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ul. 17. listopadu 15, 708 33 Ostrava - Poruba

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 aktualnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni
robotiky a robototechniky a aplikace robotii mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve
vyuce i v publikacni cinnosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny vtomto smyslu granty, i
nespecifikovany vyzkum a témata disertacnich i diplomovych praci. Ve vyuce katedra zajistuje
dva obory - Robotiku, v ramci bakalafského strukturovaného programu a Vyrobni systémy
s pramyslovymi roboty (nyni nové také zménéné na Robotiku), pro inzenyrské navazujici
studium na Fakulté¢ strojni. A rovnéz nové schvalené doktorské studium Robotika. Jsou
zajiStovana adekvatni studijni zaméfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace
primyslovych robotd, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku lze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémil, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inZenyrstvi. Jde o progresivni pfistup ke
strojirenstvi, ale i1 jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skute¢nost, Ze narist novych
systémtl tohoto druhu v soucasnosti piesahuje rocné 30 — 40%. Mezi jiz dnes aktualni aplikace
patii napf.: primyslové, servisni a personalni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni systémy,
medicina, kosmické systémy, automobilovy priimysl, automatické pracky, mycky nadobi, a fada
vyrobku pro kancelare i domacnost.

Okruhy feSenych problémt robototechniky Ize ¢lenit na: projekéni, provozni,
konstrukéni, zkouSeni a diagnostiku, méfeni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacové
podpory k feseni problémti a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad studentd, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systémi, uréenych pro procesni a vizualiza¢ni tirovné
fizeni v mechatronickych systémech. Duraz je vénovan zejména primyslovym pocitacim
standardu PC a jejich vlastnostem, véetn€ metod zajiSténi poZadované spolehlivosti provozu.
Zajemcim z tad studenti magisterského studia umoziuje katedra, formou individualniho
studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté elektrotechniky a informatiky nasi
univerzity.

Vyukova i vyzkumnd cinnost katedry je dale zaméfena na matematické modelovani
mechanismu a jejich pohonti z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostiedka
tfidicich systémi polohovacich mechanismii a senzorické subsystémy, vcetné zpracovani obrazu
technologické scény pro rtizné aplikace, nastroje a metody pro navrh mechatronickych systému.
Védeckovyzkumna ¢innost katedry vede k posileni profilace katedry na problematiku servisni
robotiky, metod a nastroji pro navrh pfislusnych systému, jakozto zfejmy trend nejblizsich let
s Sirokymi aplika¢nimi moZnostmi.
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Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni tlohy, odpovidajici uvedenému
zamé&feni. Vyuka probiha v Centru robototiky, na riznych typech pramyslovych robotu a jejich
subsystémech, v laboratofich méfici a diagnostické techniky a v u¢ebné CAD systémii. Pro
robotiku a mechatroniku je typické Siroké a komplexni vyuziti pocitacové podpory pro vSechny
oblasti ¢innosti. Uc¢ebna CAD systému je proto vybavena odpovidajicimi softwarovymi systémy.

2. Personalni sloZeni pracovisté (stav k 31. 12. 2009)

(jmenny seznam, v pripadé zkraceného uvazku uvést za jménem)

Vedouci katedry: Prof. Dr. Ing. Petr Novak

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

Tajemnik katedry: Ing. Vaclav Krys

Sekretéika: Radmila Schneiderova

Profesofi: Vladimir Mostyn, Petr Novak, Jifi Skafupa

Docenti: Zdenék Kone¢ny

Odborni asistenti: Ladislav Karnik, Jan Burkovi¢, Vaclav Krys,
Tomas Kot, Milan Mihola

Pracovnici pro VaV: Ing. Jan Babjak

Odborné-techniéti pracovnici: Sylva Kuncova, Karel Ranocha

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

2.2. Ziskani titulii prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2009

Jmenovani profesorem:

Jméno a ptfijmeni: Petr Novak

Inaugura¢ni prednaska  Rizeni a fidici systémy servisnich mobilnich roboti
Control and Control systems of the Service Mobile Robots

Obor: Rizeni strojii a procesit /Process and Machine Control

Datum jmenovani: 18.9.2009

Ziskani titulu doc.:

Jméno a piijmeni: Zden¢k Konecny

Habilita¢ni prace Navrhovani uzll servisnich robotl
Design of subsystems of service robots

Obor: Konstrukéni a procesni inZzenyrstvi

Datum obhajoby: 12. 5. 2009

Ziskani titulu Ph.D.:

Jméno a piijmeni:
Diserta¢ni prace:

Datum obhajeni:
Skolitel:



2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikli pracoviste
( kurzy, skoleni, apod.)
e Skoleni ABB RobotStudio 5.11 — Basic, ABB s.r.0., Praha — Karnik, Kot, Krys
e Skoleni Ziklady obsluhy a programovani robotd MITSUBISHI, AUTOCONT
CONTROL SYSTEMS spol. s r.o., VSB TU Ostrava — Karnik, Kot, Krys, Babjak,
Spacek
¢ Skoleni ABB RobotStudio 5.12 — Advanced, ABB s.r.o., VSB TU Ostrava — Karnik,
Kot, Krys, Babjak, Spagek, Sztefek, Valtova, Sablatura
e Skoleni Zaklady obsluhy a programovani roboti ABB IRB 140, ABB s.r.0., VSB TU
Ostrava — Karnik, Kot, Krys, Babjak, Spaéek, Sztefek, Valtova, Sablatura

3. Pedagogicka Cinnost

3.1. Pracovistém garantované studijni obory

Bakalarské studijni obory:

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

Profil absolventa:

Absolventi bakalafského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvka robott,
manipulatori a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist /dopravnikii, zasobniki, hlavic
pramyslovych robotl aj./, ale také jako projektanti té€chto zatizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, idrzbu a opravy.

Moznosti 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 zdkladu zejména praktické zkuSenosti na
robotizovanych pracovistich v nov€ vybudovanych laboratofich primyslovych robotd. Pfimou
soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé spektrum cinnosti, po¢inaje vyuzitim
textovych editorti, pies tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systémd, az
po vyuziti pocitact v fidicich systémech robotll a automatizovanych zafizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: Robotika (diive Vyrobni systémy s priimyslovymi roboty a manipulatory)
Cislo oboru: 23 01T013-00
Garant oboru: Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu robotli a manipulatori a k jejich
nasazeni ve vyrobnich systémech. Robot je typickym systémem relativn€ nové védni discipliny
oznacované jako mechatronika /zabyva se strojnimi systémy automaticky fizenymi, s konstrukeci,
vyznacujici se znaénymi naroky na feSeni problémi mechaniky/. Védomosti ziskané z oblasti
konstrukce primyslovych robotii a manipulatori, perifernich zatizeni robotizovanych pracovist’,
ze zdkladi stavby vyrobnich stroji a jejich automatizace, jsou pouze jednim okruhem
potfebnych poznatkli pro navrh technickych systémii mechatroniky. Do dal§iho okruhu patii
problematika teorie fizeni a fidicich systému, senzoriky, softwarového inZenyrstvi, fidicich
systémd, elektroniky a pohont. Tieti okruh zahrnuje znalosti potfebné pro projektovani
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vyrobnich systémii s primyslovymi roboty, zabezpeCeni jejich provozu, Udrzby, sefizeni a
programovani. Do tohoto okruhu také patifi problematika névrhu servisnich roboti a jejich
subsystémli  (pohybovy, senzoricky, fidici, manipulacni, senzoricky, vizualizacni a
komunikacni).

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 CADU, pokryvajicich kromé konstrukénich ¢innosti 1 projekci a celou oblast
technické ptipravy vyroby.

Doktorské studijni obory:

Néazev: 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
priamyslovych i servisnich roboti a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
pfistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémti. 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, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen diraz na nejnovéjsi technické 1
programové prostfedky fizeni, vnimani prostfedi a komunikace s c¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystému jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohonti a jejich aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského
studia, pochopeni souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického
komplexniho pfistupu k vytvareni robototechnickych systémi jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

3.2. Zmény v oborech garantovanych pracovi§tém (ptiprava novych obort,
specializaci, ukon¢eni akreditace, zména garanta, apod.)
V roce 2009 doslo ke zménam garantti obort (novi garanti):

Robotika (Bc) - doc. Ing. Z.Kone¢ny,Ph.D.
Robotika (Mg) - prof. Dr. Ing. P.Novak

3.3. Seznam obhgjenych diplomovych praci v roce 2009

Bakalarské diplomové prace:

student vedouci téma

1. |BEHAL Ing.D. Polak Navrh efektoru pro stavajici robotické rameno .
Radomir Design of an Effector for the Existing Robotic Arm

2. GLOGER Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Konstrukce efektoru pro odbér vzorku
Michal kapalin.Construction of Effector for Sampling Liquid

3. HONEK Peter |Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Konstrukce efektoru pro mechanicky odbér vzorkii.
Construction of Effector for Mechanical Sampling

4, |HONEK Adam |Ing. M.Mihola Navrh univerzalniho efektoru pro mechanicky odbér
vzorkii chemicky kontaminovanych materialii detekénim
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robotem. The Proposal of an Universal Effector for
Mechanical Taking of Samples Chemically Contaminated
Materials by Detection Robot.
5. | HRBAC lJiii Prof.Ing.Jifi Charakteristika technologii a zafFizeni pro zasah p¥i
Skatupa,CSc. chemickém ohroZeni. Technology and Equipment
Characteristics for Intervention at Chemical Exposure to
Hazard
6. | CHLADEK Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Konstrukce efektoru pro odbér vzorki plynu.
Jaroslav Construction of Effector for Gas Sampling
7. | MAZUR Ing. Ladislav Karnik, Navrh ¢tyikolového podvozku se v§esmérovymi koly. The
Roman CSc. Design of Fourwheel Chassis with Omnidirectional
Wheels.
8. | PAVELKA Ing. P. Spacek Navrh a realizace jednoduchého kamerového subsystému
Jaroslav pro stavajici MR. The Mechanical Design and Realization
of a Simple Visual Subsystem for an Existing Mobile
Robot
9. [SAMAK Ing. Ladislav Kérnik, Konstrukéni navrh ramu étyfkolového podvozku. The
Ondiej CSc. Construction Design Frame of Fourwheel Chassis

Magisterské diplomové prace:

student vedouci téma
1. |EHL Pavel, Bc. Doc.Dr. Ing. Petr Novak | Rizeni manipulatoru. Control of the Robotics
Manipulator
2. |HAVELKA Jiti, [Ing. V. Krys Konstrukéni  navrh  mobilniho  nosi¢e  vodniho
Bc. roztielovace. The Mechanical Design of a Mobile Water
Disrupter Carrier.
3. |HORAK Jan, Bc. |Ing. Ladislav Kéarnik, Konstrukéni navrh pasového podvozku pro vétsi nosnost.
CSc. The Construction Design of Belt Chassis for Higher
Loads.
4. | CHURA Zdengk, |Ing. M.Mihola Navrh efektoru(i) pro IRB140 ABB.
Bc. The Mechanical Design of Effector(s) for IRB140 ABB
5. | KANA Jan, Bc. Ing. V. Krys Vybér/iprava mobilniho podvozku pro prvotni prizkum
oblasti mimoradné udalosti Modification of a mobile
ungercarriage for reconnaissance of an emergency area.
6. | PTACEK Filip, Ing. Z. Kone¢ny, Ph.D. Konstrukce zasahovych subsystému poZarniho robotu.
Bc. Design of Emergency Subsystems of a Fire Robot
7. | SMETANKA Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Navrh RTP pro vyrobu palet. Design of the Robotized
Jindfich, Be. Workplace for Pallets
8. | SZTEFEK Jan, Prof.Ing.Jifi Skaifupa,CSc. | Analyza moznosti uZiti kompoziti v konstrukci roboti.
Bc. The Possibility Analysis of Composity Material Use In
Construction Robots.
9. | SABLATURA Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh ,hlavy* na mobilni roboty s vice
Jifi, Be. CSc. stupni volnosti pro monitorovani okoli. The Construction
Design of Head on Mobile Robots with More DOF for
Surroundings.
10.| SKUBAL Jan, Bc. | Ing. M.Mihola Konstrukéni ieSeni Fizeného pohanéného kola servisniho
robota. Structural desing for control drive eheels with
rescue service robots
11.| VALOVA Lucie, |Prof.Ing.Jii Skatupa,CSc. | Navrh manipulaéniho subsystému servisniho robotu pro
Bc. detekci chemickych latek pii krizovych situacich. The
Manipulator Subsystem of Service Robot for the
Chemical Matters Detection at Critical Situation.
12.| VALTOVA Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Konstrukce zasobniki pro ukladani odebranych vzorki.
Barbora, Bc. Construction Chambers for Saving Hample
13.| LECBYCH Karel, | Ing. Z. Koneény, Ph.D. Konstrukéni navrh étyrkolového podvozku se spalovacim
Bc. motorem. Design of a Four-wheel Chassis with a
Combustion Engine
14.| LEIMER Jan, Bc. |Ing. V. Krys

Navrh robotizovaného pracovis§té. The Design of the
Robotized Production Cell
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3.4. Seznam doktorandt pracovisté v roce 2009

Prezenéni studium:

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

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

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

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

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

Jméno a pfijmeni:
Téma doktorské prace:

Ing. Petr Spacek

Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)
2007
prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Barbora Valtova

Inovacni technologie v robototechnice s vyuzitim systému Goldfire

Innovator
2009
prof. Ing. Jiti Skafupa, CSc.

Ing. Jan Sztefek

Konstrukce ramen manipulacnich subsystému servisnich roboti s

vyuzitim novych technologii a materiala
2009
prof. Ing. Jiti Skafupa, CSc.

Ing. Jifi Sablatura

Principy feSeni mobilnich subsystému servisnich robotil pro
kritické scény, terény a situace

2009

prof. Ing. Jiti Skafupa, CSc.

Ing. Vaclav Krys

Modelovani pohybu servisniho robotu v terénu
2003

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon

Tvorba a ovéfovani modelt servisnich robot
2003

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Tomas Kot

Servisni roboty v bezpecnostnim inzenyrstvi
2004

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Milan Mihola
Lokomoc¢ni subsystém servisniho robotu pro pohyb v ¢lenitém
terénu, V krizovych situacich
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Datum zahajeni: 2004

Skolitel: Prof. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Jméno a piijmeni: Ing. Daniel Polak

Téma doktorské prace: Modulérni koncepce servisnich robotl
Datum zahdjeni: 2006

Skolitel: Prof. Ing. Jiti Skatupa, CSc.

Jméno a piijmeni: Ing. Jan Babjak

Téma doktorské prace: Senzoricky subsystém robotu

Datum zahajeni: 2006

Skolitel: doc. Dr. Ing. Petr Novak

3.5. Seznam obh4jenych disertacnich praci na pracovisti
Prezen¢ni studium:
Jméno a piijmeni:
Disertacni prace:(¢esky ndzev)
(anglicky nazev)
Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota
o Znevyhodnené skupiny uchazecii/studentii na vysokych skoldach (struény text o podpote
kulturné a socialné znevyhodnénych studentli a podpote studia zdravotné postizenych)

e Mimoradné nadani studenti

e Partnerstvi a spoluprace (stru€ny text o podpote aktivit smefujicich k budovani a posileni
partnerstvi student - akademicky pracovnik, o podpofie aktivit tykajici se spoluprace se
studenty)

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

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

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

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR
(nézev partnera, ndzev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy na trovni

pracovisté, obdobi platnosti, garant)
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4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

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

4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogti i1 studentli pracovisté
(jméno, zem¢, diivod pobytu piipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

prof. Dr. Ing. P.Novak, Portugalsko- Dept. Industrial Electronics, University of Minho, Campus
de Azurem, 4800-048 Guimaraes, Téma ptrednasek: Control robots by neural nets, Robotics at
dept. of robotics (mobile and industrial robots), Application of Virtual Reality for Verification of
Characteristics of Mobile Robots, 26.9.09 az 4.10.09, ¢ast nakladi hrazena z programu
ERASMUS

e Bc. Z. Duffek, Rakousko, Viden, Technische Universitdt Wien, studijni pobyt, 10
mésicti, ERASMUS/LLP

e Bc.J. Lipina a Bc. P. Kopec, Svédsko, Karlskrona, Blekinge Tekniska Hogskola,
studijni pobyt, 1 semestr (ZS), ERASMUS/LLP

e Bc. J. Marek, Portugalsko, Aveiro, Universidade de Aveiro, studijni pobyt, 5 mésict,
ERASMUS/LLP

e T. Chamrad, Velka Britanie, Bristol, University of the West of England, studijni pobyt,
10 mesici, ERASMUS/LLP

4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostl nebo studentil

(jméno, zemé, ditvod pobytu ptipadné ndzev pifednesené prednasky, obdobi, kdo hradi néklady)

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

doc.Ing. Darina Kumi¢akové, Ph.D., TU Zilina, studijni pfednaskovy pobyt v rimcu programu
Erasmus,

Marion CARDIN a Paul Olivier, Francie, IPSA Institut Polytechnique des Sciences Avancées,
studijni pobyt v rdmci programu ERASMUS (8 tydna 1éto 2009), téma: systém stereovize - SW
podpora.

4.5. Utast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci v roce 2009

Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky preklad) zalFfz?'l:!nl’ Koordinator/feSitel na Pocet | Objem
(&islo, oznaéeni) fei élni pracovisti prac. | NIP
(tis. K&)

Celkem




Programy EU pro vzdélavani a pfipravu na povolani

Program SEEGLES : Sogrates : : Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti
Pocet vyslanych studentd | 4
Pocet piijatych studentii
Pocet vyslanych ak. prac. | 1
Pocet piijatych ak. prac. 1
Dotace (v tis. K¢) 15
Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni
Pocet projekti
Pocet vyslanych studenti
Pocet prijatych studentt
Pocet vyslanych akademickych pracovniki
Pocet prijatych akademickych pracovniki
Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranici

Program

Vladni stipendia

Piima meziuniverzitni spoluprace

v Evropé

| mimo Evropu

Pocet vyslanych studentt

Pocet ptijatych studenti

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet prijatych akademickych pracovniki

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych skol

Industrial Robots, FRVS Projekt 1232/2009

Fin. Fin.
Nizev projektu (¢esky i anglicky preklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny |Objem | objem
(&islo, oznadeni) okruh feSeni fesitel IP NIP
(tis. KO)| (tis. K&)
Laboratof prumyslovych robott/Lab of the Aa 2009 Novik 1752 0

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

rok 2008
Fin. Fin.
Nazev projektu . .. .. |objem| objem
(&islo, oznaeni) Program |Podprogram|{Odpovédny Fesitel P NIP
(tis. K&)| (tis. K&)
19/9-2009 Rozvoj piistrojového vybaveni laboratofi 2370*
a systému pocitacové podpory konstruovani pro , pro
vjuku strojnich obord 1 prof. Mostyn | 180 | o 354
70
Program
Pracovisté pro rychlé vytvareni prototypi MSK ,
experimentalnich zafizeni RRC/04/2 prof. Mostyn | 2 838 0
009

* Pozn. — RP byl feSen v ramci celé FS ne jen kat. 354.
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5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti v roce 2009

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2009 byl pramyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpe€nostni a zachranaiské systémy v ramci projektu MPO Tandem
,»Vyzkum a vyvoj specialniho viceucelového zasahového vozidla se systémem operativni zmeny
parametru®, kdy katedra vyviji detek¢ni robot s manipulaéni nadstavbou pro odbér vzorkd, ktery
je soucasti zasahového vozidla, s velmi variabilnimi moznostmi nasazeni v Krizovych situacich.

Zamgéieni na feSeni krizovych situaci je patrné také v novych projektech ,,Vyzkum a vyvoj
modularni struktury servisnich zasahovych a zachranéiskych roboti* a ,,Vyzkum a vyvoj
hasiciho a prurazového manipulatoru®, které dale rozsituji vyzkum roboti a jejich subsystému
pro nasazeni v této oblasti, coz konvenuje z4jmu o tuto oblast z pozice statu, vyrobnich firem a
instituci, které tuto oblast zajistuji.

Dal8im smérem vyzkumu je oblast mechatroniky v automobilni technice, kdy v ramci projektu
MPO Tandem ,,Adaptivni svétlometové systémy pro motorova vozidla“ se pracovisté podili na

vyzkumu a vyvoji svétlometii pro firmu Visteon a.s.

5.2. Vyzkumné zaméry

Fin. Fin.
Nazev projektvu’ (Cesky i ilng’licky preklad) zal?:jtni feéci)tcg)/gzgi(::lyna Pocet ObIjF?m Olkzljler
(¢islo, oznaceni) e R prac.
FeSeni pracovisti . Ao .
(tis. K¢)| (tis. K¢)
Celkem
5.3. ReSen¢ projekty (granty) na narodni irovni
. . « . . o Fin. Fin.
Nazev pro;ektu (Gesky i anglicky Posky- ROk | helia | Odpovédny | o 1 objem | objem
5 prekladv) , tovatel zz:hvajefn Feleni res1tel/res1.tve! na prac. P NIP
(¢islo, oznadeni) grantu | FeSeni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
Vyzkum a vyvoj specialniho Ing. Pavel Barto$ Celkem
viceucelového zasahového vozidla se (za ptijemce — projekt
systémem operativni zmény parametru, FITE a.s.) 38000
k aplikaci pro zachranu lidi a
materialnich hodnot, pfi katastrofach, Prof. Ing. Jiri celkem
pozarech, povodnich, expedicich, Skarupa, CSc, VSB-
protiteroristickych akcich aj. MPO (za 9+4 TUO
Research and development of the special Tandem 2006 4 Ispolupifjemce — |dokto| X 4000
multipurpose rescue and intervention VSB — TUO) randi
vehicle with the system of operational v 2009
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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Nazev projeksu (Cesky i anglicky Posky- R?.k | Détka | . 9dp(v)v§”a.dny’ Potet og}gh oE}re]h
preklad) tovatel Z%hfljel'll FeSeni resntel/res1-tve! na prac. P NIP
(¢islo, oznadeni) grantu | Feseni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
Adaptivni svétlometové systémy pro Ing. Zdenck Celkem
motorova vozidla Geryk (za projekt
Adaptive lighting systems for motor piijemce — 18000
vehicles \Visteon
Autopal, s.r.o. celkem
MPO 7+2 VSB-
Tandem 2006 4 |Prof. Ing. Jiti doktq X [TUO
Skafupa, CSe, |randi 1966
(za
spolupfijemce — v g009
VSB — TUO) VSB-
TUO
259
Vyzkum a vyvoj modularni struktury Ing. Ceslav Rusz Celkem
servisnich zasahovych a zachranaiskych (za piijemce projekt
robotll Strojirny Ttinec 47700
Research and development of modular a.s.)
structure of service emergency and celkem
rescue robots MPO Prof. Ing. JiFi VSB-
Tandem 2008 |3 roky [Skafupa, CSe, | 9+4 | X [TUO
(za 4455
spolupfijemce —
VSB — TUO) v 2009
VSB-
TUO
1590
Vyzkum a vyvoj hasiciho a prurazového 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
MPO VSB-
Tandem 2008 |[3roky [Prof.Ing. JiFi |[5+2| X ([TUO
Skaiupa, CSc, 1400
(za
spolupfijemce — \v 2009
VSB — TUO) VSB-
TUO
430
Celkem 3279
5.4. ReSené projekty (granty)na mezinarodni Grovni
. . « . s o Fin. Fin.
Nazev pro;ektu (Cesky i anglicky Posky- RE).k | Détka | . 9dp(3V?.dny Potet| objem | objem
5 prek]adv) ’ tovatel zz:hvajefn Feleni res1tel/res1.tve! na prac. P NIP
(&islo, oznadeni) grantu | reseni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)

Celkem
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5.5. Novée podané projekty (granty) v roce 2009

) ' 5 ] L ) Fin. Fin.
Nazev pro;ekt:x (Cesky i anglicky Poskyto R?.k |péika|  Odpovédny ,Sta;/l objem | objem
_ prekladv) vatel zz:il:gﬁ:ﬂ FeSeni Fesitel navr t‘,‘ P NIP
(Cislo, oznaceni) grantu (pfijeti) (tis. K&) |(tis. K¢&)
Celkem 0

5.6. Zapojeni do projekti EU

(vCetné spoluprace na piiprave projektt podavanych jinymi institucemi)

Nazev specifického programu

Nézev projektu (pt. akronym)

Typ aktivity

Doba trvéni projektu

Kontaktni osoba (garant za
VSB-TUO)

Koordinator projektu
(vCetné pracoviste)

Partnefi Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav navrhu:

podan, zatim nevyhodnocen

neni urcen pro financovani

je urcen pro financovani

na zaloznim seznamu pro financovani
projekt se realizuje

projekt byl ukoncen

O000D D

5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt 1 studentl pracovisté v ramci VaV

(Jjméno, zemé¢, diivod pobytu piipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV
Jan Babjak - pfijeti na pozici VaV

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni pfistroje vV daném roce

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

[ ]
e 3ks prumyslovych robotii IRB 140 ABB a 2ks roboti Mitsubishi do laboratofi

Centra robotiky.
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Pohled na procoviité PR ABB IRB140 v Centru robotiky
e Rapid Prototyping

Na Katedfe robototechniky je k dispozici systém FORTUS
360mc L, ktery vyuziva technologie FDM pro tvorbu model{ a
funkénich prototypl navrhovanych sou&asti z jejich 3D

modelu.

Jako stavebni material je pouzit polykarbonat (PC), ktery se
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http://www.fortus.com/Fortus360mc.aspx
http://www.fortus.com/Fortus360mc.aspx

vyznacuje ve srovnani s ABS lepsimi mechanickymi vlastnostmi a lepsi teplotni odolnosti.
Drobnou nevyhodou tohoto materidlu je skutec¢nost, ze se

podplrny materidl musi odstrafiovat mechanicky, takze neni
vhodny pro tvorbu nerozebiratelnych funkénich sestav, které

vyzaduji vyplaveni podplrného materialu.

PRACOVNI PROSTOR: S X H X V: 406 x 356 x 406 MM
SIRKA KLADENEHO VLAKNA: 0,25 MM NEBO 0,13 MM
VYBRANE VL. MATERIALU PC: PEVNOST V TAHU: 68 MPA
Modul pevnosti v tahu: 2280 MPa
Teplotni odolnost: do 138 °C
—_—

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

Na u¢ebny D122 a D123 byla nakoupeny nové PC. PC pro vyucujiciho na D123 bylo vybaveno
dotykovym interaktivnim monitorem.

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

6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, ptedmét spoluprace

V ramci vyzkumu a vyvoje financovaného z granti MPO Katedra robototechniky spolupracuje
s fadou vyrobnich podnikd, které maji v naplni také vyzkum. Je to pfedevSim firma Fite a.s., a
Visteon Autopal s.r.o., dale je to firma Reacont Trade s.r.o. a firma Robotsystem s.r.0. V roce
2008 pokracovaly prace na ukolech z oblasti servisni robotiky, které jsou podpoteny projekty
MPO, kde jsou spolupracujicimi firmami Strojirny Tfinec a.s., firma DaniSevsky s.r.o.,
vyrabéjici 1ékafskou techniku a firmou Tovérna hasici techniky s.r.o., vyrabéjici hasici techniku
a vozidla. Pfedmétem vyzkumu je oblast servisni robotiky, resp. mechatroniky.

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

6. 4. Spoluprace s vyzkumnymi Ustavy - ndzev Ustavu, téma spoluprace
V ramci prace na projektech v oblasti servisni robotiky pro bezpecnostni ucely spolupracuje

Katedra robototechniky se Statnim Ustavem jaderné, chemické a biologické ochrany, v.v.i.
v Ptibrami. Téma spolupréce je vyvoj transportniho prostfedku pro kontaminované pacienty.
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7. Odborné akce poradané katedrou

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

7.2. Mezinarodni konference a seminare
7.3. Studentské soutéze STOC apod.
7.4. Letni skoly, kurzy a skoleni

7.5. Jiné akce

Setkani absolventl Katedry robototechniky u ptilezitosti 20. vyro¢i zalozeni katedry a 25. vyroci
zahajeni vyuky v oboru. 27.3.2009, Ostrava.
= =

| I

..........

e —— T

* Setkani absolventii-diskuse. ..
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Uéast na Mezinarodnim Strojirenském Veletrhu v Brn¢ (stanek univerzity), 9/2009 (foto nize)

,,,
——

Ucast na veletrhu Gaudeamus 2009, Brno - stanek univerzity

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, napt. ¢len, predseda, mistopiedseda apod.

8.2. Pfehled Clenstvi v organizacich sdruzujicich vysoke 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

spolecnosti pro automatizaci

Pozn.: Statut —postaveni v organizaci, napt. ¢len, predseda, mistopiedseda apod.
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8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO

Prof. Skatupa — garant Divize mechatroniky Centra pokrocilych a inova¢nich technologii (CPIT)

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplnkova ¢innost

Navazana spoluprace s firmou Briggs a Stratton. Byly feSeny 3 ukoly pro ¢aste¢nou automatizaci
montazniho procesu, které navazovaly na stejna témata z roku 2008.

Pocet FeSenych tikold v roce 2009: 3

r wr

Celkova finanéni éastka: cca 130 tis. K¢é

Pi‘ehled vybranych tkoli DC:

Nazev:
Objednavatel:
Resitel:

Stru¢ny popis feseného problému:

9.2. Dalsi formy spoluprace s primyslem
(spole¢na experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, pofadané kurzy, exkurze studentd,

atd.)
Oblast Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy spoluprace | studenti/prac.
spoleCna experimentalni pracovisté
smlouvy o spolupraci
poradané kurzy ve spolupraci s firmou
Sungwoo Hightech Rozsifovani 20/1
exkurze studentu ABB Hrabova. praktickych 13/1
ZDB Bohumin Znalosti 16/1
Vitkovice Cylinders a.s. 18/1
organizace kratkodobych praxi studentt v pribéhu
studia
pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, rocnikové projekty
Ing. Petr Mil BORCAD Pred. 52/8

Ucast externich expertll ve vyuce

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

podil na pfipravé zaméreni a profilovani studentu
v zavéreCné etapé studia

jina forma spoluprace
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10. Publikac¢ni ¢innost

Monografie

ZavéreCna prace

1.

2.

Konecny, Zdenck. Navrhovani uzli servisnich robotii: Teze habilitacni prace. 2009,
ISSN-ISBN 978-80-248-2001-9.

Konec¢ny, Zdenck. Navrhovani uzli servisnich robotii: Habilita¢ni prace. Ostrava, 2009.
116 s. VSB-TU Ostrava, fakulta strojni.

Skripta, Ucebnice, Sylaby

3. Burkovic, Jan. Babjak, Jan. Vyroba, provoz a zkouseni PR. 2009, ISSN-ISBN978-80-
248-2127-6

Clanek

4. Babjak, Jan; Kot, Tomas; Novak, Petr; Mostyn, Vladimir. Remote control of electric

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

wheelchair. Transactions of the VSB-TU of Ostrava. 2009, ro¢. LV, ¢. 1, s. 1-5. ISSN:
1210-0471.

Cichy, Zden¢k; Kone¢ny, Zdenék. Pevnostni analyza bikonické zavitofezné jamky
Zweymiiller. Ortopedie. 2009, ro¢. 3, ¢. 3, s. 112-116. ISSN: 1802-1727.

Karnik, Ladislav. Mobilni roboty pro odbér vzorki. STROJARSTVO. 2009, ro¢. XIII, &.
2,s. 70-71. ISSN: 1335-2938.

. Karnik, Ladislav. Pasova lokomo¢ni Gstroji pro vétsi zatizeni. STROJARSTVO. 2009, ro¢.

XIIL, ¢. 12, s. 66-67. ISSN: 1335-2938.

Karnik, Ladislav. Pofizovani 3D metrickych dat kolovymi servisnimi roboty.
Automatizace. 2009, ro¢. 52, ¢. 6, s. 371-373. ISSN: 0005-125X.

Karnik, Ladislav. Zasobniky na odebrané vzorky. ST ROJARSTVO. 2009, ro&. XIIL, &. 5,
S. 94-95. ISSN: 1335-2938.

Karnik, Ladislav; Studénka, Marek. Practical usage of prototype of modular belt
locomotive mechanism. Acta Mechanica Slovaca. 2009, ro¢. 13, ¢. 2-A, s. 83-86. ISSN:
1335-2393.

Karnik, Ladislav; Studénka, Marek. The prototype of modular belt locomotive
mechanism. Acta Mechanica Slovaca. 2009, ro¢. 13, ¢. 2-A, s. 87-92. ISSN: 1335-2393.
Kot, Tomas; Mostyn, Vladimir; Novak, Petr. Application of a 3D Representation of 2D
Laser Scanner Data in Operator Controlled Mobile Robots. Transactions of the VSB-TU
of Ostrava. 2009, ro¢. LV, ¢. 1, s. 145-152. ISSN: 1210-0471.

Kot, Tomas; Mostyn, Vladimir; Novak, Petr. Integration of Sensor Informations into
Camera Image Presented to Mobile Robot Operator. Transactions of the VSB-TU of
Ostrava. 2009, ro¢. LV, €. 1, s. 153-160. ISSN: 1210-0471.

Spadek, Petr; Novak, Petr. Measuring of distances using stereometry.

Acta Mechanica Slovaca. 2009, ro¢. 13, ¢. 2-A, s. 247-252. ISSN: 1335-2393.

Spadek, Petr; Novak, Petr; Mostyn, Vladimir. Providing the 3d Perception to Operator.
Transactions of the VSB-TU of Ostrava. 2009, ro¢. LV, ¢. 1, s. 257-266. ISSN: 1210-
0471.

Spagek, Petr; Novak, Petr; Mostyn, Vladimir. Visualisation of Distances Determined by
Stereometry. Transactions of the VSB-TU of Ostrava. 2009, roé. LV, &. 1, s. 251-256.
ISSN: 1210-0471.

Jandacka,P.; Hlavac,L.; Uhlar, R.; Madr, V.; Burkovic, J. Regression Model for Depth of
Cut of Water Jet into Rock Materials. Transactions of the VSB-Technical University of
Ostrava, 2009, ro¢. LV, ¢.1, s. 117-124. ISSN 1210 — 0471.

Machackova, A.; Kocich, R.; Kleckova, Z.; Mihola M. Nové technologie pro
kogeneracni jednotky. Mechanical Engineering Journal, 2009, ro¢. XIII, ¢. 7, s. 164-165.
ISSN 1335-2938.
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19.

20.

21.

22.

23.

24,

25.

26.

27.

28.
29.

30.

Clanek-populariza¢ni

Kérnik, Ladislav. Setkani absolventi Katedry robototechniky. Akademik. 2009, ro¢. XIII, €.
4,s. 10-10. ISSN-ISBN1213-8916

Krys, Vaclav. Karnik, Ladislav. Centrum ROBOTIKY. Akademik. 2009, ro¢. XIII, ¢. 8, s. 8.
ISSN-ISBN1213-8916

Krys, Vaclav. Kot, Tomas. Laboratof servisni robotiky. Akademik. 2009, ro¢. XIII, €. 7, s.
14-15. ISSN-ISBN1213-8916

Svétové kongresy a sympozia

Sbornik-ptispévek

Konec¢ny, Zdenck: Behaviour Analysis of Robot Arm. M¢ézdunarodnyj sbornik nau¢nych
trudov. 2009, ro¢. 3, €. 1, s. 54-61. ISBN 98-985-468-565-6

Koneény, Zdenék: Solution of inverse problem of kinematics in the Pro/ENGINEER system.
Proceeding of Lectures of 3rd International Conference Modelling of the Mechanics and
Mechatronics Systems - MMaMS 2009. 2009, ro¢. 3, s. 265-268. ISBN 978-80-553-0288-1.
Kot, Tomas; Mostyn, Vladimir; Novak, Petr: Application of Virtual Reality for Verification
of Characteristics of Mobile Robots. Proceedings of the ICMT 09 - International Conference
on Military Technologies 2009. 2009, s. 517-524. ISBN 978-80-7231-649-6.

Mostyn, Vladimir; Novak, Petr; Kot, Tomas: Application of Virtual Reality for Verification
of Driving Properties of Mobile Robots. Proceeding of Lectures of 3rd International
Conference Modelling of the Mechanics and Mechatronics Systems - MMaMS '2009. 2009,
roc. 3, s. 308-311. ISBN 978-80-553-0288-1.

Mostyn, Vladimir; Novak, Petr; Kot, Tomas; Mihola, Milan; Krys, Vaclav: Simulation
Model of Manipulating Arms of the Service Robot. Proceeding of Lectures of 3rd
International Conference Modelling of the Mechanics and Mechatronics Systems - MMaMS
"2009. 2009, ro¢. 3, s. 312-318. ISBN 978-80-553-0288-1.

Sbornik-ptispévek-narodni

Cichy, Zden¢k. Konecny, Zdenek. Walder, Pavel. Pevnostni analyza bikonické zavitofezné
jamky Zweymiiller. XIII. Narodni kongres CSOT, Kniha abstraktu. 2009, ro¢. XIII, s. 90-90.
ISSN-ISBN978-80-7262-623-6

Software

Kot, Tomas. Babjak, Jan. Ridici aplikace pro mobilni roboty. 2009,¢. RobotControlSystem,
Spacek, Petr. Program pro zprosttedkovani stereovizniho vjemu operatorovi. 2009, €.
CyberEye 1.0,

Funk¢éni vzorek

Krys, Vaclav. Mihola, Milan. Babjak, Jan. Kot, Tomas. Novak, Petr. Skatupa, Jifi. Roboticky
manipulator. 2009, ¢. Manipulator — Hercules.

Vyzkumné zpravy

Patenty apod.

Podany piihlasky patentd, jako vystupy z feSenych projekti MPO:

1.
2.

Mostyn, V., Novak, P. Zpisob odliseni suché a mokré vozovky. PV 2009 — 268.
Mostyn, V., Krys, V. Kolo pro jizdu po schodech. P\ 2010 — 176
Mostyn, V., Krys, V. Kolo pro jizdu v terénu a po schodech. PV 2010 — 177
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