KATEDRA ROBOTOTECHNIKY
VYROCNI ZPRAVA ZA ROK 2010

Vedouci katedry: prof. Dr. Ing. Petr Novak
tel.: 59 599 3595
E-mail: petr.novak@vsb.cz
Web: www.robot.vsb.cz

Sekretariat:
tel.: 59599 3196 tel/fax:

Adresa: VSB - Technicka univerzita Ostrava, Fakulta strojni
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 Ize 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 fteSenych problémt robototechniky Ize ¢lenit na: projekeéni, provozni,
konstruk¢ni, 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. Diraz 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 prostredka
tfidicich systémi polohovacich mechanismii a senzorické subsystémy, vcetné zpracovani obrazu
technologické scény pro rtizné aplikace, nastroje a metody pro navrh mechatronickych systému.
Védeckovyzkumna Cinnost 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 tilohy, 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, Ph.D.

Sekretarka: Sylva Kuncova

Profesofi: Vladimir Mostyn, Petr Novak, Jifi Skatupa

Docenti: Zden¢k Konecny

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

Pracovnici pro VaV: prof. Ing. J Jiti Skatupa, CSc., Ing. Jan Babjak

Odborné-techni¢ti pracovnici: Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zaméfeni) profesorti, docentli a odbornych asistentli
beze zmény
2.2. Ziskani tituli prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2010

Jmenovani profesorem:
Jméno a pfijmeni:
Inauguracni prednaska

Obor:
Datum jmenovani:

Ziskani titulu doc.:
Jméno a piijmeni:
Habilita¢ni prace

Obor:
Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:

Jméno a ptijmeni: Ing. Véclav Krys

Diserta¢ni prace: Servisni roboticky systém pro pohyb v budovéach
Datum obhajeni: 21.10. 2010

Skolitel: prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn



2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikii pracovisté
( kurzy, Skoleni, apod.)
o Skoleni SolidWorks — zakladni $koleni, SolidVision, s.r.o., VSB — Mostyn, Novak,
Koneény, Burkovié, Karnik, Krys, Mihola
e Skoleni SolidWorks — analyzy mechanismi, SolidVision, s.r.o., VSB — Mostyn,
Konec¢ny, Karnik, Krys, Mihola
e Skoleni Adobe Captivate - animace, VSB — TUO — Novak, Karnik, Krys
e Seminai MCAE — 3D vyrobni systémy, MCAE Systems, s.r.o., Kuiim — Babjak, Krys
e Skoleni Microsoft Project, Petr Novak

3. Pedagogicka ¢innost

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 bakalatského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvki roboti,
manipulatorti a perifernich zatizeni robotizovanych pracovist /dopravnikii, zasobnikd, hlavic
primyslovych robotl aj./, ale také jako projektanti téchto zafizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, idrzbu a opravy.

MozZnosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze roboty se rychle uplatiuji v fadé
dalSich odvétvi, jako jsou zemédélstvi, zdravotnictvi, sklafsky, potravinafsky, textilni a
obuvnicky prumysl, sluzby apod. Vzhledem k tomuto trendu je mozno hovofit o moznosti
univerzalniho prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického zadkladu zejména praktické zkuSenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych laboratotfich primyslovych robotl. Ptimou
soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé spektrum cinnosti, pocinaje vyuzitim
textovych editorti, ptes tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systémtl, az
po vyuziti pocitact v fidicich systémech robotil a automatizovanych zatizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: Robotika (diive Vyrobni systémy s priimyslovymi roboty a manipulatory)
Cislo oboru: 2301T013-00
Garant oboru: Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Profil absolventa:

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k névrhu robotl a manipuldtori 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 konstrukei,
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 systémi mechatroniky. Do dal§iho okruhu patii
problematika teorie fizeni a fidicich systému, senzoriky, softwarového inZenyrstvi, fidicich
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systémt, elektroniky a pohonti. Tieti okruh zahrnuje znalosti potfebné pro projektovani
vyrobnich systémi s pramyslovymi roboty, zabezpeCeni jejich provozu, Udrzby, sefizeni a
programovani. Do tohoto okruhu také patii problematika ndvrhu servisnich roboti a jejich
subsystémt  (pohybovy, senzoricky, fidici, manipulac¢ni, senzoricky, vizualiza¢ni a
komunikaéni).

Ve vsech téchto okruzich je pii 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 riizné oblasti aplikaci vypocetni techniky - napt. AutoCADu, ale i
tzv. velkych CADu, pokryvajicich kromé konstrukénich Cinnosti i projekci a celou oblast
technické piipravy 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
pramyslovych i 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 zakladni 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 diraz na nejnovéjsi technické i
programové prostfedky fizeni, vnimani prostfedi a komunikace s c¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystému jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohoni a jejich aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského
studia, pochopeni souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického
komplexniho piistupu k vytvareni robototechnickych systémi jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

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

3.3. Seznam obhajenych diplomovych praci v roce 2010

Bakalai'ské diplomové prace:

student vedouci téma
1. |ADAM doc. Ing. Zdenék Konstrukce mechanismu pro manipulaci s kamerovym
KRATOCHVIL | Koneény, Ph.D. subsystémem priizkumného robotu
Design of a Mechanism for Manipulation with the
Camera Subsystem of a Survey Robot
2. | TOMAS Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Navrh RTP s roboty ABB
BARTEK Design of a Robotized Production Cell with the ABB
Robots
3. DAVID Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Navrh RTP s roboty ABB
HANZLIK Design of a Robotized Production Cell with the ABB
Robots
4, ROMAN doc. Ing. Zden€k Rekonstrukce pohoni servisniho podvodniho robotu
TRAVNICEK | Koneény, Ph.D. Reconstruction of the Drives of an Underwater Service
Robot
5. | JAN HOMOLA |Ing. Ladislav Karnik, Efektor pro manipula¢ni subsystém Hercules

-4 -



CSc.

The Effector for Manipulation Subsystem Hercules

6. MICHAL Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh ¢tyikolového podvozku s
SUDER CSc. Weinsteinovymi koly
The Construction Design of Four Wheel Chassis with
Weinstein Wheels
7. |JAN Ing. Milan Mihola Analyza problematiky pohonného ustroji servisniho
SEDENKA robotu uréeného pro praci v rizikovém prostiedi
Analysis of a Driving Mechanism for a Service Robot
Appointed for Operation in Hazardous Environments
8. |JAN Ing. Milan Mihola Konstrukéni navrh pohonné jednotky servisniho robotu
DRAHOVZAL Construction Design of a Driving Mechanism for a
Service Robot
9. |[JANSTEFKO |Ing. Jan Sztefek Navrh RTP pro zkruZovani plastovych plechi
Sroubovanych nadrzi
Design of the Robotized Workplace for Bending the
Envelope Plates of Bolted Reservoirs
10. |BENEDIKT Ing. Jan Sztefek Vyuziti modernich elektromechanickych pohonii v
ROLNY lokomoc¢nim ustroji ¢tyikolového servisniho robotu
Usage of Modern Electromechanical Drives in the
Locomotive Mechanism of a Four-wheel Service Robot
11. |RADIM Ing. Jan Babjak Rizeni polohovadla pro ABB robot
BRENEK Control of a Positioner for ABB Robot
12. |JIRI KOTRLA |Ing. Tomas Kot Rozsii‘eni senzorického subsystému mobilniho robotu
Hercules
Completion of the Sensory Subsystem of the Mobile
Robot Hercules
13. | JAROSLAV Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Virtualni model pracovisté s robotem ABB IRB 140 v
HOLUB prostiredi systému RobotStudio
Virtual Model of a Workplace with the ABB IRB 140
Robot in the RobotStudio Software Environment
14. |RADIM Ing. Jan Babjak Energetické zdroje mobilnich roboti
STANEK Power Sources for Mobile Robots
15. |JAN ZACEK Ing. Barbora Valtova Konstrukce zasobniku pro uloZeni odebranych plynnych

vzorku
Construction of the Container for Storage of Acquired
Gas Samples

Magisterské diplomové prace:

student vedouci téma
1. |Bc. TOMAS prof. Dr.Ing. Vladimir Konstrukéni FeSeni kola mobilniho robotu s pohonem
PEJZNOCH Mostyn umisténym v naboji kola
Design of the Mobile Robot’s Wheel with the Drive Placed
in the Wheel’s Hub
2. | Bc. JAROSLAV | Ing. Véclav Krys, Ph.D. Realizace efektoru s piisavkami pro PR ABB IRB 140
TOMAS Realization of a Vacuum Effector for the ABB IRB 140
Industrial Robot
3. | Bc. PAVEL Ing. Vaclav Krys, Ph.D. Konstrukéni navrh posledniho ¢éldnku manipulatoru MR
MIHALIK Hercules a optimalizace jeho pohonné jednotky
Mechanical Design of the Last Segment of the Hercules
MR Manipulator and Optimization of its Driving Unit
4. | Bc. JAN LIPINA |Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Navrh RTP s roboty ABB s vyuzZitim SW Robot Studio
Design of a Robotized Production Cell with the ABB
Robots using the Robot Studio
5. | Bc. MAREK Ing. Ladislav Karnik, Navrh moduliarni konstrukce pasového podvozku s
STUDENKA CSc. proménnou kinematikou ramu
The Design of Modular Construction Belt Chassis with
Flexible Kinematics of The Frame
6. |Bc. PETR prof. Ing. Jifi Skafupa, Navrh servisniho robotu pro ¢iSténi bazénu a nadrzi
GREGUS CSc. The Design of Service Robot for Swimming-pools and
Tank Cleaning
7. | Bc. LUKAS prof. Dr. Ing. Vladimir Ridici systém portilového robotu
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TOMEK Mostyn Control System of Gantry Robot
8. | Bc. JOSEF doc. Ing. Zden€k Konstrukéni iFeSeni polohovaciho manipulatoru pro
OVADEK Kone¢ny, Ph.D. odstielovaci zarizeni
Construction Design of a Positioning Manipulator for a
Blasting Device
9. | Bc. JIRI Ing. Ladislav Karnik, Navrh a realizace vyukového RTP pro PR ABB IRB 140

SZCZEPONIEC

CSc.

na UCR

The Design and Realization of an Educational Robotized
Technological Workplace for IR ABB IRB 140 on the
Robotics Centre

10.| Bc. DOMINIK Ing. Jan Burkovi¢, Ph.D. | Navrh tepelné ochrany mobilniho robotu
VOLAK Design of the Heat Protection of a Mobile Robot
11.| Bc. PAVEL Ing. Milan Mihola 1D/2D polohovadlo kamerového stereovizniho subsystému
JOZEK 1D/2D Positioning Device of a Stereovision Camera
Subsystem
12.| Bc. JIRI GRILL | Ing. Jan Babjak Navrh a realizace vyukového RTP pro PR MITSUBISHI

RV-2AJ
Design and Realization of Educational Robotized
Workplace for Industrial Robot MITSUBISHI RV-2AJ

3.4. Seznam doktorandt pracovisté v roce 2010

Prezencni studium:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

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 zahgjeni:
Skolitel:

Ing. Petr Spacek

2007

Senzoricky subsystém robotu (zpracovani a analyza obrazu)

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Petr Gregus

struktur
2010

Principy dynamickych analyz redundantnich kinematickych

Doc. Ing. Zden&k Konecny, Ph.D.

Ing. Jan Lipina
Nové materialy a technologie pro vyrobu robot

2010

Doc. Ing. Zden¢k Konecny, Ph.D.

Ing. Marek Studénka

2010

Konstrukce asisten¢niho robotu pro télesné postizené

Doc. Ing. Zden€k Konecny, Ph.D.

Ing. Jaroslav Tomas

2010

Dynamické analyzy mobilnich roboti pfi pfekonavani prekazek

Doc. Ing. Zden&k Konecny, Ph.D.




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

Kombinované studium:

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

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

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

Jméno a piijment:
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:

Ing. Lukas Tomek

Senzorické subsystémy servisnich robott
2010

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Vaclav Krys

Servisni roboticky systém pro pohyb v budovach
2003

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon

Tvorba a ovéfovani modeld servisnich robotl
2003

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Tomas Kot

Servisni roboty v bezpe¢nostnim inzenyrstvi
2004

Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Milan Mihola

Lokomoc¢ni subsystém servisniho robotu pro pohyb v ¢lenitém
terénu, v krizovych situacich

2004

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Daniel Polak

Modulérni koncepce servisnich robot
2006

Prof. Ing. Jiti Skatupa, CSc.

Ing. Jan Babjak

Senzoricky subsystém robotu
2006

doc. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Barbora Valtova
Inovacni technologie v robototechnice s vyuzitim systému Goldfire
Innovator

2009
prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.



Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Ing. Jan Sztefek

Konstrukce ramen manipulacnich subsystému servisnich robott s
vyuzitim novych technologii a materiala

2009

prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Jiti Sablatura

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

2009

prof. Ing. Jiti Skafupa, CSc.

3.5. Seznam obh4jenych disertacnich praci na pracovisti

Prezencni studium:

Jméno a pfijmeni:

Disertacni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)

Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:

Jméno a ptijmeni:
Disertacni prace:

Datum obhajeni:

Ing. Véclav Krys

Servisni roboticky systém pro pohyb v budovach
Service Robotic System for Movement in Buildings
21.10. 2010

Skolitel: prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Doktorska prace ziskala Cenu Siemens 2010



Diplom

Férum pramyslu a vysokych skol CR
a firma Siemens udéluje

Ing. Vaclavu Krysovi, Ph.D.

Vysoka Skola banska -
Technicka univerzita Ostrava

Cenu Siemens

za doktorskou praci

Servisni roboticky systém
pro pohyb v budovach

Praha, 9. prosince 2010

Ing. Eduard PaliSek, Ph.D., MBA doc. RNDr. Vojtéch Petrécek, CSc.

generalni feditel prorektor CVUT pro védeckou a vyzkumnou &innost
Siemens Ceska republika pfedseda odborné poroty SI E M E NS

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

e Mimoradné nadani studenti

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



Student Bc. Michal Gloger a doktorandi Ing. Jan Sztefek, Ing. Barbora Valtova, Ing. Jan Lipina a
Ing. Jaroslav Tomas$ se podileli na feSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Efektory pro
mobilni roboty* SP/201071.

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracovisté se subjekty v CR
(ndzev partnera, nazev projektu nebo aktivity, ptipadné¢ datum podepsani smlouvy na tirovni
pracoviste, obdobi platnosti, garant)

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 1 studentd pracovisté
(jméno, zemé, ditvod pobytu piipadné ndzev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostll nebo student
(jméno, zem¢, ditvod pobytu ptipadné nazev pirednesené prednasky, obdobi, kdo hradi naklady)

Chan Hei Chun Chester, Hong-Kong, Hong-Kong Polytechnic University, dept.of Mechanical
Engineering, 4ervenec-srpen 2010. Téma projektu: ,,Zabezpeceni robotizovaného pracovisté
pomocl laserovych skenerii*.

4.5. Utast v projektech typu Ceepus, Aktion, Socrates—Grundtwig, Socrates—
Minerva, Socrates—Lingua, Socrates—Comenius, Leonardo da Vinci v roce 2010

Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky preklad) zaE:'tni Koordinator/feSitel na Pocet | Objem
(&islo, oznaéeni) —a pracovisti prac. | NIP
reseni
(tis. K&
Celkem
Programy EU pro vzdélavani a pfipravu na povolani
Program Socrates Socrates Leonardo
g Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projektil

Pocet vyslanych studentd | 4

Pocet pfijatych studentii

Pocet vyslanych ak. prac. | 1

Pocet prijatych ak. prac. 1

Dotace (v tis. K¢) 15
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Ostatni programy
Program Ceepus Aktion Ostatni
Pocet projekti
Pocet vyslanych studentl
Pocet piijatych studentt
Pocet vyslanych akademickych pracovnikii
Pocet piijatych akademickych pracovnikii
Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranic¢i
Piima meziuniverzitni spoluprace
v Evropé | mimo Evropu

Program Vladni stipendia

Pocet vyslanych studentii

Pocet ptijatych studentl

Pocet vyslanych akademickych pracovnikl
Pocet ptijatych akademickych pracovniki

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych skol

Fin. Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky preklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny |objem | objem
(Eislo, oznadeni) okruh feSeni FeSitel IP NIP

(tis. K&)| (tis. K&)

4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro veiejné vysoké Skoly na
rok 2010

Fin. Fin.

Nazev projektu . .. .. |objem| objem
Program |Podprogram|Od d tel
(&islo, oznatent) g prog povédny Fesitell 1o | \p

(tis. K&)| (tis. K&

Program: 1. Program na rozvoj ptistrojového

vybaveni a modernich technologii,

Nazev projektu: Moderni piistrojové vybaveni
a informacni technologie pro laboratote

univerzitniho studijniho programu Mechatronika

1 prof. Novak 350 50

5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti v roce 2010

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2010 byl prumyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpe€nostni a zachranaiské systémy v rdmci projektu MPO Tandem
,»Vyzkum a vyvoj specialniho viceucelového zasahového vozidla se systémem operativni zmény
parametru®, kdy katedra vyviji detek¢ni robot s manipula¢ni nadstavbou pro odbér vzorku, ktery
je soucasti zasahového vozidla, s velmi variabilnimi moZnostmi nasazeni v krizovych situacich.

Zameéteni na feSeni krizovych situaci je patrné také v novych projektech ,,Vyzkum a vyvoj
moduldrni struktury servisnich zasahovych a zachranaiskych roboti* a ,,Vyzkum a vyvoj
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hasiciho a prirazového manipuldtoru®, které dale rozsifuji vyzkum robotl a jejich subsystémil
pro nasazeni v této oblasti, coz konvenuje zadjmu o tuto oblast z pozice statu, vyrobnich firem a

instituci, které tuto oblast zajist'uji.

5.2. Vyzkumné zaméry

Fin. Fin.
. . < . sy Rok Odpovédny « : ;
Nazev pro;ektvu’ (lcesky i ?ng’llcky pireklad) zahsjeni Feﬁitei)/?‘zgit::lyna P(r);(ét Obljlgm o[?jj|epm
(Cislo, oznacent) FeSeni pracovisti prac. N .
(tis. K¢)| (tis. K¢)
Celkem
5.3. Resené projekty (granty) na narodni tirovni
Ni jektu (¢esky i anglicky | Posky- | Rok sdny Fin. | Fin.
azev proje Vu (Cesky i anglicky h?' | pétka | . 9td§)/(3v?'(tlnly Potet| objem | objem
preklad) tovatel zahajent| ;. o« hg | Fesitel/Tesitel na prac. IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu reseni pracovisti (tis. KO)| (tis. K&)
Vyzkum a vyvoj modularni struktury Ing. Ceslav Rusz Celkem
servisnich zasahovych a zachranaiskych (za piijemce projekt
robotd 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 |[Skarupa, CSe, | 9+4 X [TUO
(za 4455
spolupiijemce —
VSB — TUO) v 2009
'VSB-
TUO
1590
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
MPO VSB-
Tandem 2008 |3roky [Prof. Ing. Jifi |5+2| X [TUO
Skai‘upa, CSc, 1400
(za
spolupfijemce — v 2009
VSB — TUO) 'VSB-
TUO
430
Vyzkum a vyvoj kolového vedeni Ing. Zdenck Celkem
odpruzeného Ecler, SE-MI projekt
Research and development of spring- technology a.s. 1780 tis.
loaded guiding wheel
I\./II_IIDF? 2010 rf)’ksu prof. Dr. Ing. 2 | 00 [VSB-
\Vladimir TUO
Modtyn (za v 2010
spolupiijemce 700 tis.
VSB-TUO) K¢
Celkem 2010 1130 tis.
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5.4. Resené projekty (granty)na mezinarodni trovni

Fin. Fin.
Nazev projektu (Cesky i anglicky Posky- ROK | eika | Odpovédny |, - objem | objem
~ pf‘ekladv) ' tovatel Zghfljefli Feleni f‘eiitel/l“'eéi.tve! na | orac.| 1P NIP
(Cislo, oznaceni) grantu reseni pracovisti (tis. K& | (tis. K&)
Celkem
5.5. Nov¢ podané¢ projekty (granty) v roce 2010
y . I in. Fin.
Nizev projektu (Cesky i anglicky Poskyto- ROK |1 iika|  Odpovédny ?tav OEJ!Qm objem
preklad) vatel Z%hfl.]e{“ feSeni FesSitel navrhu Ip NIP
(tislo, oznatent) grantu | FeSeni (Prijet) | is K& |(tis. Ke)
Celkem 0
5.6. Projekty v ramci specifického vyzkumu 2010
) . y . S Fin. Fin.
Nizev projektu (€esky i anglicky Poskyto- Rok |1 cika|  Odpovédny potet | objem | objem
preklad) vatel Z%h\f‘.le{“ feSeni FeSitel prac. IP NIP
(él’slo, OZnaéeni) grantu reseni (tis. Ké) (tis. Ké)
SP/201071 - Efektory pro mobilni Ing. Vaclav 3 7am./
roboty MSMT | 2010 1 | Krys, Ph.D. 3 sty d. 0 266
End-effectors for mobile robots '
Celkem 266

5.7. Zapojeni do projektit EU

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

Néazev specifického programu

Nézev projektu (pf. akronym)

Typ aktivity

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba (garant za

VSB-TUO)

Koordinator projektu

(v€etné pracovisteé)

Partneti Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav navrhu:

a
a
a je urcen pro financovani
a
a

projekt se realizuje

podan, zatim nevyhodnocen
neni ur¢en pro financovani

na zaloznim seznamu pro financovani
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a projekt byl ukoncen

5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogi 1 studentii pracovisté v ramci VaV
(jméno, zemé, ditvod pobytu ptipadné nazev pirednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

Jméno a piijmeni: Doc. Ing. Zden¢k Konecny, Ph.D.
Zemg: Slovensko, Bratislava
Duivod pobytu/téma piednasky: Metoda Top Down design
Hodnotova analyza
Servisni roboty
Obdobi: 2009
Hrazeno: ERASMUS

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV
Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc., - pfijat na pozici pracovnika V/V.

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni ptistroje vV daném roce

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

Na Katedre robototechniky je k dispozici systém FORTUS ur
360mc L, ktery vyuziva technologie FDM pro tvorbu modell a ‘ /
&

funké&nich prototypl navrhovanych souéasti z jejich 3D -

modelu.

Jako stavebni material je pouzit polykarbonat (PC), ktery se

vyznacuje ve srovnani s ABS lepsimi mechanickymi

[romz e E3

vlastnostmi a lepsi teplotni odolnosti. Drobnou nevyhodou
tohoto materidlu je skute¢nost, e se podplrny material
musi odstranovat 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

STRKA KLADENEHO VLAKNA: 0,25 mm NEBO 0,13 MM

VYBRANE VL. MATERIALU PC: PEVNOST V TAHU: 68 MPA

Modul pevnosti v tahu: 2280 MPa T ———
Teplotni odolnost: do 138 °C
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5.10. Pocitacoveé ucebny, vypocetni technika

Na ucebny 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 nejvyznamné;jsi vysledky v daném roce
6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, pfedmét 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 predevsim firma Fite a.s., a
Visteon Autopal s.r.0., déle je to firma Reacont Trade s.r.o. a firma Robotsystem s.r.o. 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 1ékaiskou techniku a firmou Tovarna 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, pfedmét spoluprace
6. 3. Spoluprace s AV CR, téma spoluprace

6. 4. Spolupréce s vyzkumnymi Gstavy - ndzev Gstavu, téma spoluprace

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

7. Odborné akce poiadané katedrou

7.1. Narodni konference a seminate (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

Mezinarodni strojirensky veletrh Brno 2010 — prezentace robotu Hardy, na jehoZ vyvoji se katedra
vyznamnou mérou podilela.
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(foto z vyroby)

Utast na Dnech NATO 2010 — katedra prezentovala mobilni roboty ve vlastnim stinku.

AR

oY NNATQCArs
e ————

giNCE B2opy

-16 -



\

-17 -



i

Dny NATO 2010 — robot Ares

wewr

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

Robotics Industries USA prof. Novak - ¢len
Association

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

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

Organizace Stat Statut

Spolecnosti robotické CR Prof. Mostyn - ¢len
chirurgie.

Vybor Ceskomoravské CR Prof. Skatupa — ¢len vyboru

spole€nosti 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 inovacnich technologii (CPIT)

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Doplikkové ¢innost

,Provedeni vyzkumu a technické spolupraci pii vyvoji sportovnich motocyklt pro détina® —
firma FIBRES s.r.0., Ostrava. Predmétem dila je vyzkumna zprava, obsahujici vysledky
strukturalni analyzy, tvarové optimalizace a doporuceni Gprav konstrukce. Dale vysledky
analyzy soucasného teSeni pohonného subsystému a navrh na jeho optimalizaci.

9.2. Dalsi formy spoluprace s primyslem

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

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 student( ABB Hrabova. praktickych 1371
ZDB Bohumin Znalosti 16/1
Vitkovice Cylinders a.s. 18/1
organizace kratkodobych praxi studentd v pribéhu
studia
pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, ro€nikové projekty
Ing. Petr Mil BORCAD Pred. 52/8
Ucast externich expertll ve vyuce
spoluprace pfi tvorbé osnov predmét(l (definice
pozadavku k pfipravé na nové profese)
podil na pfipravé zaméreni a profilovani studentu
v zavéreCné etapé studia
jina forma spoluprace

10. Publikac¢ni ¢innost

CLANEK

NOVAK, P., SPACEK, P., MOSTYN, V. METHODS FOR FINDING EQUAL POINTS IN
THE IMAGES FOR STEREOVISION. Transactions of the VSB - Technical University of
Ostrava, Mechanical Series, 2010, ro¢. LVI, ¢. 1/2010, s. 277-282.

OLIVKA, P., NOVAK, P. 3D Mapping OF Rooms Using 2D Laser Scanner. Transactions of the
VSB - Technical University of Ostrava, Mechanical Series, 2010, ro¢. 2010, &. 2, s. 155-160.
KOT, T., BABJAK, J.,, MOSTYN, V., NOVAK, P. Controlling a manipulator of a service robot
by following the operator's hand movement in space. Transactions of the VSB - Technical
University of Ostrava, Mechanical Series, 2010, ro¢. LVI, ¢. 1, s. 121-125.
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KARNIK, L. The prototype of modular robots for manipulation task monitoring and 3D metrical
data capturing. Metalurgija, 2010, ro¢. 49, ¢. 2, s. 315-3109.

KRYS, V., MIHOLA, M., NOVAK, P. Manipulation subsystem of HERCULES mobile robot.
Transactions of the VSB - Technical University of Ostrava, Mechanical Series, 2010, ro¢. LVI, &.
1,s.221-229.

KARNIK, L. The functional prototype of belt mobile robot. Transaction of the VSB - Technical
University of Ostrava, 2010, ro¢. LVI, ¢. 1/2010, s. 109-114.

KARNIK, L., STUDENKA, M. Application of the prototype of belt mobile robot in urban
environment. Transaction of the VSB - Technical University of Ostrava, 2010, ro¢. LVI, &.
1/2010, s. 115-120.

KARNIK, L. Mobilni roboty pro mé&stské prosttedi. STROJARSTVO, 2010, ro&. XIV, &. 4/2010,
s. 52-53.

KARNIK, L. Mobilni roboty s Weinsteinovymi koly. STROJARSTVO, 2010, ro&. X1V, &. 7-
8/2010, s. 50-51.

KNIHA NEHODNOCENA

SMRCEK, J., KARNIK, L., BOBOVSKY, Z. Servisne roboty na pasovom podvozku.
Navrhovanie, konstrukcia, riesenia.. Kosice : SjF TU Kosice, 2010. 248 s.

BURKOVIC, J. Rizeni projektu. Ostrava : VSB-TU Ostrava, katedra robototechniky, 2010. 143
s. ISBN 978-80-248-2311-9.

KARNIK, L. Nasazovani servisnich robotii do nestrojirenskych oblasti. Ostrava : VSB-TU
Ostrava, 2010. 133 s. ISBN 978-80-248-2318-8.

CADA, R., FARANA, R., HORYL, P., MOSTYN, V., DRABKOVA, S., HLAVACKOVA, M.,
Fakulta strojni Vysoké Skoly banské - Technické univerzity Ostrava : Publikace k 60. vyroci
zalozeni FS.. Ostrava : EN FACE, 2010. 96 s. ISBN 978-80-87264-04-1.

KNIHA ODBORNA )
PALKO, A., SMRCEK, J., SKARUPA, J., TULEJA, P. Robotika - Technické prostriedky pre

automatizdaciu vyrobnych procesov. Presov : Vydavatel'stvo Michala Vaska, 2010. 384 s. ISBN
978-80-7165-807-8.

PATENT, UZITNY VZOR, PRUMYSLOVY VZOR ,
KOCICH, R., MIHOLA, M., MACHACKOVA, A., KLECKOVA, Z. Tepelny vyménik pro
kogeneracni jednotku s mikroturbinou. 2010.

PROTOTYP, FUNKCNI VZOREK

BABJAK, J. Vstupni ovladaci rozhrani robota vybavené akcelerometry. 2010.

BABJAK, J. Operatorsky kufr pro ovladani mobilnich robott. 2010.

KRYS, V., BABJAK, J., KOT, T., NOVAK, P., SKARUPA, J. Mobilni robot Hercules. 2010.
NOVAK, P., MOSTYN, V. Detekce mokré vozovky za pouziti polarizace. 2010.

MIHOLA, M. Ohybacka piepoustécich trubicek. 2010.

KARNIK, L., VALA, D. Ridici jednotka na motory AMER. 2010.

KARNIK, L., STUDENKA, M. Pasovy mobilni robot. 2010.

NOVAK, P. Systém stereovize s optimalizovanym naklonem kamer. 2010.

KRYS, V., SZTEFEK, J., LIPINA, J. Efektor s nastavitelnou silou uchopu. 2010.

KRYS, V., KOT, T., BABJAK, J., GLOGER, M. Subsystém mobilniho robotu pro odbér
nebezpecnych plynnych a kapalnych vzorkl. 2010.

KRYS, V., BABJAK, J., KOT, T., NOVAK, P., SKARUPA, J. Mobilni robot Hercules. 2010.
KRYS, V., MIHOLA, M. Pohonna jednotka manipulatoru. 2010.

KRYS, V., TOMAS, J., BABJAK, J. Efektor s pfisavkami. 2010.

KRYS, V., BABJAK, J., KANA, J. Mobilni robot CRAWLER. 2010.

KARNIK, L., STUDENKA, M. Efektor pro manipulaci s objekty do 10 kg. 2010.

PRISPEVEK VE SBORNIKU

KRYS, V., KOT, T., BABJAK, J., MIHOLA, M., NOVAK, P. The HERCULES Mobile Robot
Manipulator. In Smutny, P. 11th International Workshop on Research and Education in
Mechatronics. Ostrava : Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava, 2010, s. 185-189.
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KARNIK, L. The service robot of modular construction. In Automatizdcia / Robotika v teérii a
praxi ROBTEP 2010. Kosice : Technicka univerzita Kosice, 2010, s. 167-174.

KARNIK, L., STUDENKA, M. Application of the modular service robot in no-engineering area.
In Automatizacia / Robotika v teorii a praxi ROBTEP 2010. KoSice : Technickd univerzita
Kosice, 2010, s. 175-182.

AUTORIZOVANY SOFTWARE

MOSTYN, V. Vypodet ekvivalentniho momentu pro dimenzovani pohonti robottl a manipulatort
se sériovou kinematickou strukturou. 2010.

SPACEK, P. Automaticka detekce identifikaéni barvy. 2010.

SPACEK, P. Autonomni detekce linii v obraze. 2010.

SPACEK, P. Vypodet vzdalenosti bodu v prostoru, pii znamé disparit&. 2010.

SPACEK, P. Vypocet koeficientil zkresleni ¢o¢ky u kamery.. 2010.

SPACEK, P. Vypocet zorného uhlu kamery. 2010.

MOSTYN, V. Vypodet akénich sil a momenti ptisobicich pii pohybu na ¢lanky robotu se
sériovou kinematickou strukturou. 2010.

MOSTYN, V. Vypodet prabéht kinematickych veli¢in - prabéhti polohy, rychlosti a zrychleni
¢lankt robotu pti obecném pohybu. 2010.

SABLATURA, J. Navrhovy vypoéet rotaéniho pohonu. 2010.

SABLATURA, J. Vypocet odpori pii pohybu kolovych MR. 2010.

SABLATURA, J. Vypocet redukovaného momentu. 2010.

KONECNY, Z. Uprava "DWG" soubortl pii pienosu dat ze systému Pro/ENGINEER do
AutoCADu. 2010.

KONECNY, Z. Uprava tloustky &ar v prostfedi AutoCADu. 2010.

NOVAK, P. Nalezeni identického bodu v obrazech pro stereovizi. 2010.

NOVAK, P. Vypocet optimalniho naklonu kamer pro stereovizi. 2010.

KOT, T. Program pro vizualni tvorbu a editaci fidicich blokt programu MSC Adams. 2010.
KOT, T. 3D vizualizace 2D dat laserového scanneru. 2010.

KOT, T. Testovaci aplikace pro pakové ovladace. 2010.

BABJAK, J. Software pro komunikaci s DAQ Omega. 2010.

BABJAK, J. Software pro praci s V/V kartou Humusoft MF624. 2010.

BABJAK, J., KOT, T. Software pro komunikaci s méficim ptistrojem Driger X-am 5000. 2010.
ZAVERECNA PRACE

KRYS, V. Servisni roboticky systém pro pohyb v budovdch. Ostrava : VSB - TU Ostrava, 2010.
95s.

Podany prihlasky patentd, jako vystupy z feSenych projekti MPO:

1. Mostyn, V., Krys, V. Kolo pro jizdu po schodech. PV 2010 — 176
2. Mostyn, V., Krys, V. Kolo pro jizdu v terénu a po schodech. PV 2010 — 177

-21 -



