, Ptijeti zahrani¢nich hostll nebo studentti
(jméno, zemé¢, diivod pobytu ptipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradi néklady)

4.5. Ukast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci v roce 2004

Fin.
Nazev projektu (Sesky i anglicky preklad) zaﬁgjlznl’ Koordinator/feSitel na Pocet | objem
(¢islo, oznaceni) FeSeni pracovisti prac. | NIP
(tis. K&)

Leonardo ¢. 1-02-B-F-PP-120206
»Manazér technologie rychlého vytvareni
prototypu 2002 Doc.Mostyn 16 157
Leonardo ¢. 1-02-B-F-PP-120206 ,,Prototyping
Manager*
Celkem 157




Programy EU pro vzdéldvani a ptipravu na povolani

Socrates

Socrates

Program
g Erasmus

Comenius

Grundtvig

Lingua

Minerva

Leonardo

Pocet projekti

1

Pocet vyslanych studenti | |

Pocet ptijatych studentl

Pocet vyslanych ak. prac.

Pocet prijatych ak. prac.

Dotace (v tis. K¢)

Ostatni programy

Program

Ceepus

AKktion

Ostatni

Pocet projekti

Pocet vyslanych studenti

Pocet piijatych studentt

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet prijatych akademickych pracovniki

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranic¢i

Program

Vladni stipendia

Piima meziuniverzitni spoluprace

v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studentti

Pocet pfijatych studentl

Pocet vyslanych akademickych pracovnikti

Pocet ptijatych akademickych pracovnikii

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych skol

Fin. Fin.
Nizev projektu (Sesky i anglicky preklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) okruh FeSeni Fesitel 1P NIP
(tis. K&)| (tis. K&)

Inovace predmétu Priimyslové fidici systémy Doc. Dr. In

Inovation of subject ,,Industrial control systems F1 2004 Pe t'r N(;Vfll% 106

(306/2004)

Vyuziti neuronovych siti v robotice Ine. Adam

Neural networks utilization in robotics Gl 2004 T;g'ajlrﬁika 86

(313/G1)

Celkem 192
4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro vefejné vysoké skoly na
rok 2004

Fin. Fin.

Nizev projektu (¢esky i anglicky pireklad) Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) Program | Podprogram FeSitel 1P NIP
(tis. K&)| (tis. K¢)
Rozvoj experimentalni zakladny strukturovanych In

studijnich programii na Fakult¢ strojni VSB-TUO e
. . Drabkova

Development of the experimental basis of the 1 a , 100

. Doc. Mostyn

structured study programs at the Mechanical (354)

Engineering Faculty VSB — TU Ostrava

Celkem 100




5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti v roce 2004

5.2. Vyzkumné zaméry

B Fin. Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky preklad) R?.k . . 9 dp(v)vve.d ny Podet| objem | objem
sl . o zahajeni reSitel/FeSitel na rac P NIP
(€islo, oznaceni) FeSeni pracovisti prac. R .
(tis. K&)| (tis. K<)
Inovace konstrukeci strojii a zafizeni smérem ke
zvySovani vykonnosti, spolehlivosti, isporam
energie a ochrané zivotniho prostredi
MSM272300008.
: . . 1 Prof.Ing. Skar .
Innovation of the machines and equipment for 999 rof.Ing. Skafupa, CSe.| 7 166,4 | 5322
increasing of their efficiency, reliability, energy
saving and protection of the environment
MSM272300008
Celkem 166,4 | 532,2
5.3. ReSené projekty (granty) na narodni irovni
. . « . R ., Fin. Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky Posky- Rok | oo | Odpovédny | . objem | objem
pieklad) tovatel |zahdjeni| . .| FeSitel/Felitel na prac.| IP NIP
& N FeSeni racovisti )
(Cislo, oznaceni) grantu p (tis. K&)| (tis. K&)
Celkem
5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni urovni
. . - . Fin. Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky Posky- Rok | oo | Odpovédny | - 0b; em ob;em
pireklad) tovatel |zahajeni feseni resitel/feSitel na prac IP NIP
(¢islo, oznadeni) grantu | resenl pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)

Celkem
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5.5. Nové podané¢ projekty (granty) v roce 2004

. . . . R ) Fin. Fin.
Niazev prOJekt:l (¢esky i anglicky Poskyto Rok |1 aial  Odpovédny ?tav objem | objem
 prekdad) vatel{abdjenilpgei| pesiel | niveh | TR TG
(¢islo, oznaceni) grantu (prijeti) (tis. K¢) |(tis. K¢)
Inovace predmétu ,,Mikropocitacové
fidici systémy™. . MSMT Doc. Novak | Ne 160
Inovation of subject ,,Microcomputer
control systems®.
Inovace modelu pasového podvozku pro Ne
praktickou vyuku student v laboratofi. X .
Innovation of model of track chassis for MSMT Ing. Turon 160
practical student education in lab.
Vyssi Groven fizeni mobilniho robotu. | MSMT 1rx Ne
Higher control level of mobile robot. Ing. Kralicek >7
Navrhovani servisnich a osobnich robotéil MSMT Ine. Karnik Ne 109
Design of service and personal robots. &
Vyzkum, vyvoj a realizace komplexniho| MPO
systému podplirné péce o pacienty v
traumatickém stavu. .
Research, development and realisation Prof. Skafupa | - Ne 0 18000
the complex system of promotive care
on patient in traumatic stage.
Vyzkumny zamér ,,Servisni robotika®“. | MSMT Prof. SkaFupa Ne 10 50000

Research project ,,Service robotics®.

Celkem

5.6. Zapojeni do projekti EU

(v€etné spolupréce na piipravé projekti podavanych jinymi institucemi)

Navrh projektu 6RP (nehodici se Skrtnéte)

Nazev specifického programu

Nézev projektu (pt. akronym)

Typ aktivity (NoE, IP aj.)

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba (garant za
VSB-TUO)

Koordinator projektu
(vCetné pracoviste)

Partnefi Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav navrhu:

podan, zatim nevyhodnocen
neni ur¢en pro financovani
je urcen pro financovani

projekt se realizuje
projekt byl ukoncen

000D O0Oo

na zaloznim seznamu pro financovani
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5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentl pracovisté v ramci VaV

(jméno, zemé, diivod pobytu ptipadné ndzev prednesené piednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

5.8. Persondlni zmény v oblasti VaV

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni piistroje

Potizeny moduly pro distribuovany sbér dat pies prosttedi Internetu, generator stt. signalu, 3D helma VR,
digitalni kamery (senzoricky subsystém robotu), ...

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika
Upgrade pocitacové ucebny — 10 PC pro CAD

5.11. Cinnost odbornych pracoviit, $kolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedfe (institutu), jejich nejvyznamné;jsi vysledky v roce 2004

6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, pfedmét spoluprace

6. 2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, predmét spoluprace
6. 3. Spoluprace s AV CR, téma spoluprace

6. 4. Spoluprace s vyzkumnymi tstavy - nazev ustavu, téma spoluprace

7. Odborné akce porradané katedrou

7.1. Narodni konference a seminare (pfipadné se zahrani¢ni ucasti)

Organizace odborného seminafe servisni robotika (u pfilezitosti setkani ustavl a kateder oboru
vyrobni stroje a robotika.

Cilem seminafe byla vyména nazorti odbornikti z riznych oblasti na aktualni stav a
moznosti vyvoje robotizace a servisni robotiky véetné uplatnéni ptislusnych produktl a systémi
v ekonomice CR a SR, v kontextu se svétovym vyvojem.

Organizacni vybor:
Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc., Ing. Ladislav Karnik, CSc., Ing. Luka$ Gtondil

Termin: 14. a 15.9 2004, VSB-TU Ostrava-Poruba, Moravka
Celkem ucastnikli: cca 45, z toho 12 zahrani¢nich — Slovenska republika

Néazev sborniku: ,,Servisni robotika* — sbornik anotaci plus pfilozeny CD ROM s plnymi texty
ptispévki, Ostrava 14.-15.9.2004, 32 s., ISBN 80-248-0645-2.
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7.2. Mezinarodni konference a seminaie

nec

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

nec

7.4. Letni skoly, kurzy a Skoleni

nc

7.5. Jiné akce

ne

8. Clenstvi pracovnikii pracovisté v diileZitéjSich akademickych, odbornych
aj. organech

8.1. Clenstvi v zahrani¢nich a mezinarodnich organech

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. - predseda komise pro statni zavérecné zkousky na
TU KoSice
- ¢len organiza¢niho vyboru 13. mezinarodni
konference RAAD 04, Brno
- ¢len védeckého vyboru 7. mezinarodni konference
ROBTEP 2004, Vys$né Ruzbachy, Slovensko

Doc. Dr. Ing. Vladimir Mostyn - Clen programového vyboru International
Conference on Informatics in Control, Automation
and Robotics ICINCO 2004. 25.-28.8.2004, Settbal,
Portugal, 2004

8.2. Clenstvi v narodnich organech (mimo VSB-TUO)

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. - &len predsednictva Ceskomoravské spole¢nosti pro
automatizaci

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc. - odborny garant divize Mechatronika Centra
pokrocilych a inovacnich technologii VSB - TUO

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplikova ¢innost

(souhrnné za pracovisté uvést pocet, za pracovisté uvést prehled max. 5 praci nejlepsi VV trovné
pro ziskéani obrazu o profesiondlnim zaméteni a feSené problematice se struénym shrnutim
vysledki (servisni prace jen v celkovém piehledu)

-13 -



Pocet FeSenych kol v roce 2004:

r wr

Celkova finan¢ni ¢astka:

Piehled vybranych vikoli DC:

Nazev:
Objednavatel:

Strucny popis feseného problému:

9.2. Dalsi formy spolupréce s primyslem

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

atd.)

Druh spoluprace

Nazev firmy

Oblast
spoluprace

Pocet zucast.
studentti/prac.

spole¢na experimentalni pracovisté

smlouvy o spolupraci

pofadané kurzy ve spolupraci s firmou

exkurze studentt

organizace kratkodobych praxi studentl v pribéhu
studia

pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, rocnikové projekty

ucast externich expertt ve vyuce

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

podil na pfipravé zaméreni a profilovani studentt
v zavérecné etapé studia

jina forma spoluprace

10. Publikac¢ni ¢innost

10.1. Monografie

KARNIK, L. Analyza a syntéza lokomocnich istroji mobilnich robotii. VSB-TU Ostrava: Edi¢ni

sttedisko VSB-TUO, 2004. 150 s. ISBN 80-248-0752-1.

10.2. Disertacni a habilita¢ni prace

Schindler, P. Aplikace robustnich algoritmii pro polohové servosystemy robotu. Disertacni prace.

Ostrava: FS VSB — TU Ostrava, 2004, 124 stran

10.3. Knihy, ucebnice a skripta

BURKOVIC, I.: Projektovani a provoz RTP. 1.vyd. Skripta VSB-TU Ostrava, 2004. 110 s. ISBN 80-248-

0709-2

KARNIK, L. Servisni roboty. VSB-TUO, Ostrava: 2004, 144 s. ISBN 80-248-0626-6.
KONECNY, Z. Zaklady technické dokumentacel.vyd. Ostrava: skripta VSB TUO, 2004. 86 stran; ISBN

80-248-0514-6.
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10.4. Zahrani¢ni ¢asopisy

KARNIK, L. Usage possibilities of mobile robots with manipulation body in course of production
processes automatization. THE INTERNATIONAL MITING OF THE CARPATHIAN REGION
SPECIALISTS IN THE FIELD OF GEARS, 5t EDITION, BAIA MARE, MAY, Romania, 2004, pp.
149-154. ISSN 1224-3264.

KARNIK, L. Létajici roboty. STROJARSTVO, ro¢. VIII, &. 4, Zilina, 2004, s. 47 - 47. ISSN 1335-2938.
KARNIK, L. Servisni roboty urcené pro transport a manipulaci s predméty. STROJARSTVO, ro¢. VIII,
&. 10, Zilina, 2004, s. 49 - 49. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Vyuziti servisnich robotii pro monitorig. STROJARSTVO, ro¢. VIII, ¢&. 11, Zilina, 2004, s.
20 - 20. ISSN 1335-2938.

Kérnik, L., Skafupa, J. Mobilni subsystémy servisnich robotd. In: Acta Mechanica Slovaca,
ro¢.7, ¢.4/2003, SjF TU Kosice, s. 63 -70; ISSN 1335-2393

MOSTYN, V. - SKARUPA, J. Optimalizace pfevodové funkce transformaéniho bloku efektoru
v prostfedi systému Pro/Mechanica. In: Acta Mechanica Slovaca, ro€.7, ¢.4/2003, SjF TU
Kosice, s.113-118; ISSN 1335-2393

MOSTYN, V. - NEBORAK, I. Metody vySetfovani interakce pohonného a mechanického
subsystému. Casopis Acta Electrotechnica et Informatica, vol.4, No 4/2004, Kosice: Fakulta
elektrotechniky a informatiky TU KoSice, 2004, s.59-63; ISSN 1335-8243

MOSTYN, V., SKARUPA, J.: Improving mechanical model accuracy for simulation purposes.
Journal Mechatronics, Volume 14, Issue 7 , September 2004, GB, Oxford: Elsevier Ltd., 2004, s.
777-787; ISSN 0957-4158

Odborny ¢lanek v ¢asopise s impact factorem

10.5. Doméci Casopisy

Novak, P. Ulrazvukové sonary. ¢asopis Automa ¢.5/2004, str.16-17. ISSN 1210-9592

NOVAK, P., Kraliek, L., Némec, M.: Control of locomotive subsystem mobile robot with
omnidirectional wheels. In: Transactions of the VSB-TU of Ostrava, Mechanical Series, No.1, Ostrava:
VSB - TUO, 2004, pp. 151-159, ISSN 1210 — 0471.

NOVAK, P.: Omnidirectional mobile robot. In: Transactions of the VSB-TU of Ostrava, Mechanical
Series, No.1, Ostrava: VSB - TUO, 2004, pp. 147-150, ISSN 1210 — 0471.

KARNIK, L. Vyuziti umélych svalii v servisni robotice. AUTOMA, ro¢. 10, ¢. 1, Praha, 2004, s. 32 - 33.
ISSN 1210-9592.

KARNIK, L. Monitorovini servisnimi roboty. AUTOMA, ro¢. 10, ¢. 5, Praha, 2004, s. 18 - 20. ISSN
1210-9592.

KARNIK, L. Kracejici roboty. TECHNIK, ro¢. XI, &. 1-2, Praha, 2004, s. 8 - 11. ISSN 1210-616X.
KARNIK, L. Konstrukce manipulacnich ndstaveb servisnich robotii pro obsluhu pacientii. Jemna
mechanika a optika, ro¢. 49, €. 2, Pterov, 2004, s. 59-62. ISSN 0447-6441.

KARNIK, L. The model of manipulation mechanism for practical instruction in laboratory. In:
Transactions of the VSB — Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.l,
Ostrava: VSB - TUO, 2004, pp. 77-82; ISBN 80-248-0654-1, ISSN 1210-0471.

KARNIK, L. — BUZEK, V. The joint manipulation mechanism for mobile service robot. In: Transactions
of the VSB — Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Ostrava: VSB -
TUO, 2004, pp. 83-86; ISBN 80-248-0654-1, ISSN 1210-0471.

KONECNY,Z. Problematika optimalizace v konstrukci robotii. 1T CAD: Brno 2004: Brno,
CCB, s.r.0., ro¢nik 14, ¢islo 5/2004, s. 4-5, ISSN 0862-996x

KONECNY,Z. Pienos 3D modelii ze systému Pro/ENGINEER. 1T CAD: Brno 2004: Brno,
CCB, s.r.0., ro¢nik 14, ¢islo 6/2004, s. 34-35, ISSN 0862-996x

10.6. Svétové kongresy a sympozia

MOSTYN, V., SCHINDLER, P., KARNIK, L., NOVAK, P., SKARUPA, I.: Application of the robust
control algorithms to the position servosystems of robots. In: Proceedings of RAAD'04, 13th International

-15-



Workshop on Robotics in Alpe-Adria-Danube Region, Brno June 2-5, 2004, s. 77-81; ISBN 80-7204-341-
2

NOVAK, P., MOSTYN. V., KRALICEK, L.: Control of omnidirectional mobile robot. In: Proceedings
of 5th International Carpathian control conference ICCC 2004, Zakopane 25.-28.5.2004, Poland,
Krakow: FMER AGH-UCT Krakow, 2004, s. 757-762; ISBN 83-89772-00-0

KARNIK, L., MOSTYN, V., NOVAK, P.: The service robotics mechanism with manipulation body. In
Proceedings RAAD'2004, Brno, Faculty of Mechanical Engineering, Institute of Production Machines,
2004, pp. 268-271. ISBN 80-7204-341-2.

10.7. Mezinarodni konference a seminaie

Novak, P., Mostyn, V., Karnik, L., Tvarizka, A. Distributed control system for autonomous
mobile robot. In: Proceedings of International Conference Robtep 2004 Vysné Ruzbachy,
Slovak Republic, 19. - 21. 5. 2004, pp.332-337, ISBN 80-8073-134-9

Tvartizka, A., Novék, P. Robot map building by matching the laser scans. In: Proceedings of
International Conference Robtep 2004 Vys$né Ruzbachy, Slovak Republic, 19. - 21. 5. 2004,
pp-546-549, ISBN 80-8073-134-9

MOSTYN, V., SCHINDLER, P., KARNIK, L., NOVAK, P., SKARUPA, J. Application of the
robust control algorithms to the position servosystems of robots. In: Proceedings of RAAD'04,
13th International Workshop on Robotics in Alpe-Adria-Danube Region, Brno June 2-5, 2004, s.
77-81; ISBN 80-7204-341-2

NOVAK, P., MOSTYN. V., KRALICEK, L. Control of omnidirectional mobile robot. In:
Proceedings of 5th International Carpathian control conference ICCC 2004, Zakopane 25.-
28'.5.2(’)04, Poland, Kr’akow: FMER'AGH-UCT Krakow, 2004, s. 757-762; ISBN 83-89772-00-0

KARNIK, L. — MOSTYN, V. - NOVAK, P. The service robotics mechanism with manipulation body. In
RAAD2004, Brno, Faculty of Mechanical Engineering, Institute of Production Machines, 2004, pp. 268-
271. ISBN 80-7204-341-2.

Burkovi¢, J.:  What are the mein aspekt sof successful implementation of robotization? In:
Proceedings of International Conference Robtep 2004 Vysné Ruzbachy, Slovak Republic, 19. -
21.5.2004, pp. 75-80. ISBN 80-8073134-9.

KARNIK, L. — TURON, M. Use the manipulation body with artificial muscles in service robots.
In: Proceedings of International Conference Robtep 2004 Vysné Ruzbachy, Slovak Republic, 19.
-21.5.2004, pp. 270-275. ISBN 80-8073-134-9.

KARNIK, L. — SKARUPA, J. - MOSTYN, V. Service robots for manipulation task in urban
environment. [n: Proceedings of International Conference Robtep 2004 Vysné Ruzbachy,
Slovak Republic, 19. - 21. 5. 2004, pp. 264-269. ISBN 80-8073-134-9.

10.8. Narodni konference a seminaie

Burkovic, J.: Servisni roboty pro udrzbu a odstrafiovani kei a stromt.In.: Konference "Setkdani
ustavi a kateder oboru vyrobni stroje a robotika" , Sbornik, Ostrava 14.-15.9.2004, ISBN 80-
248-0645-2. Anotace str.16 (5 stran).

VRANA, V. - MOSTYN, V. Ovéfovani provoznich vlastnosti aktivni napéjeci jednotky AFE -
Siemens AG. In: Shornik z mezindrodniho odborného semindre SEKEL 2004, 22.-.24.9.2004,
Pisek u Jablinkova, Ostrava: VSB - TU Ostrava, Fakulta elektrotechniky a informatiky, 2004,
str. 99-104; ISBN 80-248-0619-3

BUZEK, V. — KARNIK, L. Servisni robot pro inspekci potrubi. In Setkani Gstav a kateder
oboru vyrobni stroje a robotika, Ostrava, katedra robototechniky FS VSB-TU Ostrava, 2004,
sbornik anotaci s. 17/4. ISBN 80-248-0645-2.

KONECNY,Z. Konstrukce chapadel robotii metodou ,, Top Down . Ostrava: Setkani ustavii a
kateder oboru vyrobni stroje a robotika, VSB-TU Ostrava 2004. Sbornik anotaci. str. 35. ISBN
80-248-0645-2

Konecny, Z.- Plchova, A. Matematické modely konstrukci stroju. BruSperk 2002: Matematické
modelovani a jeho prostfedky, sbornik abstraktli, obcanské sdruzeni Lasské spolecenstvi, 2004,
s. 27-28, ISBN 80-903537-0-3
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Plchova, A- Konecny, Z. Vyvoj ndstrojii 3D modelovani. Brusperk 2002: Matematické
modelovani a jeho prostiedky, sbornik abstraktli, ob¢anské sdruzeni Lasské spolecenstvi, 2004,
s. 25-26, ISBN 80-903537-0-3

10.10. Patenty apod.

ne

10.11. Jiné

KONECNY, Z., KARNIK, L.: Dalsi uspéch katedry robototechniky Ostrava: Akademik, 2004/1. s.
14. ISBN 80-248-0514-6.

SKARUPA, J., MOSTYN, V., NOVAK, P.: Vyznamné jubileum Katedry robototechniky. Casopis
INFORMATOR. Ostrava: VSB - TU Ostrava. &islo 2/2004, s. 4 - 5; ISSN 1213-8916

MOSTYN, V.: Vysledky pilotniho projetu "Prototyping Manager" v ramci programu Leonardo da Vinci.
Casopis INFORMATOR. Ostrava: VSB - TU Ostrava. &islo 5/2004, ro¢. VIII, s. 12; ISSN 1213-8916

11. Vyznamné udalosti na katedre

(vyznamnd vyro¢i pracovnikl, pracovisté, vyznamendni pracovnikd, odchody do diichodi,
umrti, aj.)
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