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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 védé 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
priamyslovych robotd, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku lze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémi, 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 systémitl, 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 prostredka
tfidicich systémi polohovacich mechanismii a senzorické subsystémy, véetné 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 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. U¢ebna CAD systému je proto vybavena odpovidajicimi softwarovymi systémy.

2. Personalni sloZeni pracovisté (stav k 31. 12. 2012)

(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. Ladislav Karnik, CSc.
Sekretéika: Tereza Fittlova
Profesofi: Vladimir Mostyn, Petr Novak, Jifi Skatupa
Docenti: Zden€k Konecny
Odborni asistenti: Ing. Ladislav Karnik, CSc.
Ing. Milan Mihola, Ph.D.
Pracovnici pro VaV: prof. Ing. Jiti Skafupa, CSc., Ing. Jan Babjak,
Ing. Vaclav Krys, Ph.D., Ing. Tomas Kot, Ph.D.
Odborné-technicti pracovnici: Karel Ranocha

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

2.2. Ziskani titult prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2012

Jmenovani profesorem:
Jméno a piijmeni:
Inaugurac¢ni prednéaska

Obor:
Datum jmenovani:

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

Obor:
Datum obhajoby:

Ziskani titulu Ph.D.:
Jméno a piijmeni:
Diserta¢ni prace:
Datum obh4jeni:
Skolitel:



2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikii pracovisteé
( kurzy, Skoleni, apod.)
e Skoleni simulaéniho systému ADAMS, MSC.Software, s. r. o., VSB - Mostyn,
Koneény, Karnik, Krys, Mihola, Kot, Tomek
e Skoleni Architektura a programovani embedded systémi Gadgeteer na bazi
.NET Micro Framevork, Petr Novak
¢ Rétorika a komunikace, HM PARTNERS, s. r. 0., VSB - Novak
e Motivace 17. 7. 2012 — HM PARTNERS, s.r.0. — Krys, Lipina
e Seminaf TRIZ 22. - 23. 11. 2012 - TRIZing, 0.s.
¢ Rétorika a komunikace, HM PARTNERS, s. 1. 0., VSB - Karnik, Babjak, 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 prvkia roboti,

manipulatort a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist
/dopravnikii, zasobnikl, hlavic primyslovych roboti aj./, ale —
také jako projektanti téchto zafizeni a zejména provozni = g’ ‘i Y:_-:j S
technici, zabezpelujici provoz, sefizeni, programovani, [* T y 7Y
diagnostiku, udrzbu a opravy. 4 A7
Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoZe
roboty se rychle uplatnuji v fadé dalSich odvétvi, jako jsou i
zemé&délstvi, zdravotnictvi, sklafsky, potravinarsky, textilni a
obuvnicky primysl, sluzby apod. VVzhledem k tomuto trendu
je mozno hovofit 0 mozZnosti univerzalniho prosazovani této
techniky.
Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického zékladu
zejmeéna praktické zkuSenosti na robotizovanych pracovistich
v nové vybudovanych laboratofich primyslovych robotd.
Pfimou soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé
spektrum cinnosti, po¢inaje vyuZzitim textovych editort, pies
tabulkové procesory a zvladdnuti konstruovani pomoci CAD systémi, az po vyuziti pocitact v
fidicich systémech robotii a automatizovanych zatizenich.

Magisterské studijni obory:

Nazev: Robotika
Cislo oboru: 23 01T013-00
Garant oboru: Prof. Dr. Ing. Petr Novak

Profil absolventa:



Studijni obor ,, Robotika“ je zaméfen na navrhovani, konstrukci a fizeni priimyslovych
robotli a manipulatori a jejich subsystémi. Obor je dale zaméifen na projektovani
robotizovanych technologickych pracovist, vcetné jejich ftizeni, a problematiku aktualni
legislativy a bezpecnostnich ptedpisii. V souvislosti s aktualnimi trendy v robotice, je vyuka
rovnéZ orientovana na problematiku servisni robotiky a pro zdjemce na biorobotiku. Soucasti
studia oboru je komplexni zvladnuti
vykonnych systémll pocitacové podpory
konstruovani, jako je Creo Parametric a
dalsich  vypocétovych a  simulacnich
systétmti, vhodnych pro  pokrocilé
modelovani a  simulace v oblasti
prumyslové 1 servisni robotiky. Znacna
pozornost je ve vyuce vénovana metodice
tvorby technickych systémi a metodice
podpory inovaéniho procesu zalozené¢ na
technologii TRIZ, vcetné pocitacové
podpory téchto ¢innosti. Obor Robotika je
tedy velmi komplexni, primarni strojni
zaméteni ma velky presah do souvisejicich
oblasti, jakymi jsou fizeni, senzorika,
pohonné systémy a informatika.

Absolventi studijniho oboru Robotika maji znalosti v oblasti konstruovani primyslovych
robotdl a manipulatorti, projektovani robotizovanych technologickych pracovist’ a vytvareni
servisnich robotickych systémil, véetné jejich nasazovani. Znalosti z oblasti strojni jsou doplnény
potiebnymi znalostmi z oblasti fizeni a senzoriky, softwarového inzenyrstvi, navrhu fidicich
systémil jak po strance softwarové, tak po strance hardwarové, dale znalostmi z oblasti
elektroniky, strojového vidéni a pohond. Absolventi jsou piipraveni k feSeni inzenyrskych tiloh
V oblasti automatizace a robotizace strojirenské vyroby, aplikace servisnich robotl ve vyrobé, ¢i
sluzbach. V oblasti projektovani vyrobnich systému s pramyslovymi roboty maji absolventi
potfebné znalosti z oblasti zabezpeceni jejich provozu, tdrzby, spolehlivosti, bezpecnosti,
sefizeni a programovani robotizovanych pracovist. Vyznamné jsou také ziskané znalosti
ve vyuzivani vysoce vykonnych systémil poc¢itatové podpory pro konstruovani, projektovani,
modelovani, simulaci, programovani, fizeni aj., které jsou pln¢ vyuzitelné i mimo studovany
obor. Absolventi se uplatni jako konstruktéfi, projektanti, provozni technici, specialisté pro rizné
oblasti aplikaci vypocetni techniky — CAD, CAI pokryvajicich kromé& konstrukénich ¢innosti 1
projekei a celou oblast technické pfipravy vyroby a spravy Zivotniho cyklu vyrobku (PLM
systémy).

Doktorské studijni obory:

Nazev: Robotika

Cislo oboru: 2301V013

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

Absolventi si osvoji metodiku védecké prace v oblasti aplikovaného vyzkumu a vyvoje
primyslovych 1 servisnich robotli a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
ptistupu k vyvoji t€chto komplexnich technickych systémi. V oblasti tvorby a feSeni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zékladni 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
pohont a jejich aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského
studia, pochopeni souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického
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komplexniho pfistupu k vytvareni robototechnickych systému jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

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

3.3. Seznam obhdjenych bakalatskych a diplomovych praci v roce 2012

Bakalarské diplomové prace:

Absolventi bakalari

student vedouci téma
1. | Jonas Buchta Ing. Milan Mihola, Navrh technologického zarizeni pro zajiSténi poZzadované
Ph.D. orientace vyrobku na dopravniku a jeho nasledné

oznaceni Stitkem

The Design of Technological Equipment for Achievement
of Required Product Orientation on Conveyer and its
Subsequent Labeling

2. Tomas Ing. Michal Gloger Konstrukéni navrh chapadla v kombinaci s nastrojem pro
Cervenka odbér tekutin pro MR ARES

Design of Gripper in Combination with Fluid Sampling
Tool for MR ARES

3. Ladislav doc. Ing. Zden€k Robotické systémy pro zasahy hasi¢ského zachranného
Darebnik Kone&ny, Ph.D. sboru
’ Robotic Systems for Fire Rescue Service Operations
4. | Matgj Gala Ing. Petr Gregus Konstrukéni navrh efektoru k paralelnimu robotu ABB
IRB 360
Design of Effector for Parallel Robot ABB IRB 360
5. Jan Hajny Ing. Milan Mihola, Navrh plavajiciho robotu pro sbirani necistot z hladiny
Ph.D. venkovniho bazénu

The Desing of Floating Robot for Skimming Impurities
from Outdoor Swimming Pool

6. Tomas Janik Ing. Marek Studénka | Konstrukce kamerového subsystému pro pasovy robot
Ares

Construction of a Camera Subsystem for the Tracked
Robot Ares
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http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/560/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/560/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/560/
http://robot.vsb.cz/theses/560/
http://robot.vsb.cz/theses/560/
http://robot.vsb.cz/theses/560/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-glo049/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/595/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/595/
http://robot.vsb.cz/theses/595/
http://robot.vsb.cz/theses/595/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/568/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/568/
http://robot.vsb.cz/theses/568/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-gre173/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/590/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/590/
http://robot.vsb.cz/theses/590/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/588/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/588/
http://robot.vsb.cz/theses/588/
http://robot.vsb.cz/theses/588/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-stu160/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/589/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/589/
http://robot.vsb.cz/theses/589/
http://robot.vsb.cz/theses/589/

Ondrej Kubesa

Ing. Jan Lipina

Konstrukéni navrh polohovadla k robotiim Mitsubishi
Design of a Positioner for Mitsubishi Robots

8. gtépén Ing. Ladislav Karnik, | Konstrukce robotického voziku pro transport predméti
Labounek CSc. do 80kg
Construction Design of Robotic Vehicle for Transport
Subject into 80 Kilogram
9. Petr Mayer Ing. Milan Mihola, Konstrukéni navrh dvoukolového robotu uréeného pro
Ph.D. monitorovani venkovniho prostiedi
Engineering Design of Two Wheel Robot Intended for
Outdoor Environment Monitoring
10. | Ondfej Nedéla prof, Dr. Ing. Petr Kinematika a pohybovy subsystém mobilniho robotu
Novik Kinematics and Motion Subsystems of the Mobile Robot
11. | Ondfej Seidler Ing. Jifi Marek Konstrukéni navrh subsystému MR pro odbér kapalin s
vyuZitim peristaltické pumpy
Mechanical Design of a Liquids Sampling Subsystem for
Mobile Robot with Peristaltic Pump
12. | Petr Siroky Databaze prvki stavebnice LEGO Mindstorms pro CAD

Ing. Vaclav Krys,
Ph.D.

systém Pro/ENGINEER
Database of LEGO Mindstorms Components for CAD
System Pro/ENGINEER

Magisterské diplomové prace:

student vedouci téma
1 Tomas Bartek prof. Dr. Ing. Mobilni manipulator pro pacienty s omezenou
Vladimir Mostyn | Pohyblivosti SRR
A Mobile Manipulator for Patients with Disability
2 David Hanzlik Ing. Viaclav Krys, Konstrukce a realizace podvozku mobilniho robotu pro
Ph.D. monitoring
Mechanical Design and Realization of a Mobile Robot
Undercarriage for Monitoring Tasks
3 Jaroslav Holub Ing. Vaclav Krys, Navrh mezioperaéni manipulace p¥i vyrobé kabelu
Ph.D. Design of an Automated Interstage Manipulation during
Cables Production
4 Jan Homola doc. Ing. Zden¢k Konstrukce motorizovaného nakupniho voziku pro
Koneény, Ph.D. télesné postiZené
Design of Motorized Shopping Cart for the Handicapped
5 Jifi Kotrla Ing. Jan Babjak Navrh bezpeéné shirkové pokladni¢ky
Design of a Safe Donation Box
6 Adam Kratochvil prof. Dr. Ing. Konstrukéni FeSeni zvedaci jednotky zafizeni pro
Vladimir Mostyn manipulaci s pacienty
Design of the lifting unit of manipulating equipment for
patients
7 Benedikt Rolny prof_ Dr. |ng_ Pojizdny manipulator se sedackou pro vkladani pacienti
Vladimir Mostyn do vany . . .
A Mobile Manipulator with a Seat for Inserting of
Patients into the Bath
8 Michal Suder doc. Ing. Zden€k Projekt pracovisté pro manipulaci a uskladiiovani
Kone¢ny, Ph.D. pripravki pro PR ) _ _
Project of Workplace for Manipulate and Stacking of Jigs
for IR
9 Jan Sedénka Ing. Vaclav Krys, Simulace podvozku MR s vyuZitim simula¢niho systému
Ph.D. ADAMS
Simulations of Mobile Robot Undercarriage in ADAMS
Simulation System
10 | Jan Stefko Ing. Ladislav Karnik, |Konstrukéni navrh staciondrniho obsluzného robotického
CSc. ramene ve vnitinim prostiedi
Constructional Design of Stationary Service Robotic
Shoulders in Indoor Environment
11 | Roman Travnicek Roboticky systém udrzby a kontroly fotovoltaickych

doc. Ing. Zdenck
Konec¢ny, Ph.D.

elektraren
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http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-lip097/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/587/
http://robot.vsb.cz/theses/587/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/586/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/586/
http://robot.vsb.cz/theses/586/
http://robot.vsb.cz/theses/586/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/585/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/585/
http://robot.vsb.cz/theses/585/
http://robot.vsb.cz/theses/585/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/596/
http://robot.vsb.cz/theses/596/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mar706/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/592/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/592/
http://robot.vsb.cz/theses/592/
http://robot.vsb.cz/theses/592/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/593/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/593/
http://robot.vsb.cz/theses/593/
http://robot.vsb.cz/theses/593/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/561/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/561/
http://robot.vsb.cz/theses/561/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/558/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/558/
http://robot.vsb.cz/theses/558/
http://robot.vsb.cz/theses/558/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/597/
http://robot.vsb.cz/theses/597/
http://robot.vsb.cz/theses/597/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/564/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/564/
http://robot.vsb.cz/theses/564/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-bab047/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/563/
http://robot.vsb.cz/theses/563/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/591/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/591/
http://robot.vsb.cz/theses/591/
http://robot.vsb.cz/theses/591/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mos50/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/557/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/557/
http://robot.vsb.cz/theses/557/
http://robot.vsb.cz/theses/557/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/567/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/567/
http://robot.vsb.cz/theses/567/
http://robot.vsb.cz/theses/567/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/559/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/559/
http://robot.vsb.cz/theses/559/
http://robot.vsb.cz/theses/559/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/565/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/565/
http://robot.vsb.cz/theses/565/
http://robot.vsb.cz/theses/565/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/566/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/566/

Robotic System for Maintenance and Monitoring of Solar
Power Stations

12

Jan Zagek Ing. Ladislav Karnik, |Konstrukéni navrh robotického schodolezu s vétsi

CSc. nosnosti
The Construction Design of Robotic Mobile Stairclimber
with Bigger Bearing
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http://robot.vsb.cz/theses/566/
http://robot.vsb.cz/theses/566/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/562/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/562/
http://robot.vsb.cz/theses/562/
http://robot.vsb.cz/theses/562/

Ing. David Hanzlik pﬁpra{/a obhajoby DP — mobilni robot pro vizudini inspekci

3.4. Seznam doktorand pracovisté v roce 2012

Prezencni studium:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Ing. Petr Gregus

Principy dynamickych analyz redundantnich kinematickych
struktur

2010

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Jan Lipina

Nové materidly a technologie pro vyrobu robotil
2010

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Marek Studénka

Konstrukce asistencniho robotu pro télesn¢ postizené
2010

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Lukas Tomek

Senzorické subsystémy servisnich robotil
2010

prof. Dr. Ing. Petr Novak



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

Jméno a piijment:
Téma doktorské prace:

Datum zahdjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:
Téma doktorské prace:

Datum zahdjeni:
Skolitel:

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

Kombinované studium:

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

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

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

Ing. Michal Gloger

Senzorické subsystémy servisnich robotl
2011

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Jiti Marek

Modulérni fidici systém primyslovych robotti zalozeny na
pramyslovych komunikac¢nich sbérnicich.

2011

prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Petr Kopec

Inovace a vyvoj perifernich zatizeni roboti a manipulatorii pro
aplikace v oblasti bezpecnosti a ochrany obyvatel a zachrannych
systémil

2011

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. Radomir Béhal

Specifika a moznosti vyvoje konstrukci manipulatorti a roboti pro
manipulaci s radioaktivnimi materidly

2011

Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.

Ing. David Hanzlik

Systém tepelné ochrany servisnich zdsahovych robotii.
2012

Doc. Ing. Zden¢k Kone¢ny, Ph.D.

Ing. Daniel Polak

Modulérni koncepce servisnich roboti
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

prof. Dr. Ing. Petr Novak

-9-



Jméno a pfijmeni: Ing. Jan Sedénka

Téma doktorské prace: Vyvoj podpturnych robotickych zafizeni pro pacienty s omezenou
pohyblivosti

Datum zahajeni: 2012

Skolitel: prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

Jméno a pfijmeni: Ing. Roman Travnicek

Téma doktorské prace: Tlumici subsystémy podvozki servisnich robotti

Datum zahgjeni: 2012

Skolitel: Doc. Ing. Zdenék Koneény, Ph.D.

3.5. Seznam obhajenych disertac¢nich praci na pracovisti
Prezen¢ni studium:
Jméno a pfijmeni:
Disertacni prace:(Cesky nazev)
(anglicky nazev)
Datum obh4jeni:
Skolitel:

Kombinované studium:
Jméno a ptijmeni:
Diserta¢ni prace:

Datum obhgjeni:
Skolitel:

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

o Znevyhodnené skupiny uchazecii/studentii na vysokych skoldach (struény text o podpote
kulturné a socidlné znevyhodnénych studentli a podpote studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

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

V roce 2012 byli do feSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Subsystémy servisnich robotu*
SP2012/30 zapojeni studenti doktorského 1 navazujiciho magisterského studijniho programu:

— Ing. Michal Gloger
— Ing. David Hanzlik
— Ing. Jan Lipina
-10 -



— Ing. Jifi Marek

— Ing. Lukas Tomek

— Bc. Radim Bienek

— Bc. Kamil Byrtus

— Bc. Tomas Cervenka
— Bc. Tomas Chamrad
— Bc. Michal Kvita

— Bc. Martin Machacek
— Bec. Jakub Mzik

— Bc. Martin Soukup
— Bc. Jachym Snajdr

Na zékladé feseni projektu bylo podano 17 funkénich vzorkt a 2 autorizované softwary. Bylo
publikovano, nebo je pfipravovano 12 ¢lanki do recenzovanych sbornikl a 5 diplomovych
praci bude vychazet z prakticky realizovanych technickych systémii feSenych v ramci
projektu SGS.

4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviits se subjekty v CR
(ndzev partnera, nazev projektu nebo aktivity, pfipadné datum podepsani smlouvy na Grovni
pracovisté, obdobi platnosti, garant)

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

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

4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i1 studentli pracovisté
(jméno, zemé, diivod pobytu ptipadné ndzev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

VYjezdy v ramci programu Socrates - Evropa

4.4. Ptijeti zahrani¢nich hostll nebo studentti
(jméno, zem¢, ditvod pobytu ptipadné ndzev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradi néklady)

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

Fin.
Nazev projektu (¢esky i anglicky preklad) zalFf:’tni Koordinator/fesSitel na Pocet | Objem
(&islo, oznaéeni) Vel é]ni pracovisti prac. | NIP
(tis. K&)
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[Celkem || |

Programy EU pro vzdélavani a pfipravu na povolani

Program SEOGLES : Soqrates : : Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti
Pocet vyslanych student | 3
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 studentti

Pocet vyslanych akademickych pracovnikt
Pocet prijatych akademickych pracovniki
Dotace (v tis. K¢)

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

Program Vladni stipendia

Pocet vyslanych studentti

Pocet ptijatych studentd

Pocet vyslanych akademickych pracovniki
Pocet prijatych akademickych pracovnikii

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych Skol

Fin. Fin.
Naizev projektu (¢esky i anglicky preklad) Tématicky | Rok zahajeni| Odpovédny |objem | objem
(&islo, oznadeni) okruh FeSeni FeSitel IP NIP
(tis. K¢&)| (tis. K¢)

Rozvoj vyukové laboratofe primyslovych ,
roboti, 1127/2012/A/a 2012 | ProfMostyn | 1647
Multimedialni texty - modelovani a analyza
biorobotickych zafizeni, 1265/2012/F1/d .
Multimedia texts - modeling and analysis of bio 2012 Ing Karnik | 125
- robotic mechanism
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https://frvs.vsb.cz/frvs/projekt.do?id=32671
https://frvs.vsb.cz/frvs/projekt.do?id=32671

4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro vetejné vysoke skoly

Fin. Fin.
ey projekiy Program | RokeSeni | Odpovédny resitel | *he | Ol
(tis. K¢&)| (tis. K&)
MSEK —
Moravskoslezsky
energeticky klastr
Rozvoj pfistrojového vybaveni hlavni fesitel
laboratofi a systému pocitacové Celkem
, - o 2.4 2012-2014 " 0 | 2848
podpory pro vyuku strojnich obori na spolupfijemce za tis, K&
Fakulté strojni VSB-TUO VSB-TUO '
prof. Ing. Jifi
Saktupa, CSc.
47. Zapojeni  pracovist¢ v Operatnim  programu  Vzdélavani  pro

konkurenceschopnost

-13-




Fin. Fin.

Nazev projektu e v .. .| Objem | objem
Program |Podprogram|Od d tel
(Cislo, oznaceni) g prog povedny resite 1P NIP

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

doc. Ing. Sylva
Drabkova,

, . . Ph.D.

Partnerstvi v oblasti energetiky

¢ast ndkupu a

3 udrzby SW
Vyvojovy kit embedded fidiciho systému prof. Mostyn 217
FEZ Spider Gadgeteer pro .NET Micro v,
Framework, pristrojove
Bezontaktni infracerveny teplomeér, Vyrlz)E;‘VIe\?;j;lj 80
Méfici karta MF624 . Pro

5. Védecko - vyzkumna ¢innost

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2012 byl primyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpec¢nostni a zachranaiské systémy, piesto, ze se katedie nepodatilo
ziskat ucelovou podporu pro tyto cinnosti. Podany byly 3 projekty v ramci Programu
bezpeénostniho vyzkumu CR v letech 2010-2015. Pokracuje vyvoj a vyzkum zapodaty
v ptedchozich projektech v oblasti detekénich robotd s manipulacni nadstavbou pro odbér
vzorkd a jejich subsystémi pro nasazeni v bezpe€nostnim inzenyrstvi, financovany castecné
projektem v ramci Studentské grantové soutéze.

V oblasti primyslové robotiky pokracuje vyzkum zaméfeny na zlepSeni technickych prostiedku
pro manipula¢ni ¢innosti, v oblasti strojového vidéni a v oblasti novych metod programovani
pramyslovych robotl. V této oblasti byly podany 3 projekty v ramci programu ABB Research
program 2013, které také nebyly financovany.

5.3. Resené projekty (granty) na narodni Girovni

Fin.
Nazev projektu (Cesky i Posky- Rok Délka Odpovédny Potet Og{e OEQ;T]
anglicky preklad) tovatel | zahdjeni| o FeSitel/FeSitel na prac. | IP NIP
(&islo, oznadeni) grantu reseni pracovisti tis.|  (tis. K&)
K¢&)
Vstup nastiihové linky Ing. Miroslav Sabart, Celkem
Input of Notching Line ZDAS as. projekt
MPO 12498 tis.
TIP 2011 | 1,5roku [prof. Dr. Ing. 5 10,0
FR-T13/483 Vladimir Mostyn (za VSB-TUO
spolupifjemce VSB- \v 2012 350
TUQO) tis.
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Fin.
Nazev proj,ektu (Cesky i Posky- Rf).k | Délka ) 9dp9v§dn§7 Potet ome OE}Q}n
angllcky preiklad) tovatel  |zahdjeni| o o o FeSitel/Fesitel na prac. | IP NIP
(&islo, oznadeni) grantu Feseni pracovisti tis. | (tis. Koy
K¢)
Vyzkum a vyvoj kolového Ing. Zden¢k Ecler, Celkem
vedeni odpruzeného voziku SE-MI technology projekt 1780
Research and development of a.s. tis.
spring-loaded guiding wheel MPO
TIP 2010 | 2,5roku 5 10,01, «
ER-TI2/618 prof.'Dr. Ing. IVSB-TUO
'Vladimir Mostyn (za \v 2012 300
spolupifjemce VSB- tis. K¢
TUO)
Vyzkum a vyvoj nového typu Zdenék Sucha Celkem
dulniho kombajnu pro SE-MI Technology, projekt
energeticky pramysl a.s. 39 000 tis.
Research and development of K¢
MPO
cutter loader for energy TIP 2012 3 prof. Dr. Ing. o lol.
industry ER-T14/193 Vladimir Mostyn (za IVSB-TUO
spoluptijemce VSB- v 2012
Pozn.: Projekt prijat 2012, TUO) 0 tis. K¢
zacatek reseni odlozen na rok
2013
Typovy projekt prof. Dr. Ing. Petr 'VSB-TUO
robotizovaného pracovisteé INovak (za \v 2012
pro vybrané technologie OPVK SMK | 2012 | 1,2roku [spolupiijemce VSB- 5 | 0 |500 tis. K¢
znaceni hutni produkce TUO)
(Pro KMC group)
Celkem 2012 1150 tis.
5.4. ReSené projekty (granty)na mezinarodni urovni
i . . . s, o Fin. Fin.
Nazev prOJekEu (Cesky i anglicky Posky- RoK | helia | Odpovédny | o 1 ohjem | objem
5 prekladv) , tovatel zz:hvajetn Feseni res1tel/res1'tve! na prac. P NIP
(Cislo, oznaceni) grantu reseni pracovisti (tis. K&)| (tis. K¢)
Roboticka podpora budoucich operaci i
NATO Prof.Dr.Ing.Petr
Robotics Underpinning Future NATO NATO 2012 4 NOV?,IF (za 4 i
Operations spolupiijemce)
pera
Celkem
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5.5. Nové podané projekty (granty)

Nazev projektu (Eesky i anglicky Poskyto- ROK |hayal  Odpovédny Stav oE}Qh oE}Qh
pieklad) vatel |zahdjeni|; o . Fesitel nivrhu P NIP
(¢islo, oznatent) grantu | FeSeni (Prijetd) | i, K& |(tis. K&)
Roboticky systém pro operacni hlavni ptijemce
prazkum, méfeni a odbér vzorkd VSB-TUO
V prostiedi prof. Mostyn
Robotic system for operational survey, MV 2013 3 zamitnut| 7425 | 23248
measurements and sampling in
environment
Kooperativni UAV systémy pro podporu Ing. Jan Mazal,
krizovych zasaht Ph.D. UNOB
Cooperative UAV systems for crisis Brno
mission support MV 2013 3 zamitnut| 4 145 | 18565
za spolupiijemce
VSB-TUO
rof. Mostyn
Automatizovany systém fizeni krizovych Ing. Jan Mazal,
zasahl a opera¢né-taktické podpory Ph.D. UNOB
rozhodovani Brno
Automated system of crisis mission MV 2013 3 zamitnut| 2 178 | 21790
management and operational and za spolupfijemce
tactical decision support VSB-TUO
rof. Mostyn
Model-driven motion control ABB | 2013 | 1 | zamitnut 1040
engineering prof. Mostyn
Ease of use for industrial robots ABB 2013 3 ’ Jamitnut 1495
prof. Novak
'I;ow cost _robotl_c gripper capable of in- ABB 2013 2 prof. Mostyn Samitnut 1596
and manipulation Ing. Krys
Celkem 67664
5.6. Projekty v ramci specifického vyzkumu
. . « . . Fin. Fin.
Nizev projektu (¢esky i anglicky Poskyto- ROk [heikal  Odpovédny potet | objem | objem
_ Preklad) vatel | zahdjent |y co; FeSitel prac. 1P NIP
(Cislo, oznaceni) grantu | reseml (tis. K&) |(tis. K&)
SP2012/30 - Subsystémy servisnich 5 Ing. Vaclav 5 7am./
robotl MSMT | 2012 1 | Krys, Ph.D. ) 0 867
. 10 stud.
Service robots subsystems
Celkem 867

5.7. Zapojeni do projekta EU

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

Nazev specifického programu

Nézev projektu (pf. akronym)

Typ aktivity

Doba trvani projektu

Kontaktni osoba
VSB-TUO)

(garant za
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Koordinator projektu
(vCetné pracoviste)

Partnefi Jméno:
Instituce:
Stat:

Stav navrhu:
o podan, zatim nevyhodnocen
0 neni urcen pro financovani
Q je urcen pro financovani
O na zaloznim seznamu pro financovani
a projekt se realizuje
o projekt byl ukoncen

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

(jméno, zemg, ditvod pobytu ptipadné ndzev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil néklady)

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni piistroje V daném roce

e Bezkontaktni infracerveny teplomér

Robotizované pracovisté s robotem ABB IRB 360 , dopravnikem a systémem strojového
vidéni ,,Pick Master.

Mg¢fici a laboratorni technika

Mobilni robot pro prizkumnou ¢innost pod podvozky automobili

Mobilni robot pro soutéz Roboorientering

Momentovy kli¢

Momentovy Sroubovak

Helicoil systém pro zavity M4 a M6

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

V centru robotiky — ,,Stara menza“ po¢itacova u¢ebna s 20 PC pro vyuku CAD systému.
Kapacita 20-40 studenti. Dalsi dvé pocitatové ucebny s cca 10 + 9 PC na uéebnach D122 a
D123.

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

Rada funkénich vzorkt, autorizovaného software, uzitny vzor, ¢lanek v impaktovaném Casopise,
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6. Spoluprace ve védé a vyzkumu

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, ptedmét spoluprace
Vramei vyzkumu a vyvoje Voblasti servisni robotiky Katedra robototechniky
spolupracuje s pfednimi pracovisti robotického vyzkumu v CR:
e CVUT, Fakulta elektrotechnicka, Katedra kybernetiky, Ing. Libor Pfeucil, CSc.,

e VUT v B¢, Stredoevropsky technologicky institut — CEITEC, doc. Ing. Ludek
Zalud, Ph.D,

e Univerzita obrany Brno, Fakulta ekonomiky a managementu, Ing. Jan Mazal,
Ph.D.

e VOP Novy Ji¢in, Ing. ladislav Kubéna
Dale katedra spolupracuje s fadou vyrobnich podniki, které maji v néplni také vyzkum.

Je to predevsim firma Reacont Trade s.r.o. a firma Robotsystem s.r.o. a dale s firmou Ferrit
v oblasti technickych vypoctu a pti piipravé spole¢nych projekti.

6. 2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, predmét spoluprace

e.sigma Systems GmbH — v ramci fakultniho fesitelského tymu jsme se podileli na vyvoji,
vyrob¢ a dodévce podstavného ramu pro manipulator s paralelni kinematickou strukturou a
vysokou nosnosti.

e.sigma Systems GmbH — v ramci fakultniho fesitelského tymu byla pfipravovana spoluprace na
vyvoji, vyrobé a dodavce ramu projekéniho systému pro vojensky simulator, K uzavieni
smlouvy z divodu p#ili§ kratkych termind nedoslo.

7. Odborné akce poradané katedrou

7.1. Narodni konference a seminate (ptipadné se zahrani¢ni tiCasti)

7.2. Mezinarodni konference a seminaie
7.3. Studentské soutéze STOC apod.
7.4. Letni skoly, kurzy a Skoleni

7.5. Jiné akce

Nové navrhové metody vyvoje vyrobki, 11.1 2012. VSB TU Ostrava.
Seminaft potadany katedrou robototechniky ve spolupraci s firmou AV ENGINEERING, a.s.

Utast na Dnech NATO 2012 — katedra prezentovala mobilni roboty ve vlastnim stanku.
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Gaudeamus 2012

8. Clenstvi pracovniki pracovisté v dilezit

aj. organech

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

Robot ARES

h akademickych, odbornych

Organizace Stat Statut

International Conference on | Rome, Italy Prof. Mostyn - ¢len

Informatics in Control programového vyboru
konference

EUROP - European Robotics | Belgie, Brusel prof. Mostyn - zastupce za

Technology Platform pracovisté

Robotics Industries USA prof. Novak - ¢len

Association

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

8.2. Piehled Clenstvi v organizacich sdruzujicich vysoké Skoly, v ndrodnich a

profesnich organizacich (mimo VSB-TUO)

Organizace Stat Statut

Ceska spole&nost robotické CR Prof. Mostyn - ¢len
chirurgie.

Moravskoslezsky CR ¢len vykonného vyboru
automobilovy klastr
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Vybor Ceskomoravské CR Prof. Skatupa — ¢len vyboru
spole¢nosti pro automatizaci

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

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Prof. Skafupa — garant Divize mechatroniky Centra pokrocilych a inova¢nich technologii (CPIT)
Prof. Mostyn — ¢len Védecké rady VSB — TUO.

9. Spoluprace s primyslem

9.1. Dopliikova Cinnost

Projekt MPO 4.1IN04/149, LMR s.r.0. - inovace brzdného voziku. Inovace byla provedena za
ucelem zvySeni brzdné sily bezpecnostnich brzdnych vozika pro podvésné vlakové soupravy
v dolech. (doc. Konec¢ny)

FR TI4/751. Zavésna médiova sténa s modularni koncepci, navrh nové technologie pohonu pro
okno digestore. Firma Merci, s.r.o. Byl navrzen novy pohon okna digestofe pro automaticky
rezim ¢innosti. (doc. Kone¢ny)

Technické vypocty pro Firmu Ferrit a.s. (prof. Mostyn)
Typovy projekt robotizovaného pracovisté pro vybrané technologie zna¢eni hutni produkce: pro

KMC group Ostrava (prof. Novak)

9.2. Dalsi formy spoluprace s priimyslem
(spolecna experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, pofaddané kurzy, exkurze studentt,

atd.)

Oblast Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy spoluprace | studenti/prac.

spoleCna experimentalni pracovisté

Zakazkova
vyroba
prototypovych
soucasti —
Rapid
prototyping

smlouvy o spolupraci HS354201

pofadané kurzy ve spolupraci s firmou

ABB Hrabova. | Rozsifovani o
exkurze studentu ZDB Bohumin praktickych 16/1
Vitkovice Cylinders a.s.|  znalosti 18/1
. . . . o Continental Tvorba 1
organizace kratkodobych praxi studentud Top Function vykresové 12
v prubéhu studia
IngTeam dokumentace 1

pfiprava témat pro diplomové popf. seminarni
prace, ro€nikové projekty
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Primyslové
Ing. Pavel Ambro$ efektory Pred. 35/2
ucast externich expertll ve vyuce Schunk

spoluprace pfi tvorbé osnov predmétu (definice
pozadavkU k pfipravé na nové profese)

podil na pfipravé zaméreni a profilovani studentd
v zavérecné etapé studia

jina forma spoluprace
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