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Vedouci katedry: doc. Dr. Ing. Petr Novak
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1. Profil pracovisté

Katedra robototechniky je jiz od svého vzniku (1989) zaméfena komplexné na
problematiku robotiky, a to jak na vSech urovnich vyuky, tak i ve véd¢ a vyzkumu a v odborné
¢innosti pro praxi. V souladu s aktudlnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni
robotiky a robototechniky a aplikace robotii mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve
vyuce 1 v publikaéni Ccinnosti. Ve vyzkumu jsou zaloZzeny v tomto smyslu granty, i1
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 (nyni nové také zménéné na Robotiku), pro inzenyrské navazujici
studium na Fakult¢ strojni. A rovné€Zz nové schvéalené doktorské studium Robotika. Jsou
zajiStovana adekvatni studijni zaméfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace
primyslovych robotl, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku lze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémd, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitaCové inzenyrstvi. Jde o progresivni pfistup ke
strojirenstvi, ale i jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skutecnost, Ze nartst novych
systému tohoto druhu v soucasnosti pfesahuje ro¢né 30 — 40%. Mezi jiZ dnes aktudlni aplikace
patii napft.: primyslové, servisni a personalni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni systémy,
medicina, kosmické systémy, automobilovy primysl, automatické pracky, mycky nadobi, a fada
vyrobku pro kancelare i domacnost.

Okruhy feSenych problémi robototechniky Ize 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 zéjemce z fad studenti, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systémi, uréenych pro procesni a vizualizacni urovné
fizeni v mechatronickych systémech. Diiraz je vé€novan zejména primyslovym pocita¢lim
standardu PC a jejich vlastnostem, véetné metod zajisténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcim z tad studentli magisterského studia umoziuje katedra, formou individuélniho
studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté¢ elektrotechniky a informatiky nasi
univerzity.

Vyukova i1 vyzkumna ¢innost katedry je ddle zaméfena na matematické modelovani
mechanismi a jejich pohont z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostiedkt
fidicich systémil polohovacich mechanismil a senzorické subsystémy, vcetné zpracovani obrazu
technologické scény pro riizné aplikace, nastroje a metody pro ndvrh mechatronickych systémt.
Védeckovyzkumna ¢innost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a nastroji pro navrh ptisluSnych systémi, jakoZto ziejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplikacnimi moznostmi.
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Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni tilohy, odpovidajici uvedenému
zaméieni. Vyuka probihd v Centru robototiky, 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 31. 12. 2008)

(jmenny seznam, v pripade zkrdaceného uvazku uvést za jménem)

Vedouci katedry:

Zastupce vedouciho katedry:
Tajemnik katedry:
Sekretarka:

Profesofi:
Docenti:
Odborni asistenti:

Odborné-technicti pracovnici:

Doc. Dr. Ing. Petr Novak

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Ing. Vaclav Krys

Radmila Schneiderova

Jiti Skafupa, Vladimir Mostyn
Petr Novak

Ladislav Karnik, Jan Burkovic,
Zden¢k Konecny, Vaclav Krys,
Tomas Kot, Milan Mihola
Sylva Kuncova, Karel Ranocha

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

beze zmény

2.2. Ziskani titult prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2008

Jmenovani profesorem:

Jméno a piijmeni:

Inauguracni prednaska (Cesky nazev)
(anglicky néazev)

Obor:
Datum jmenovani:

Ziskani titulu doc.:

Jméno a piijmeni:

Habilitacni prace (Cesky nazev)
(anglicky néazev)

Obor:

Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:

Jméno a piijmeni: Ing. Adam Tvartzka

Disertacni prace: Senzoricky subsystém robotu
Sensory subsystem of robot

Datum obhajeni: kvéten 2008

Skolitel: doc. Dr. Ing. Petr Novak



Jméno a pfijmeni: Ing. Roman Dudek
Disertacni prace: Aplikace neuronovych siti v technologickych procesech
Application of the neural networks in the technological processes

Datum obhajeni: kvéten 2008
Skolitel: doc. Dr. Ing. Petr Novak

2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikii pracovisteé

( kurzy, skoleni, apod.)

Ing. V. Krys — VZDROZ kurz (vzdélavani pro rozvoj, spoluprace pracovniki VV
s pramyslovymi podniky. Pofadal VSB-TU),

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 /dopravnikti, zasobnikii, 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
dalSich odvétvi, jako jsou zemédélstvi, zdravotnictvi, sklafsky, potravinaisky, textilni a
obuvnicky pramysl, sluzby apod. Vzhledem k tomuto trendu je mozno hovofit o moznosti
univerzalniho prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé& nezbytného teoretického zakladu zejména praktické zkusenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych laboratotfich priimyslovych robotl. Pfimou
soucasti studia je zvladnuti prace na pocitac¢i pro celé spektrum ¢innosti, pocinaje vyuzitim
textovych editorti, ptes tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systéml, az
po vyuziti pocitact v fidicich systémech robotl a automatizovanych zatizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: Robotika (diive Vyrobni systémy s primyslovymi roboty a manipulatory)
Cislo oboru: 23 01T013-00
Garant oboru: Prof. Ing. Jifi SkaFupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu robotli a manipuldtort 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 znaénymi naroky na feSeni problémti mechaniky/. Védomosti ziskané z oblasti
konstrukce primyslovych robotli a manipulatori, perifernich zatizeni robotizovanych pracovist,
ze zakladi stavby vyrobnich stroji a jejich automatizace, jsou pouze jednim okruhem
pottebnych poznatkli pro navrh technickych systémi mechatroniky. Do dal§itho okruhu patii
problematika teorie fizeni a fidicich systémi, senzoriky, softwarového inzenyrstvi, expertnich a
databazovych systému, fidicich systém, elektroniky a pohonti. Tteti okruh zahrnuje znalosti
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potifebné pro projektovani vyrobnich systémti 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 pln¢€ 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 i
tzv. velkych CAD1U, pokryvajicich kromé konstrukénich Cinnosti i projekci a celou oblast
technické ptipravy vyroby.

Doktorské studijni obory:

Nézev: Robotika

Cislo oboru:2301V013

Ptedseda celoSkolské oborové rady: -

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

Absolventi si osvoji metodiku védecké prace v oblasti aplikovaného vyzkumu a vyvoje
prumyslovych 1 servisnich roboti a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
ptistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémi. V oblasti tvorby a feSeni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zédkladni metodické a védecké postupy, v oblasti konstrukce ziskaji
absolventi pomérné rozsahlé znalosti v oblasti tvorby a optimalizace mechanického subsystému
s pocitacovou podporou, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen daraz na nejnovéjsi technické i
programové prostiedky fizeni, vnimani prostfedi a komunikace s c¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystémi jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohont a jejich aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského
studia, pochopeni souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického
komplexniho ptistupu k vytvaieni robototechnickych systému jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

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

3.3. Seznam obh4gjenych diplomovych praci v roce 2008

Bakalarské diplomové prace:

student vedouci téma

1. | Tomas Jaroslav |Ing. J. Babjak Polohovani kamery.
Camera Positioning.

2. | Tomek Lukas Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D. | Navrh modulu kola mobilniho podvozku.
Design of the Wheel Module of the Mobile Chassis.

3. | Lipina Jan Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D. Navrh efektoru pro manipulaci s nebezpeCnymi predmeéty.
Design of the Effector for Manipulation with Dangerous
Subjects.

4. | Duffek Zden¢k |Ing.Z.Konecny, Ph.D. | Néavrh mechanismu pro zménu rozhodu kol mobilniho
podvozku.

Design of the Mechanism for Modification of Mobile
Chassis Track Width.

5. | Kopec Petr Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D. | Navrh kloubového ramu podvozku mobilniho robotu.
Design of the Hinged Frame of Mobile Robot Chassis

6. |Ovadek Josef |Ing.Z.Konecny, Ph.D. | Navrh zafizeni pro zménu tlaku v pneumatikach kol
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mobilniho podvozku.
Design of the Equipment for Alternation of Tire Pressure
in Mobile Chassis Wheels.
7. | Marek Jiti Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Konstrukce efektoru pro odbér vzorkd prachu a drobnych
pevnych castic.
Construction Effecter for Taking of Samples Dust and
Petty Solid Elements
8. | Volak Ing. V. Krys Konstrukéni navrh malého mobilniho robotu pro vybrané
Dominik aplikace.
The Mechanical Design of a Small Mobile Robot for
Selected Applications.
9. | Mihalik Ing. V. Krys Navrh pohonu pro stavajici podvozek.
Pavel The Design of a Drive Subsystem for an Existing
Undercarriage.
10. | Grill Ing. V. Krys Problematika pohybu mobilnich roboti po schodech.
Jifi The Mobile Robots Capability of Stairs Climbing.
Gregus$ Ing. Ladislav Karnik, Néavrh efektoru pro manipulaci se sypkymi hmotami.
Petr CSc. The Design of Gripper for Manipulation with Bulk
Materials.
11. | Studénka Ing. Ladislav Karnik, Navrh technologického efektoru pro ozna¢ovani objektu.
Marek CSec. The Design of Technological Gripper for Marking
Objects.
12. | Tota Miroslav | Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D. | Konstrukéni navrh efektoru pro destrukci riiznych piekazek.
Design of the Effector for Destruction of Various
Obstacles.

Magisterské diplomové prace:

student vedouci téma
1. | Vicek Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Navrh mechanického subsystému SR pro nasazeni pfi
Pavel bezpecnostnich akcich.
pouze DP Design Mechanical Subsystem SR, on one's Behalf Setting

at Security Actions.

Fikacek Roman

Prof.Dr.Ing. Vladimir
Mostyn

Konstrukéni névrh lizkového manipulatoru pro transport
pacientti.

Design of the Bed Manipulator for the Transport of
Patients.

Palyov Martin

Ing. Ladislav Karnik,
CSc.

Konstruk¢ni navrh servisniho robotu ur¢eného pro transport
pfedmétl ve vnitinim prostiedi.

The Construction Design of Service Robot for
Transportation of Subjects in Indoor Environment.

Svec Radomir

Ing. Ladislav Karnik,
CSc.

Konstrukéni ndvrh mechanismu pro monitorovani zamoteni
ovzdusi.

Construction design of mechanism for contamination
atmosphere.

Dostal Miroslav

kombinované st.

Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D.

Navrh robotizovaného pracovisté pro svafovani.
Design of the Robotized Workplace for Welding.

Mitura Hynek

Prof.Dr.Ing. Vladimir
Mostyn

Konstrukéni  navrh  servisniho robotu uréeného
monitorovani uvniti potrubi.
Design of the Service Robot for Monitoring in a Popeline.

pro

Rouzek
David

Ing. Z. Konec¢ny, Ph.D.

Konstrukce kompenzacnich pfevodi manipulac¢niho
subsystému chemického robotu.

Design of the Compensating Gearing of the Manipulation
Subsystem of Chemical Robot.

Klucho
Radim

Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D.

Moduléarni systém automatické vymény efektorti zasahovych
servisnich obottl.

The Modular System for Automatic Effectors Exchange of
Emergency Service Robots.

Chrastek Jiff

Doc.Dr. Ing. Petr Novak

Analyza orientatnich bodi v okoli mobilniho robotu.
Analysis of the Landmarks in Mobile Robot
Surroundings.

10.

Bistry

Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D.

Konstrukce upinaci hlavice efektort.
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Tomas

Construction Fixative Turret Effectors.

11.| Kukol Jan Prof.Dr.Ing. Vladimir

Konstrukéni  navrh  dalkové  fizeného  hydraulického

Mostyn manipulatoru na vozidle.
Design of the Remotely Controlled Hydraulic
Manipulator on the Vehicle.
12.| Cilecek Vit Ing. V. Krys Konstrukéni navrh nasténného motorizovaného polohovadla.

The Mechanical Design of a Wall-mounted Motorized
Positioning Device

3.4. Seznam doktorandi pracovisté v roce 2008

Prezenéni studium:

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

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

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

Kombinované studium:

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

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

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

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

Jméno a piijmeni:

Ing. Daniel Polédk

Modularni koncepce servisnich robot
2006

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu
2006

doc. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Petr Spacek

Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)
2007

doc. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Véclav Krys

Modelovani pohybu servisniho robotu v terénu
2003

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon

Tvorba a ovéfovani modell servisnich robott
2003

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Viliam Gajdos

Distribuované fidici systémy roboti
2004

doc. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Tomas Kot

Servisni roboty v bezpe¢nostnim inzenyrstvi
2004

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Milan Mihola
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Téma doktorské prace: Lokomoc¢ni subsystém servisniho robotu pro pohyb v ¢lenitém
terénu, v krizovych situacich

Datum zahgjeni: 2004

Skolitel: Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

3.5. Seznam obhdjenych diserta¢nich praci na pracovisti

Prezencni studium:

Jméno a pfijmeni:

Diserta¢ni prace:(Cesky ndzev)
(anglicky nazev)

Datum obh4jeni:

Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a pfijmeni: Ing. Adam Tvartzka
Disertacni prace: Senzoricky subsystém robotu
Sensory subsystem of robot

Datum obh4jeni: kvéten 2008
Skolitel: doc. Dr. Ing. Petr Novak

Jméno a piijmeni: Ing. Roman Dudek
Disertaéni prace: Aplikace neuronovych siti v technologickych procesech
Application of the neural networks in the technological processes

Datum obhajeni: kvéten 2008
Skolitel: doc. Dr. Ing. Petr Novéak

3.6. Kvalita a kultura akademickeho Zivota
o /nevyhodneéné skupiny uchazecii/studentii na vysokych skolach (struény text o podpote
kulturné a socialné znevyhodnénych studenti a podpote studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

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

Ing. Jan Babjak a Ing. Petr Spadek — (studenti doktorského studia) zapojen do projektu MPO
Tandem ,,Adaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla®.

Bc. Jan Sztefek — (student prezencniho magisterského studia) zapojen do projektu MPO
Tandem ,,Vyzkum a vyvoj specialniho zdsahového viceucelového vozidla“

Bc. Zden¢k Chura — (student prezencniho magisterského studia) zapojen do spoluprace
s firmou Briggs & Stratton.



4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR

(ndzev partnera, ndzev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy na tirovni
pracovisté, obdobi platnosti, garant)

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahranicnimi partnery

(ndzev zahrani¢niho partnera, ndzev projektu nebo aktivity, ptipadné datum podepsani smlouvy
na urovni pracovisteé, obdobi platnosti, garant)

4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogti i studentli pracovisté
(jméno, zemé¢, divod pobytu piipadné nazev piednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

e Ing. Zden¢k Konecny, Ph.D., Mobilita ucitelti / Technicka univerzita v KoSiciach,
fakulata strojni, 8 oduc¢enych hodin, ptednasky z oblasti CAD, Erasmus, (1 tyden) fijen
2008

e J. Havelka, J. Hordk, M. Gloger, Finsko, Tampere University of Technology, studijni
pobyt, 1 semestr (ZS), ERASMUS/LLP

e T. Pejznoch, Portugalsko, Universidade de Aveiro, studijni pobyt, 5 mésict,

ERASMUS/LLP

4.4, Ptijeti zahrani¢nich hostll nebo studenti

(jméno, zemé, diivod pobytu ptipadné nazev piednesené prednasky, obdobi, kdo hradi néklady)

Ing. Zdeno Bobovsky, Slovenska republika, studijni pobyt v rdmci doktorského studia,
Technicka univerzita v KoSicich, 3 mésice, ERASMUS

4.5. Ukast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci v roce 2008

Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky preklad) zall};il:enl’ Koordinator/feSitel na Pocet | objem
¢ Xt isti NIP
(¢islo, oznaceni) feseni pracovisti prac.
(tis. K¢)
Celkem
Programy EU pro vzdé&lavani a ptipravu na povolani
Prosram Socrates Socrates Leonardo
g Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projektti

Pocet vyslanych studenti | 4

Pocet piijatych studentt

Pocet vyslanych ak. prac. | 1

Pocet pfijatych ak. prac. 1

Dotace (v tis. K¢) 15




Ostatni programy

Program

Ceepus Aktion

Ostatni

Pocet projekti

Pocet vyslanych studenti

Pocet pfijatych studentii

Pocet vyslanych akademickych pracovnikli

Pocet piijatych akademickych pracovnikii

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranici

Program

Vladni stipendia

Piima meziuniverzitni spoluprace

v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studentli

Pocet piijatych studentii

Pocet vyslanych akademickych pracovnikt

Pocet ptijatych akademickych pracovnikil

4.6. Zapojeni pracovisté¢ v programech Fondu rozvoje vysokych kol

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

4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro veiejné vysoké Skoly na

rok 2008
Fin. Fin.
Nizev projektu Odpovédny | objem | objem
(Cislo, oznadeni) Program | Podprogram Fesitel IP NIP
(tis. K&)| (tis. K¢)
202/2008 Rozvoj technologického a pristrojového , ,
vybaveni laboratofi Fakulty strojni pro vyuku 3 dcgcéfrabk(t)‘va 70 520
strojnich oborii a Mo_sg’fl(l) '
*203/2008 Program na rozvoj pfistrojového
vybaveni a modernich technologii Ing. Tichy
b) rozvoj informacnich a komunikac¢nich technologii 3 b FS — prof. 0 1494
(v€etné multilicenci softwarovych produkti) Mostyn
Celkem 2074

* Pozn. — RP byl feSen v ramci celé FS ne jen kat.354




5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti v roce 2008

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2008 byl primyslovy a aplikacni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpecnostni a zachranaiské systémy v ramci projektu MPO Tandem
»Vyzkum a vyvoj specialniho viceti¢elového zadsahového vozidla se systémem operativni zmény
parametri®, kdy katedra vyviji detekéni robot s manipula¢ni nadstavbou pro odbér vzorki, ktery
je soucasti zasahového vozidla, s velmi variabilnimi moznostmi nasazeni v krizovych situacich.

Zaméteni na teSeni krizovych situaci je patrné také v novych projektech ,,Vyzkum a vyvoj
modularni struktury servisnich zdsahovych a zachranatskych robotd“ a ,,Vyzkum a vyvoj
hasiciho a prirazového manipulatoru®, které dale rozsifuji vyzkum robotl a jejich subsystémi
pro nasazeni v této oblasti, coz konvenuje z4jmu o tuto oblast z pozice statu, vyrobnich firem a
instituci, které tuto oblast zajist'uji.

Dalsim smérem vyzkumu je oblast mechatroniky v automobilni technice, kdy v radmci projektu
MPO Tandem ,,Adaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla“ se pracovisté podili na

vyzkumu a vyvoji svétlometi pro firmu Visteon a.s.

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<)
Celkem
5.3. ReSené projekty (granty) na narodni irovni
N4 fektu (Cesky i licky Posky- Rok Odpovédny Fin. Fin.
dzev projektu k(lce; y i anglicky y h?' | pétka | . o {)/(zv?.tnly Poet| objem | objem
preklad) tovatel |zahdjeni| . . .| FeSitel/Fesitel na prac.| IP NIP
(&islo, oznaéeni) grantu | resenl pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
Vyzkum a vyvoj specialniho Ing. Pavel Bartos Celkem
viceucelového zasahového vozidla se (za piijemce — projekt
systémem operativni zmény parametrd, FITE a.s.) 38000
k aplikaci pro zachranu lidi a
materidlnich hodnot, pfi katastrofach, Prof. Ing. Jiri celkem
pozarech, povodnich, expedicich, Skai‘upa, CSc, 'VSB-
protiteroristickych akcich aj. MPO (za 9+4 TUO
Research and development of the special 2006 4  [spolupfijemce — [dokto| 0O 14000
. . ; Tandem v .
multipurpose rescue and intervention 'VSB — TUO) randi
vehicle with the system of operational v 2008
modification of parameters for aplication 'VSB-
by human rescue and saving of tangible TUO
properties by disasters, fire, floods, 1000
expeditions and counterterrorist actions
etc.
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Niazev projekEu (Cesky i anglicky Posky- Rok | [oya | Odpovédny | o 05}21'11 oll:;:;n
preklad) tovatel Z%hfljelrll feseni res1tel/res1.tve! na prac.| IP NIP
(&islo, oznaéeni) grantu | resenl pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
Adaptivni svétlometové systémy pro Ing. Zdenék Celkem
motorova vozidla Geryk (za projekt
Adaptive lighting systems for motor piijemce — 18000
vehicles Visteon
Autopal, s.r.0. celkem
7+2 'VSB-
TI;/rlllc)i(e)m 2006 4 IProf. Ing. Jifi |dokto| 0 [TUO
Skarupa, CSc, randi 1966
(za
spolupfijemce — v 2008
VSB - TUO) VSB-
TUO
519
Vyzkum a vyvoj modularni struktury Ing. Ceslav Rusz Celkem
servisnich zasahovych a zachranaiskych (za ptijemce projekt
robotl Strojirny Ttinec 47700
Research and development of modular a.s.)
structure of service emergency and celkem
rescue robots MPO Prof. Ing. Jiri VSB-
Tandem 2008 |3 roky [Skafupa, CSc, | 9+4 0 [TUO
(za 4455
spolupfijemce —
VSB — TUO) v 2008
VSB-
TUO
1170
Vyzkum a vyvoj hasiciho a prirazového Ing. Jaroslav Celkem
manipulatoru Svec (za projekt
Research and development of piijemce 46200
manipulator for breaking through walls Tovarna hasici
and fire-extinguishing techniky s.r.0.) celkem
VSB-
TIE\I/I’III(;(C)I’H 2008 |3 roky [Prof. Ing. Jifi | 5+2 0 [TUO
Skai‘upa, CSc, 1400
(za
spolupfijemce — v 2008
VSB — TUO) VSB-
TUO
430
Celkem 3119
5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni urovni
. . < . R Posk . Fin. Fin.
Nazev pl'O]ekEll (Cesky i anglicky osky- ng | Détka | . v(.)dpgvidny Potet| objem | objem
5 prekladv) ’ tovatel Z%hfl_]elrll Feseni res1tel/res1-tve! na prac. P NIP
(&islo, oznadeni) grantu | reseni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)

Celkem
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5.5. Nov¢ podané projekty (granty) v roce 2008

A j ¢ i icky - Fin. Fin.
Nazev proj ekt:x (Cesky i anglicky Poskyto Rok |1 aval  Odpovédny ,Sta;'l objem | objem
_ prekdad) vated | sabdjenilpegeni Rt | niveh | TR g,
(¢islo, oznaceni) grantu (prijeti) (tis. K&) | (tis. K&)
Celkem 0

5.6. Zapojeni do projekti EU

(v€etné spoluprace na ptiprave projektl podavanych jinymi institucemi)

Nézev specifického programu

Nézev projektu (pt. akronym)

Typ aktivity

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba (garant za

VSB-TUO)

Koordinator projektu

(v€etné pracoviste)

Partneti Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav navrhu:
a podan, zatim nevyhodnocen
neni ur¢en pro financovani
je urcen pro financovani
na zaloZnim seznamu pro financovani
projekt se realizuje
projekt byl ukoncen

000D D

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

(jméno, zemé, divod pobytu ptipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

5.8. Persondlni zmény v oblasti VaV

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni ptistroje v roce 2008

e Laboratof servisni robotiky v prostorech CPIT
e Védecko-vyzkumné pracovisté v prostorech CPIT

5.10. PocitaCové ucebny, vypocetni technika

Na uc¢ebny D122 a D123 byla nakoupeny nové PC. PC pro vyucujiciho na D123 bylo vybaveno

dotykovym interaktivnim monitorem.
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5.11. Cinnost odbornych pracoviit, skolicich stfedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedie (institutu), jejich nejvyznamnéjsi vysledky v roce 2008

6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, predmét spoluprace

V ramci vyzkumu a vyvoje financovaného z granti MPO Katedra robototechniky spolupracuje
s fadou vyrobnich podnikt, které maji v naplni také vyzkum. Je to pfedevSim firma Fite a.s., a
Visteon Autopal s.r.o., déle je to firma Reacont Trade s.r.o. a firma Robotsystem s.r.o. V roce
2008 pokracovaly prace na tkolech z oblasti servisni robotiky, které jsou podpoieny projekty
MPO, kde jsou spolupracujicimi firmami Strojirny Tfinec a.s., firma DaniSevsky s.r.o.,
vyrabéjici 1ékafskou techniku a firmou Tovarna hasici techniky s.r.o., vyrab¢jici hasici techniku
a vozidla. Pfedmétem vyzkumu je oblast servisni robotiky, resp. mechatroniky.

6. 2. Spoluprace se subjekty v zahranicni, predmét spoluprace
6. 3. Spoluprace s AV CR, téma spoluprace

6. 4. Spoluprace s vyzkumnymi Gstavy - ndzev Ustavu, téma spoluprace

V ramci prace na projektech v oblasti servisni robotiky pro bezpecnostni tcely spolupracuje
Katedra robototechniky se Statnim ustavem jaderné, chemické a biologické ochrany, v.v.i.
v Piibrami. Téma spoluprace je vyvoj transportniho prostiedku pro kontaminované pacienty.

7. Odborné akce poradané katedrou

7.1. Narodni konference a seminafe (piipadné se zahrani¢ni Gi¢asti)
(nazev, garant, organizacni a piipravny vybor, termin a misto konani, poc¢et domacich a
zahrani¢nich Uc¢astnikl, nazev sborniku véetné ISBN)

7.2. Mezinarodni konference a seminare

(ndzev, garant, organizacni a pripravny vybor, termin a misto konani, pocet doméacich a ptipadné
1 zahrani¢nich ucastniki, ndzev sborniku véetné ISBN)

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

(ndzev, garant, termin a misto konani, pocet doméacich a ptipadné i zahrani¢nich ucastniki,dalsi
informace)

7.4. Letni Skoly, kurzy a Skoleni

(ndzev, garant, vyucujici, termin a misto konani)

7.5. Jiné akce

(ndzev, garant, vyucujici, termin a misto konani)
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8. Clenstvi pracovnikii pracovisté v dileZitéjSich akademickych, odbornych
aj. organech

8.1. Zastoupeni VSB-TUO v reprezentaci ¢eskych vysokych $kol, v mezinarodnich
organizacich, v profesnich organizacich

Organizace Stat Statut

International Conference on | Portugalsko Prof. Mostyn - ¢len
Informatics in Control

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

8.2. Piehled ¢lenstvi v organizacich sdruzujicich vysoké skoly, v narodnich a
profesnich organizacich (mimo VSB-TUO)

Organizace Stat Statut

Spolec¢nosti robotické CR Prof. Mostyn - ¢len
chirurgie.

Vybor Ceskomoravské CR Prof. Skatupa — ¢len vyboru

spole¢nosti pro automatizaci

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

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO

Prof. Skatfupa — garant Divize mechatroniky Centra pokrocilych a inovac¢nich technologii (CPIT)

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Dopliikova ¢innost

Navazana spoluprace s firmou Briggs a Stratton. Byly specifikovany 3 mensi tkoly pro
¢astecnou automatizaci montazniho procesu. Termin dokonc¢eni v roce 2009

Pocet FeSenych ukoli v roce 2008: 3

r wr

Celkova finanéni ¢astka: 60 tis. K¢

Piehled vybranych ukolia DC:

Nazev:

Objednavatel:

Resitel:

Struc¢ny popis feseného problému:

9.2. Dalsi formy spolupréce s primyslem

(spole¢na experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, pofadané kurzy, exkurze student,

atd.)
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Oblast Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy spoluprace | studenti/prac.
spolec¢na experimentalni pracovisté
smlouvy o spolupraci
pofadané kurzy ve spolupraci s firmou
Sungwoo Hightech 0/10
BTS GROUP as. Rozsifovani 101
exkurze studentd £DB Bohumin raktickych 101
KIA Slovensko O oo 41/4
HL Autokola 13/1
Vitkovice Cylinders a.s. 15/1

organizace kratkodobych praxi student( v pribéhu
studia

pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, ro€nikové projekty

ucast externich expertl ve vyuce

spoluprace pfi tvorbé osnov predméta (definice
pozadavku k pFipravé na nové profese)

podil na pfipravé zaméfeni a profilovani student
v zavérecné etapé studia

jina forma spoluprace

10. Publikacni ¢innost

Monografie
1.

Diserta¢ni a habilita¢ni prace

2. Dudek, R. Aplikace neuronovych siti v technologickych procesech. (Disertatni prace), FS, VSB-

TU Ostrava, 84 s. 2008

3. Tvartzka, A. Senzoricky subsystém robotu.(Disertaéni prace) FS, VSB-TU Ostrava, 139 s. 2008

Knihy, ucebnice a skripta

4. BURKOVIC, J. Navrhovani robotizovanych montdznich linek. 1.vyd. Ostrava: VSB - TU
Ostrava, 2008, 163 s. ISBN 978-80-24-1869-6
5. SMRCEK, J. - KARNIK, L. Robotika, Servisné roboty, Navrhovanie, konstrukcia, rieSenia.

Kosice: 2008. 534 s. ISBN 80-7165-713-2

Zahranicni Casopisy

6. NOVAK, P. - MOSTYN, V. — SKARUPA, J. - BABJAK, J. The Detecting system of the
operating conditions of the Car. Acta Mechanica Slovaca, 2-A/2008, roc. 12, ¢.1, s. 407-412.

ISSN 1335 —2393.

7. SPACEK, P. - NOVAK , P. Determine Accuracy of Measuring using Camera. Acta Mechanica
Slovaca, 2-A/2008, ro¢. 12, ¢.1, s. 633 - 636. ISSN 1335 —2393.

8. BABJAK, J. - KOT, T. - NOVAK , P. - MOSTYN, V. Universal Control Systém for Mobile
Robots. Acta Mechanica Slovaca, 2-A/2008, ro¢. 12, ¢.1, s. 37-42. ISSN 1335 — 2393.

9. BURKOVIC, J. - KOT.T. Technological Solution of Thin-Walled Sections Parting and Shaping

Acta Mechanica Slovaca, 2-A/2008, ro¢. 12, ¢.1, pp. 121 -126. ISSN 1335 — 2393.

10. BABJAK, J. - TOMAS, J. - MOSTYN, V. Design and realization of a two axis orientation
mechanism for a camera. Acta Mechanica Slovana, 2008. ISSN 1335-2393.
11. KARNIK, L. - STANKOVIC, J. - VALA, D. — BABJAK, J. Monitoring and 3D metric data
capturing robot prototypes. In: Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of
Mechanical Engineering, the TU in Kosice, 2008, Slovak Republic, ro¢. 12, ¢. 2-A, pp.321-328,

ISSN 1335-2393.
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12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

KARNIK, L. - STANKOVIC, J. - VALA, D. Metody pofizovani 3d dat na mobilnich robotech.
In: Journal Acta Mechanica Slovaca, published by Faculty of Mechanical Engineering, the TU in
Kosice, 2008, Slovak Republic, ro¢. 12, ¢. 3-B, pp.381-390, ISSN 1335-2393.

KARNIK, L. Mobilni roboty s pasovym lokomo&nim Gstrojim. STROJARSTVO, roé. XII, ¢. 1,
Zilina, 2008, s. 46 - 47. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Prototypy mobilnich robotti. STROJARSTVO, ro¢. XII, ¢. 2, Zilina, 2008, s. 62 - 63.
ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Servisni robotika v zemé&délstvi. STROJARSTVO, ro¢. XII, ¢. 3, Zilina, 2008, s. 65.
ISSN 1335-2938.

KARNiK, L. Monitorovani pod vodou servisnimi roboty. S7. ROJARSTVO, roé. XII & 6, Zilina,
2008, s. 82 - 83. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Servisni roboty pro oznatovéani objekti. STROJARSTVO, roé. XII, ¢. 7-8, Zilina,
2008, s. 54 - 55. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. - STANKOVIC, J. Zkouméani objektii pomoci servisnich robott. STROJARSTVO,
ro¢. XII, ¢ 9, Zilina, 2008, s. 158 - 159. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Létajici servisni roboty. STROJARSTVO, roé. XII, ¢. 10, Zilina, 2008, s. 130 - 131.
ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Nahrady hornich konéetin. STROJARSTVO, ro¢. XII, ¢ 11, Zilina, 2008, s.115-
116. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Mobilni roboty se specialnimi koly. STROJARSTVO, roé. XII, ¢. 12, Zilina, 2008,
s. 50 - 51. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Jizdni vlastnosti mobilnich robotd v zavislosti na zptsobu zavéSeni kol.
AUTOMOTIVE REVUE trendy v automobilovom priemysle, ro¢. I, ¢ 1, Zilina, 2008, s. 119 -
121. SNK, ISBN 978-80-969789-4-6.

KRYS, V. - KOT, T. - BABJAK, J. - MOSTYN, V. Chassis of a mobile robot for environment
reconnaissance. Acta Mechanica Slovaca, 3-B/2008, roc¢. 12, s. 507-514. ISSN 1335 —2393.
KRYS, V. - KOT, T. - BABJAK, J. - MOSTYN, V. Testing and calibration of IR proximity
sensors. Acta Mechanica Slovaca, 3-B/2008, roc¢. 12,s. 515-519. ISSN 1335 —2393.

KONECNY, Z. - MOSTYN, V. Deflection verification of inserted shafts. Acta Mechanica
Slovaca. 2008 roc.12, ¢. 3-B, s. 431 - 439. ISSN 1335-2393

Domaci ¢asopisy

26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

BABJAK, J. - NOVAK, P. Maxon DC Motor Control by MF624 i/o Card. In: Transactions of
the VSB-Technical University of Ostrava, Mechanical Series, 2008, vol. LIV, no.1, s.7-12. ISSN
1210 - 0471.

BABJAK, J. — KOT. T. - NOVAK, P. - MOSTYN, V. Control Module for Small Mobile Robots.
In: Transactions of the VSB-Technical University of Ostrava, Mechanical Series, 2008, vol.
LIV, no.1, s.1-6. ISSN 1210 — 0471

SPACEK, P. - NOVAK, P. Determination of the Accuracy of Measuring Using a Camera. In:
Transactions of the VSB-Technical University of Ostrava, Mechanical Series, 2008, vol. LIV,
no.1, s.241-244. ISSN 1210 — 0471

NOVAK, P. - MOSTYN, V. — SKARUPA, J. - BABJAK, J. Image Analyzing for Adaptive Front
Lightings System. In: Transactions of the VSB-Technical University of Ostrava, Mechanical
Series, 2008, vol. LIV, no.1, s.197-202. ISSN 1210 — 0471.

BURKOVIC, J. - KOT.T. Parting and Shaping of Light-Walled Sections. In: Transactions of the
VSB-Technical University of Ostrava, Mechanical Series, 2008, vol. LIV, no.1, pp.21-26. ISSN
1210 —0471.

KARNIK, L. - STANKOVIC, J. - VALA, D. — BABJAK, J. 3D data capturing service robot
protoype prototyp servisniho robotu pro ziskavani 3d metrickych dat. In: Transactions of the
VSB-TU of Ostrava 2008, Vol. LIV, Mechanical series, No.1/2008, Ostrava, 2008, pp.119-127,
ISSN 1210 - 0471.

HAVLIK, J. - HAVLIK. T. - KRYS, V. Testing of the opencast mine snail conveyors. In:
Transactions of the VSB-Technical University of Ostrava, Mechanical Series, 2008, vol. LIV,
no.1, s.1-6. ISSN 1210 — 0471
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Svétove kongresy a sympozia

Mezinarodni konference a seminare

Narodni konference a seminaie

33.

34.

35.

36.

37.

38.

BABJAK, J. - KOT, T. Mobile robot control system. In: Semindi ASR 2008. Ostrava : VSB TU,
2008. s. 49. ISBN 978-80-248-1727-9.

BABJAK, J., KOT, T. Multipurpose HW and SW module for mobile robots control. In: ERIN
2008. Bratislava : SjF STU Bratislava, 2008. p. I-10. ISBN 978-80-227-2849-2.

KRYS, V. Vyuziti pocitacové podpory pii konstrukénich navrzich na katedie robototechniky
VSB - TU Ostrava. In: ERIN 2008. Bratislava : SjF STU Bratislava, 2008. p. I-10. ISBN 978-80-
227-2849-2.

SPACEK, P., NOVAK, P. DETERMINE ACCURACY OF MEASURING BY CAMERA. In:
ERIN 2008. Bratislava : SjF STU Bratislava, 2008. ISBN 978-80-227-2849-2.

POLAK, D. Application of parallel structures in service robots with sneaking movement.In: ERIN
2008. Bratislava : SjF STU Bratislava, 2008. p. I-10. ISBN 978-80-227-2849-2.

Machackova, A, Kocich,R, Kleckova,Z, Mihola,M. NOx formation on gaseous fuels burning ?
Fluent software utilization. In  Conference Proceedings - Materials, Metalurgy and
Interdisciplinary, Co-working Ostrava : VSB - TU Ostrava , 2008. s. 270-279 . ISBN 978-80-
248-1843-6

Vyzkumné zpravy

39.

40.

41.

42.

43.

44.

45.

SKARUPA, J., NOVAK, P., MOSTYN, V. a.j.. Systém detekce provoznich podminek. Ro¢ni
zprava projektu FT-TA3/124, Adaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla. Etapa 3,
23 s., katedra robototechniky, VSB-TU Ostrava.

SKARUPA, J., MOSTYN, V., MIHOLA, M., BABJAK, J., aj.. Vyzkum a vyvoj servisnich
robotii a jejich subsystému. Ro¢ni zprava projektu FT-TA3/014, Vyzkum a vyvoj specidlniho
viceucelového zasahového vozidla.... Etapa 3, 106 s., katedra robototechniky, VSB-TU Ostrava.

SKARUPA, J., MOSTYN, V., KOT, T. aj.: Virtudlni technologie. Roéni zprava projektu FT-
TA3/014, Vyzkum a vyvoj specialniho viceucelového zasahového vozidla.... Etapa 6, 63 s.,
katedra robototechniky, VSB-TU Ostrava.

SKARUPA,J., MIHOLA, M., KRYS, V., a.j.: Vypoctovy a simulacni model rekonstruovaného
manipulacniho systému. Ro¢ni zprava projektu FT-TAS5/074, Vyzkum a vyvoj hasiciho a
prirazového manipulatoru. Etapa 2, 23 s., katedra robototechniky, VSB-TU Ostrava.
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Patenty apod.

46. Cesky patent Stiednétlaky vicevalcovy lis k mleti zritych materialt 50/3=16,6

Jiné

47. Dudek, R. Aplikace neuronovych siti v technologickych procesech. (Teze diserta¢ni prace), FS,
VSB-TU Ostrava, 42 s. 2008, ISBN 978-80-248-1784-2

48. Tvartizka, A. Senzoricky subsystém robotu. (Teze disertaéni prace) FS, VSB-TU Ostrava, 38 s.
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49. Karnik, L. - Krys, V. Prezentace katedry na veletrhu FOR INDUSTRY v Praze - kvéten 2008

11. Vyznamné udalosti na katedre

(vyznamna vyro¢i pracovnikl, pracovisté, vyznamenani pracovnikli, odchody do diichodd,
umrti, aj.)
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