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1. Profil pracoviġtŊ 

Katedra robototechniky je jiģ od sv®ho vzniku (1989) zamŊŚena komplexnŊ na 

problematiku robotiky, a to jak na vġech ¼rovn²ch vĨuky, tak i ve vŊdŊ a vĨzkumu a v odborn® 

ļinnosti pro praxi. V souladu s aktu§ln²mi trendy rozv²j² pracovn²ci katedry t®mata servisn² 

robotiky a robototechniky a aplikace robotŢ mimo stroj²renstv². To se projevuje ve vĨzkumu, ve 

vĨuce i v publikaļn² ļinnosti. Ve vĨzkumu jsou zaloģeny v tomto smyslu granty, i 

nespecifikovanĨ vĨzkum a t®mata disertaļn²ch i diplomovĨch prac². Ve vĨuce katedra zajiġŠuje 

dva obory - Robotiku, v r§mci bakal§Śsk®ho strukturovan®ho programu a VĨrobn² syst®my 

s prŢmyslovĨmi roboty (nyn² novŊ tak® zmŊnŊn® na Robotiku), pro inģenĨrsk® navazuj²c² 

studium na FakultŊ strojn². A rovnŊģ novŊ schv§len® doktorsk® studium Robotika. Jsou 

zajiġŠov§na adekv§tn² studijn² zamŊŚen² k vĨzkumnĨm t®matŢm ï nestroj²rensk® aplikace 

prŢmyslovĨch robotŢ, servisn² roboty a mechatronika.  

Mechatroniku lze oznaļit jako filosofii designu sofistikovanĨch syst®mŢ, kter® integruj² 

strojn², elektrick®, elektronick® a poļ²taļov® inģenĨrstv². Jde o progresivn² pŚ²stup ke 

stroj²renstv², ale i jinĨm oborŢm. VĨznam mechatroniky podtrhuje skuteļnost, ģe n§rŢst novĨch 

syst®mŢ tohoto druhu v souļasnosti pŚesahuje roļnŊ 30 ï 40%. Mezi jiģ dnes aktu§ln² aplikace 

patŚ² napŚ.: prŢmyslov®, servisn² a person§ln² roboty, modern² vĨrobn² syst®my, zbrojn² syst®my, 

medic²na, kosmick® syst®my, automobilovĨ prŢmysl, automatick® praļky, myļky n§dob², a Śada 

vĨrobkŢ pro kancel§Śe i dom§cnost.  

Okruhy ŚeġenĨch probl®mŢ robototechniky lze ļlenit na: projekļn², provozn², 

konstrukļn², zkouġen² a diagnostiku, mŊŚen², Ś²zen² a senzoriku, dynamiku, vyuģit² poļ²taļov® 

podpory k Śeġen² probl®mŢ a inovac² v oboru. Katedra tak® profiluje z§jemce z Śad studentŢ, o 

problematiku n§vrhu a nasazov§n² Ś²dic²ch syst®mŢ, urļenĨch pro procesn² a vizualizaļn² ¼rovnŊ 

Ś²zen² v mechatronickĨch syst®mech. DŢraz je vŊnov§n zejm®na prŢmyslovĨm poļ²taļŢm 

standardu PC a jejich vlastnostem, vļetnŊ metod zajiġtŊn² poģadovan® spolehlivosti provozu. 

Z§jemcŢm z Śad studentŢ magistersk®ho studia umoģŔuje katedra, formou individu§ln²ho 

studijn²ho pl§nu, absolvovat vybran® pŚedmŊty na FakultŊ elektrotechniky a informatiky naġ² 

univerzity.  

VĨukov§ i vĨzkumn§ ļinnost katedry je d§le zamŊŚena na matematick® modelov§n² 

mechanismŢ a jejich pohonŢ z hlediska Ś²zen², na n§vrh technickĨch i programovĨch prostŚedkŢ 

Ś²dic²ch syst®mŢ polohovac²ch mechanismŢ a senzorick® subsyst®my, vļetnŊ zpracov§n² obrazu 

technologick® sc®ny pro rŢzn® aplikace, n§stroje a metody pro n§vrh mechatronickĨch syst®mŢ. 

VŊdeckovĨzkumn§ ļinnost katedry vede k pos²len² profilace katedry na problematiku servisn² 

robotiky, metod a n§strojŢ pro n§vrh pŚ²sluġnĨch syst®mŢ, jakoģto zŚejmĨ trend nejbliģġ²ch let 

s ġirokĨmi aplikaļn²mi moģnostmi. 

Pracovn²ci katedry i studenti Śeġ² teoretick® i aplikaļn² ¼lohy, odpov²daj²c² uveden®mu 

zamŊŚen². VĨuka prob²h§ v Centru robotiky, na rŢznĨch typech prŢmyslovĨch robotŢ a jejich 

subsyst®mech, v laboratoŚ²ch mŊŚic² a diagnostick® techniky a v uļebnŊ CAD syst®mŢ. Pro 

robotiku a mechatroniku je typick® ġirok® a komplexn² vyuģit² poļ²taļov® podpory pro vġechny 

oblasti ļinnost². Uļebna CAD syst®mŢ je proto vybavena odpov²daj²c²mi softwarovĨmi syst®my. 

 

 

2. Person§ln² sloģen² pracoviġtŊ (stav k 31. 12. 2015) 

(jmennĨ seznam) 

 

Vedouc² katedry: Prof. Dr. Ing. Petr Nov§k  

Z§stupce vedouc²ho katedry: Prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

Tajemn²k katedry: Ing. Ladislav K§rn²k, CSc. 

Sekret§Śka: Tereza Fittlov§ 
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ProfesoŚi: Vladim²r MostĨn, Petr Nov§k 

Docenti: ZdenŊk KoneļnĨ 

Odborn² asistenti: Ing. Ladislav K§rn²k, CSc.  

 Ing. V§clav Krys, Ph.D., 

 Ing. Zdenko BobovskĨ, Ph.D. 

 Ing. Milan Mihola, Ph.D. 

Ing. JiŚ² Marek 

Ing. Jan Lipina 

Pracovn²ci pro VaV:   

 Ing. J§n Babjak, Ph.D.  

 Ing. Tom§ġ Kot, Ph.D.,  

OdbornŊ-techniļt² pracovn²ci: Karel Ranocha  

  

2.1. OdbornĨ profil (zamŊŚen²) profesorŢ, docentŢ a odbornĨch asistentŢ  

beze zmŊny 

2.2. Z²sk§n² titulŢ prof., doc.,  Ph.D.  pracovn²ky katedry v dan®m roce 

 

V roce 2015 nebylo 

 

2.3. VzdŊl§v§n² akademickĨch pracovn²kŢ pracoviġtŊ  
( kurzy, ġkolen², apod.) 

 

Viz kapitola 7.1 

 

 
 

3. Pedagogick§ ļinnost 

3.1. PracoviġtŊm garantovan® studijn² obory 

Bakal§Śsk® studijn² obory: 

N§zev: Robotika 

Ļ²slo oboru: 23 01R013-T70 

Garant oboru: doc. Ing. ZdenŊk KoneļnĨ, CSc. 

Profil absolventa: 

 Absolventi bakal§Śsk®ho studia v tomto oboru se uplatn² jako konstrukt®Śi prvkŢ robotŢ, 

manipul§torŢ a perifern²ch zaŚ²zen² robotizovanĨch pracoviġŠ /dopravn²kŢ, z§sobn²kŢ, hlavic 

prŢmyslovĨch robotŢ aj./, ale tak® jako projektanti tŊchto zaŚ²zen² a zejm®na provozn² technici, 

zabezpeļuj²c² provoz, seŚ²zen², programov§n², diagnostiku, ¼drģbu a opravy.  

Moģnosti uplatnŊn² nejsou omezeny na stroj²renstv², protoģe roboty se rychle uplatŔuj² v ŚadŊ 

dalġ²ch odvŊtv², jako jsou zemŊdŊlstv², zdravotnictv², skl§ŚskĨ, potravin§ŚskĨ, textiln² a 

obuvnickĨ prŢmysl, sluģby apod. Vzhledem k tomuto trendu je moģno hovoŚit o moģnosti 

univerz§ln²ho prosazov§n² t®to techniky. 
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Absolventi z²skaj² kromŊ 

nezbytn®ho teoretick®ho 

z§kladu zejm®na 

praktick® zkuġenosti na 

robotizovanĨch 

pracoviġt²ch v novŊ 

vybudovanĨch 

laboratoŚ²ch 

prŢmyslovĨch robotŢ. 

PŚ²mou souļ§st² studia je 

zvl§dnut² pr§ce na 

poļ²taļi pro cel® spektrum 

ļinnost², poļ²naje 

vyuģit²m textovĨch 

editorŢ, pŚes tabulkov® 

procesory a zvl§dnut² 

konstruov§n² pomoc² 

CAD syst®mŢ, aģ po 

vyuģit² poļ²taļŢ v Ś²dic²ch 

syst®mech robotŢ a 

automatizovanĨch zaŚ²zen²ch. 

 
Magistersk® studijn² obory: 

N§zev: Robotika 

Ļ²slo oboru: 23 01T013-00 

Garant oboru: Prof. Dr. Ing. Petr Nov§k 

Profil absolventa: 

 Studijn² obor ĂRobotikañ je zamŊŚen na navrhov§n², konstrukci a Ś²zen² prŢmyslovĨch 

robotŢ a manipul§torŢ a jejich subsyst®mŢ. Obor je d§le zamŊŚen na projektov§n² 

robotizovanĨch technologickĨch pracoviġŠ, vļetnŊ jejich Ś²zen², a problematiku aktu§ln² 

legislativy a bezpeļnostn²ch pŚedpisŢ. V souvislosti s aktu§ln²mi trendy v robotice, je vĨuka 

rovnŊģ orientov§na na problematiku servisn² robotiky a pro z§jemce na biorobotiku. Souļ§st² 

studia oboru je komplexn² zvl§dnut² vĨkonnĨch syst®mŢ poļ²taļov® podpory konstruov§n², jako 

je Creo Parametric a dalġ²ch 

vĨpoļtovĨch a simulaļn²ch 

syst®mŢ, vhodnĨch pro 

pokroļil® modelov§n² a 

simulace v oblasti 

prŢmyslov® i servisn² 

robotiky. Znaļn§ pozornost 

je ve vĨuce vŊnov§na 

metodice tvorby technickĨch 

syst®mŢ a metodice podpory 

inovaļn²ho procesu zaloģen® 

na technologii TRIZ, vļetnŊ 

poļ²taļov® podpory tŊchto 

ļinnost². Obor Robotika je 

tedy velmi komplexn², 

prim§rn² strojn² zamŊŚen² m§ 

velkĨ pŚesah do souvisej²c²ch oblast², jakĨmi jsou Ś²zen², senzorika, pohonn® syst®my a 

informatika.  

 Absolventi studijn²ho oboru Robotika maj² znalosti v oblasti konstruov§n² prŢmyslovĨch 

robotŢ a manipul§torŢ, projektov§n² robotizovanĨch technologickĨch pracoviġŠ a vytv§Śen² 

servisn²ch robotickĨch syst®mŢ, vļetnŊ jejich nasazov§n². Znalosti z oblasti strojn² jsou doplnŊny 
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potŚebnĨmi znalostmi z oblasti Ś²zen² a senzoriky, softwarov®ho inģenĨrstv², n§vrhu Ś²dic²ch 

syst®mŢ jak po str§nce softwarov®, tak po str§nce hardwarov®, d§le znalostmi z oblasti 

elektroniky, strojov®ho vidŊn² a pohonŢ.  Absolventi jsou pŚipraveni k Śeġen² inģenĨrskĨch ¼loh 

v oblasti automatizace a robotizace stroj²rensk® vĨroby, aplikace servisn²ch robotŢ ve vĨrobŊ, ļi 

sluģb§ch. V oblasti projektov§n² vĨrobn²ch syst®mŢ s prŢmyslovĨmi roboty maj² absolventi 

potŚebn® znalosti z oblasti zabezpeļen² jejich provozu, ¼drģby, spolehlivosti, bezpeļnosti, 

seŚ²zen² a programov§n² robotizovanĨch pracoviġŠ. VĨznamn® jsou tak® z²skan® znalosti 

ve vyuģ²v§n² vysoce vĨkonnĨch syst®mŢ poļ²taļov® podpory pro konstruov§n², projektov§n², 

modelov§n², simulaci, programov§n², Ś²zen² aj., kter® jsou plnŊ vyuģiteln® i mimo studovanĨ 

obor. Absolventi se uplatn² jako konstrukt®Śi, projektanti, provozn² technici, specialist® pro rŢzn® 

oblasti aplikac² vĨpoļetn² techniky ï CAD, CAI, pokrĨvaj²c²ch kromŊ konstrukļn²ch ļinnost² i 

projekci a celou oblast technick® pŚ²pravy vĨroby a spr§vy ģivotn²ho cyklu vĨrobku (PLM 

syst®my). 

 

 
Doktorsk® studijn² obory:  

N§zev:  Robotika  

Ļ²slo oboru: 2301V013  

Fakultn² garant oboru:  prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn  

Charakteristika oboru: 

Absolventi si osvoj² metodiku vŊdeck® pr§ce v oblasti aplikovan®ho vĨzkumu a vĨvoje 

prŢmyslovĨch i servisn²ch robotŢ a jejich aplikac² s vĨraznĨm uplatnŊn²m mechatronick®ho 

pŚ²stupu k vĨvoji tŊchto komplexn²ch technickĨch syst®mŢ. V oblasti tvorby a Śeġen² inovaļn²ch 

zad§n² si absolventi osvoj² z§kladn² 

metodick® a vŊdeck® postupy, 

v oblasti konstrukce z²skaj² absolventi 

pomŊrnŊ rozs§hl® znalosti v oblasti 

tvorby a optimalizace mechanick®ho 

subsyst®mu s poļ²taļovou podporou, 

v oblasti Ś²zen² a senzoriky je kladen 

dŢraz na nejnovŊjġ² technick® i 

programov® prostŚedky Ś²zen², 

vn²m§n² prostŚed² a komunikace 

s ļlovŊkem a v oblasti pohonnĨch 

subsyst®mŢ jsou to znalosti novĨch 

elektrickĨch, hydraulickĨch a 

pneumatickĨch pohonŢ a jejich 

aplikac². C²lem studia je prohlouben² teoretickĨch znalost² z magistersk®ho studia, pochopen² 

souvislost² a sklouben² tŊchto znalost² k osvojen² si mechatronick®ho komplexn²ho pŚ²stupu 

k vytv§Śen² robototechnickĨch syst®mŢ jak v oblasti vĨrobn², tak v oblasti servisn²ch ļinnost². 

 

3.2. ZmŊny v oborech garantovanĨch pracoviġtŊm (pŚ²prava novĨch oborŢ, 

specializac², ukonļen² akreditace, zmŊna garanta, apod.)  

nevĨznamn® 
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3.3. Seznam obh§jenĨch bakal§ŚskĨch a diplomovĨch prac² 

Bakal§Śsk® diplomov® pr§ce: 

 
 

 
Absolventi bakal§Śi 
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Bakal§Śsk® pr§ce: 

 student vedouc² t®ma 

1.  Tereza 

Fabrigerov§ 

Ing. Michal Gloger N§vrh a konstrukļn² Śeġen² automatick®ho pŚep²n§n² trat² pŚi 

ļerp§n² peristaltickou pumpou 

2.  Stefan Grushko Ing. Zdenko BobovskĨ, 

PhD. 

Integrace extern²ch senzorŢ do syst®mu Bioloid 

3.  Tom§ġ 

Hrachovec 

Ing. V§clav Krys, Ph.D. Konstrukļn² Śeġen² modulu mobiln²ho robotu pro pŚepravu 

technologickĨch palet 

4.  Jan Jochec Ing. J§n Babjak, Ph.D. Energetick® zdroje MR 

5.  Martin Kaszper Ing. JiŚ² Marek V²cepŚ²savkovĨ efektor pro paraleln² robot ABB IRB 360 

6.  Jakub Kov§Ś Ing. Petr Kopec Separace neģ§douc²ch materi§lŢ z biomasy pŚed procesem 

zplyŔov§n² 

7.  David 

KubovskĨ 

Ing. Milan Mihola, Ph.D. Automatizovan§ mont§ģ koncovek hydraulickĨch hadic 

8.  Jakub Michalski Ing. Milan Mihola, Ph.D. Konstrukļn² n§vrh dvoukolov®ho mobiln²ho robotu 

9.  Jaroslav Paliļka Ing. MatŊj Gala Bezpilotn² monitorovac² robot pro identifikaci zneļiġtŊn² 

ovzduġ² 

10.  Robert Pastor Ing. Milan Mihola, Ph.D. N§vrh efektoru pro uchopov§n² ploġnĨch objektŢ manipulace 

11.  Radim Strejļek Ing. Pavel Dolejġ² Efektor ġkoln²ho robotu s pohonem SMA dr§ty 

12.  JiŚ² Suder Ing. V§clav Krys, Ph.D. Modernizace mobiln²ho robotu Crawler 

13.  Jakub Till doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Konstrukce dopravn²ku pro odsun odpadu pŚi dŊlen² materi§l 

14.  Adam T²ģek prof. Dr. Ing. Petr Nov§k Kamerov§ ploġina 

15.  Michal Vocetka Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Konstrukce efektoru pro pokl§d§n² kartonovĨch prokladŢ 

 

http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/647/
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Magistersk® diplomov® pr§ce:  

 Student (bc) vedouc² t®ma 

1.  Robert DvoŚ§k doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

N§vrh hoby CNC stroje s vyuģit²m pohonŢ a Ś²zen² z 3D 

tisk§rny 

2.  Pavel Heider prof. Dr. Ing. Vladim²r 

MostĨn 

N§vrh a konstrukce zaŚ²zen² pro rehabilitaļn² ¼ļely 

3.  Martin Kiszka doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Konstrukļn² n§vrh jedno¼ļelov®ho automatu na vĨrobu filtrŢ 

pro vstŚikovac² ventily 

4.  OndŚej Kubeġa Ing. JiŚ² Marek N§vrh robotizovan®ho pracoviġtŊ pro svaŚov§n² trubek 

klimatizaļn²ch jednotek 

5.  Jakub Melļ§k Ing. V§clav Krys, Ph.D. Efektory modul§rn²ho manipul§toru a jejich automatick§ 

vĨmŊna 

6.  Petr PobuckĨ Ing. Milan Mihola, Ph.D. Konstrukļn² n§vrh kolov®ho podvozku s vyuģit²m 

hydraulickĨch pohonnĨch jednotek 

7.  Martin RyġavĨ Ing. Milan Mihola, Ph.D. N§vrh manipul§toru pro diagnostiku a ļiġtŊn² vĨmŊn²kŢ tepla 

8.  Marek Ġostok Ing. Zdenko BobovskĨ, 

PhD. 

Robot pro video detekce automobilovĨch podvozkŢ 

9.  JiŚ² Ġvec doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D.  

Mobiln² zaŚ²zen² pro vyt§ļen² vļel²ho medu 

10.  Aleġ VysockĨ Ing. V§clav Krys, Ph.D. Modul§rn² manipul§tor pro mobiln² robot 

 

 

 

 

 
Absolventi ï inģenĨŚi. 
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3.4. Seznam doktorandŢ pracoviġtŊ v dan®m roce  

 

 

tƻǌΦ WƳŞƴƻ ¢ŞƳŀ ǇǊłŎŜ wƻőƴ
Ɲƪ 

Form
a 

SDZ 
~ƪƻƭƛǘŜƭ 

1. Ing. Jan 
Lipina 

aŜŎƘŀƴƛŎƪŞ Ǿƭŀǎǘƴƻǎǘƛ ƳŀǘŜǊƛłƭǻ 
ǾȅǊƻōŜƴȇŎƘ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛƝ wŀǇƛŘ 
Prototyping 

6. K ano ŘƻŎΦ LƴƎΦ ½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ tƘΦ5Φ 

2. Ing. 
½ŘŜƴŠƪ 
Duffek 

±ȇǾƻƧ ōƛƻ-ƛƴǎǇƛǊƻǾŀƴȇŎƘ 
ƳŜŎƘŀƴƛǎƳǻΦ 

5. K ano ŘƻŎΦ LƴƎΦ ½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ tƘΦ5Φ 

3. Ing. 
Michal 
Gloger 

{ǳōǎȅǎǘŞƳ ǇǊƻ ŀǳǘƻƴƻƳƴƝ ƻŘōŠǊ ŀ 
ŀƴŀƭȇȊǳ ƴŜōŜȊǇŜőƴȇŎƘ ǘŜƪǳǘƛn. 

5. P ano prof. Dr. Ing. 
tŜǘǊ bƻǾłƪ 

4. Ing. Petr 
Kopec 

LƴƻǾŀŎŜ ŀ ǾȇǾƻƧ ǇŜǊƛŦŜǊƴƝŎƘ ȊŀǌƝȊŜƴƝ 
Ǌƻōƻǘǻ ŀ ƳŀƴƛǇǳƭłǘƻǊǻ ǇǊƻ ŀǇƭƛƪŀŎŜ Ǿ 
ƻōƭŀǎǘƛ ōŜȊǇŜőƴƻǎǘƛ ŀ ƻŎƘǊŀƴȅ 
ƻōȅǾŀǘŜƭ ŀ ȊłŎƘǊŀƴƴȇŎƘ ǎȅǎǘŞƳǻΦ 

5. K ano ǇǊƻŦΦ LƴƎΦ WƛǌƝ 
{ƪŀǌǳǇŀΣ /{ŎΦ 

5. LƴƎΦ WƛǌƝ 
Marek 

±ȇȊƪǳƳ ŀ ǾȇǾƻƧ ǘŜŎƘƴƛŎƪȇŎƘ 
ǇǊƻǎǘǌŜŘƪǻ ƳƻōƛƭƴƝŎƘ Ǌƻōƻǘǻ ǇǊƻ 
ǇǌŜƪƻƴłǾłƴƝ ǇǌŜƪłȌŜƪΦ 

5. K ano prof. Dr. Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ aƻǎǘȇƴ 

6. Ing. Pavel 
5ƻƭŜƧǑƝ 

¢ŜǎǘƻǾŀŎƝ ǎȅǎǘŞƳ ǇǊƻ ŀƴŀƭȇȊǳ ȊŀǘƝȌŜƴƝ 
rukȅ ŀ ǘŠƭŀ ǇǊƻ ŜǊƎƻƴƻƳƛƛΦ 

3. P ne prof. Dr. Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ aƻǎǘȇƴ 

7. LƴƎΦ ¢ƻƳłǑ 
Chamrad 

[ƻƪłƭƴƝ ƴŀǾƛƎŀŎŜ ƳǳƭǘƛǊƻōƻǘƛŎƪŞƘƻ 
ǎȅǎǘŞƳǳΦ 

3. P ne prof. Dr. Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ aƻǎǘȇƴ 

8. LƴƎΦ [ǳƪłǑ 
YǳǑƴƝǊ 

±ȇǾƻƧ ƛƴǘŜƎǊƻǾŀƴȇŎƘ ǇƻƘƻƴƴȇŎƘ ŀ 
ōǊȊŘƴȇŎƘ ƧŜŘƴƻǘŜƪ Ǿ ƪƻƭŜŎƘ 
ƳƻōƛƭƴƝŎƘ ǊƻōƻǘǻΦ 

3. P ne prof. Dr. Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ aƻǎǘȇƴ 

9. Ing. Petr 
~ƛǊƻƪȇ 

±ȇǾƻƧ ǊŜƪƻƴŦƛƎǳǊƻǾŀǘŜƭƴȇŎƘ ǊłƳǻ 
ǇƻŘǾƻȊƪǻ ƳƻōƛƭƴƝŎƘ ǊƻōƻǘǻΦ 

2. P ne ŘƻŎΦ LƴƎΦ ½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ tƘΦ5Φ 

10. LƴƎΦ aŀǘŠƧ 
Gala 

±ȇǾƻƧ ƘȅŘǊŀǳƭƛŎƪȇŎƘ ǎŜǊǾƻǎȅǎǘŞƳǻ ǎŜ 
ǎŀǘŜƭƛǘƴƝƳƛ ƘȅŘǊƻƳƻǘƻǊȅ ǇǊƻ 
ǊƻōƻǘƛŎƪŞ ŀǇƭƛƪŀŎŜΦ 

2. P ne prof. Dr. Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ aƻǎǘȇƴ 

11. Ing. Jakub 
aŜƭőłƪ 

±ȇǾƻƧ ǊƻōƻǘƛŎƪŞ Ǌǳƪȅ ǎ ǇǊǳȌƴȇƳƛ 
prsty. 
 

1. 
P ne prof. Dr. Ing. 

±ƭŀŘƛƳƝǊ aƻǎǘȇƴ 

12. LƴƎΦ !ƭŜǑ 
±ȅǎƻŎƪȇ 

wƻōƻǘȅ ǇǌƝƳƻ ǎǇƻƭǳǇǊŀŎǳƧƝŎƝ 
s őƭƻǾŠƪŜƳ 
 

1. 
P ne prof. Dr. Ing. 

tŜǘǊ bƻǾłƪ 

1. Ing. Petr 
DǊŜƎǳǑ 

tǊƛƴŎƛǇȅ ŘȅƴŀƳƛŎƪȇŎƘ ŀƴŀƭȇȊ 
ǇŀǊŀƭŜƭƴƝŎƘ ƪƛƴŜƳŀǘƛŎƪȇŎƘ ǎǘǊǳƪǘǳǊΦ 

6. K ano ŘƻŎΦ LƴƎΦ ½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ tƘΦ5Φ 

2. LƴƎΦ [ǳƪłǑ 
Tomek 

{ŜƴȊƻǊƛŎƪŞ ǎǳōǎȅǎǘŞƳȅ ǎŜǊǾƛǎƴƝŎƘ 
ǊƻōƻǘǻΦ 

5. K ano prof. Dr. Ing. 
tŜǘǊ bƻǾłƪ 

 

3.5. Seznam obh§jenĨch disertaļn²ch prac² na pracoviġti  

Prezenļn² studium: - 

 

Kombinovan® studium: - 

 

 

 

https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226614&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226614&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261213&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261213&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261005&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261005&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332761&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332761&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332766&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332766&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357147&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357147&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357140&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357140&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390280&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390280&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226613&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226613&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=230718&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=230718&menu=true
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3.6. Kvalita a kultura akademick®ho ģivota  

¶ ZnevĨhodnŊn® skupiny uchazeļŢ/studentŢ na vysokĨch ġkol§ch (struļnĨ text o podpoŚe 

kulturnŊ a soci§lnŊ znevĨhodnŊnĨch studentŢ a podpoŚe studia zdravotnŊ postiģenĨch) 

¶  MimoŚ§dnŊ nadan² studenti  

¶ Partnerstv² a spolupr§ce (struļnĨ text o podpoŚe aktivit smŊŚuj²c²ch k budov§n² a pos²len² 

partnerstv² student - akademickĨ pracovn²k, o podpoŚe aktivit tĨkaj²c² se spolupr§ce se 

studenty) 

V roce 2015 byli do Śeġen² projektu studentsk® grantov® soutŊģe ĂVĨzkum a vĨvoj modul§rn²ch 

robotickĨch syst®mŢ IIñ SP2015/152 zapojeni studenti doktorsk®ho i navazuj²c²ho magistersk®ho 

studijn²ho programu: 

- Ing. MatŊj Gala 

- Ing. Tom§ġ Chamr§d 

- Ing. Jan Lipina 

- Ing. JiŚ² Marek 

- Ing. Petr ĠirokĨ 

- Ing. Jakub Melļ§k 

- Ing. Aleġ VysockĨ, 

- Bc. Pavel VavŚ²k 

- Bc. JiŚ² Suder 

- Bc. Robert Pastor 

- Bc. Stefan Grushko 

- Bc. Jan Jochec 

- Bc. Michal Vocetka 

 

Na z§kladŊ Śeġen² projektu bylo pod§no 7 funkļn²ch vzorkŢ a 13 autorizovanĨch softwarŢ. 

Bylo publikov§no 8 ļl§nkŢ do recenzovanĨch sborn²kŢ z toho 7 indexovanĨch v datab§zi 

SCOPUS, kter® jiģ jsou evidovan® v datab§zi OBD. DvŊ publikace indexovan® v datab§zi 

SCOPUS byly vyk§z§ny na pŚedchoz² projekt SGS. Jeden dalġ² recenzovanĨ ļl§nek byl pŚijat 

k publikov§n² a sborn²k je aktu§lnŊ pŚipravov§n ke zveŚejnŊn².  

 

 

 

4. Spolupr§ce v oblasti pedagogick® 

4.1. VĨznamn§ spolupr§ce pracoviġtŊ se subjekty v ĻR 

(n§zev partnera, n§zev projektu nebo aktivity, pŚ²padnŊ datum podeps§n² smlouvy na ¼rovni 

pracoviġtŊ, obdob² platnosti, garant) 

V r§mci Śeġen² projektŢ Preseed ĂBezpeļnostñ nav§z§na spolupr§ce s: 

¶ Fyzik§lnŊ TechnickĨ zkuġebn² ¼stav Ostrava-Radvanice 

¶ L®kaŚsk§ fakulta Ostravsk® univerzity 

¶ ZAM servis s.r.o. Ostrava 
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V r§mci Śeġen² projektŢ CAFR (Center for Advanced Field Robotics): 

¶ VojenskĨ oprav§renskĨ ¼stav NovĨ Jiļ²n,  

¶ VUT Brno, ĻVUT Praha a Univerzita obrany. 

 

http://lynx1.felk.cvut.cz/cafr/ 

 

Obr. TAROS (vyv²jenĨ v r§mci sdruģen² CAFR)  pŚi testech ve vojensk®m prostoru Libav§ 

http://lynx1.felk.cvut.cz/cafr/
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4.2. VĨznamn§ spolupr§ce pracoviġtŊ se zahraniļn²mi partnery  

(n§zev zahraniļn²ho partnera, n§zev projektu nebo aktivity, pŚ²padnŊ datum podeps§n² smlouvy 

na ¼rovni pracoviġtŊ, obdob² platnosti, garant) 

 

Projekt programu Coal and Steel ĂTelerescuerñ ï  

Silesian University of Technology ï Politechnika Slaska,  

Universidad Carlos Iii de Madrid ï ĠpanŊlsko,  

Aitemin ï ĠpanŊlsko, 

SkyTech Research ï Polsko, 

SIMMERSION GMBH ï Rakousko. 

 

4.3.  Zahraniļn² pobyty pedagogŢ i studentŢ pracoviġtŊ  

(jm®no, zemŊ, dŢvod pobytu pŚ²padnŊ n§zev pŚednesen® pŚedn§ġky, obdob², kdo hradil n§klady)  

 

Ing.M.Gloger 

Mobilita: stipendium MĠMT ï pracovn² st§ģ. 3.1.2015 ï 2.9.2015 

Braz²lie, Universidade Federal do Rio Grande do Norte 

Ļinnost: - Study of active orthosis and familiarization with the existing prototype 

- CAD design of a passive ankle-foot joint mechanism, design study and evaluation of the best 

variant in collaboration with companies and other institutes  

- CAD design of a new version of the exoskeleton, including existing actuators and developed 

passive ankle-foot mechanism 

- Contacting suppliers, searching for appropriate materials and components, arranging 

manufacturing and meetings in companies, purchasing of components and supervising delivery  

- Manufacturing of some components in cooperation with external companies, one week 

internship in company Carbon Express in order to learn and manufacture nonstandard parts for 

final design  

- Testing some parts of new prototype 

  

 

Mobilita: stipendium MĠMT na podporu zahraniļn² pracovn² st§ģe studentŢ..1.10.2015 ï 
30.9.2016 

Japonsko: 

Ļinnost: 

- AnalĨza souļasn®ho designu aktivni ortezy pHALO a ostatn²ch aktivnich ortez jako ortezy 

HALO, unilateralniho provedeni HALO, aktivni ortezy pro vstavani ze ģidle (koleckoveho 

kŚesla), aktivn² ort®zy s redukovanĨm poļtem stupnŢ volnosti atd. 

- Optimalizace designu pHALO, redukce DOF a poctu pohonu. Tvorba variant Śeġen² a detailni 

n§vrh vybran® varianty. 

- Tvorba vykresove vyrobni dokumentace,  objedn§vky standardn²ch komponent, vĨroba nov® 

aktivn² ort®zy  

- VytvoŚeni jednoduch®ho algoritmu Ś²zeni ortezy za pouģ²t Śid²c²ch jednotek Maxon. 

- Testovani ortezy v Laboratori vybavene kamerovym systemem Motion Analysis a tlakovymi 

deskami na podlaze.  

- Sber dat a vyhodnoceni optimalizace chŢze (gait cycle, pattern) zdraveho uģivatele.  

- vytvoŚeni publikace vedeckĨch vĨstupŢ 

- Aktivni participace na dalġ²ch projektech, projekt optimalizace sportovni protezy pro skok 

dalekĨ, vĨvoj touch toy pro dŊti s autismem. 

- Spoluprace a pracovn² st§ģ ve spoleļnosti Matsumoto (druhy nejvŊtġ² JaponskĨ vĨrobce ortez a 

protez). 

- Spoluprace a pracovn² st§ģe ve spoleļnosti Suzuki. 

- Spoluprace a kratkodobe pracovn² n§vġtŊvy a schŢzky v institutu ART (Advanced 
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Telecommunications Research Institute International - Dept. of Brain Robot Interface) a 

University of Tsukuba - Artificial Intelligence Laboratory. 

- publikovani a prezentace na konferenci MHS2015. 

4.4. PŚijet² zahraniļn²ch hostŢ nebo studentŢ 

(jm®no, zemŊ, dŢvod pobytu pŚ²padnŊ n§zev pŚednesen® pŚedn§ġky, obdob², kdo hrad² n§klady) 

 

ĂRiadenie inteligentnej robotickej bunky s kamerovĨm syst®momñ. .ñ (1 mŊs²c) 

Ing. Tom§ġ Lipt§k, doktorand Strojnick® Fakulty Technick® univerzity v Koġic²ch, Đstav 

automatiz§cie, mechatroniky a robotiky, Katedra mechatroniky. 

ĂAnalysis, designing, modeling and controlling of snake-like robots locomotionñ (1 mŊs²c) 

 

4.5. Đļast v projektech typu Ceepus, Aktion, SocratesïGrundtwig,  Socratesï

Minerva, SocratesïLingua,  SocratesïComenius, Leonardo da Vinci 
 

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

Koordin§tor/Śeġitel na 

pracoviġti 

Poļet 

prac. 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

     

     

Celkem     

 

 

Programy EU pro vzdŊl§v§n² a pŚ²pravu na povol§n² 

Program 
Socrates 

Erasmus 

Socrates 
Leonardo 

Comenius  Grundtvig  Lingua Minerva 

Poļet projektŢ       

Poļet vyslanĨch studentŢ 1- Jiģn² 

Korea 

     

Poļet pŚijatĨch studentŢ       

Poļet vyslanĨch ak. prac.       

Poļet pŚijatĨch ak. prac.       

Dotace (v tis. Kļ)       

 

                                                             Ostatn² programy 

Program Ceepus Aktion  Ostatn² 

Poļet projektŢ    

Poļet vyslanĨch studentŢ    

Poļet pŚijatĨch studentŢ    

Poļet vyslanĨch akademickĨch pracovn²kŢ    

Poļet pŚijatĨch akademickĨch pracovn²kŢ    

Dotace (v tis. Kļ)    

 

Dalġ² studijn² pobyty v zahraniļ² 

Program Vl§dn² stipendia 
PŚ²m§ meziuniverzitn² spolupr§ce 

v EvropŊ mimo Evropu 

Poļet vyslanĨch studentŢ 1 Braz²lie, Japonsko 

Poļet pŚijatĨch studentŢ   

Poļet vyslanĨch akademickĨch pracovn²kŢ   

Poļet pŚijatĨch akademickĨch pracovn²kŢ   
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4.6.  Zapojen² pracoviġtŊ v  programech Fondu rozvoje vysokĨch ġkol  

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

T®matickĨ 

okruh  

Rok zah§jen² 

Śeġen² 

OdpovŊdnĨ 

Śeġitel 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

      

      

      

 

 

 

 

4.7. Zapojen² pracoviġtŊ v RozvojovĨch programech pro veŚejn® vysok® ġkoly  

N§zev projektu 

(ļ²slo, oznaļen²) 
Program  Rok Śeġen² OdpovŊdnĨ Śeġitel 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

Revitalizace poļ²taļov® uļebny 

robotiky pro vĨuku CAD syst®mŢ 
IRP 2015 

prof. Dr. Ing. 

Vladim²r MostĨn 
440 0 

PŚ²strojov® vybaven² pro 

experiment§ln² vĨuku a ļinnost 

studentŢ USP Mechatronika  

IRP 2015 
Prof. Dr. Ing. Petr 

Nov§k 
0 266 

Rozvoj modern²ch syst®mŢ pro 

podporu tvŢrļ² ļinnosti 

financov§no 

FS 
2015 

prof. Dr. Ing. 

Vladim²r MostĨn 
0 410 

 

4.7. Zapojen² pracoviġtŊ v Operaļn²m programu VzdŊl§v§n² pro 

konkurenceschopnost  

N§zev projektu 

(ļ²slo, oznaļen²) 
Program  Podprogram OdpovŊdnĨ Śeġitel 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

PŚ²leģitost pro mlad® vĨzkumn²ky - Postdoci 

I., ļ²slo projektu CZ.1.07/2.3.00/30.0016 

ProjektovĨ modul K 

OP VK,  

2.3 ï 

Lidsk® 

zdroje ve 

vĨzkumu a 

vĨvoji 

prof. Ing. Petr 

Noskieviļ, CSc. 

 

474 

 

 

 

 

 

 

      

 

 

5. VŊdecko - vĨzkumn§ ļinnost  

 

5.1. Hlavn² smŊry vĨzkumu a vĨvoje na pracoviġti  

Hlavn²m smŊrem vĨzkumu v roce 2015 byl prŢmyslovĨ a aplikaļn² vĨzkum a vĨvoj v oblasti 

servisn² robotiky pro bezpeļnostn² a z§chran§Śsk® syst®my, Pokraļuje vĨvoj a vĨzkum zapoļatĨ 

v pŚedchoz²ch projektech v oblasti detekļn²ch robotŢ s manipulaļn² nadstavbou pro odbŊr 

vzorkŢ a jejich subsyst®mŢ pro nasazen² v bezpeļnostn²m inģenĨrstv², financovanĨ ļ§steļnŊ 

projektem v r§mci Studentsk® grantov® soutŊģe. 
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Po nabytĨch zkuġenostech a analyzov§n²m prŢbŊhu vzniklĨch nedostatkŢ rychlostn²m 

Ś²zen²m a konstrukc² zjednoduġen®ho vġesmŊrov®ho podvozku, byl d§le upraven elektronickĨ 

Ś²dic² syst®m mobiln²ho robotu ODIN. Z§sadn² zmŊnu pŚineslo pouģit² Ś²d²c²ch jednotek EPOS 

50/5. Oproti jednotk§m typu Escon s rychlostn²m Ś²zen²m umoģŔuj² polohov® Ś²zen² pohonu. 

Jednotky typu EPOS je tak® moģno mezi sebou podŚ²zenŊ propojit pomoc² rozhran² CAN a 

hlavn² jednotku EPOS pŚipojit pomoc² rozhran² USB do Ś²d²c²ho poļ²taļe.  

Tyto vĨhody umoģnily upravit elektronick® zapojen² bez pouģit² programovatelnĨch 

modulŢ ADAM 4050, 4550 a i7040. PŚ²m® spojen² pohonu, Ś²d²c² jednotky a Ś²d²c² aplikace bez 

D/A pŚevodn²ku um²stŊn®m v modulu i7040 zajistilo pŚesnou interpretaci poģadovan® rychlosti 

jednotlivĨch pohonŢ a znaļn® usnadnŊn² zapojen² cel®ho obvodu. Na n§sleduj²c²m obr§zku je 

uk§z§no sch®ma elektronick®ho zapojen² s jednotkami EPOS 50/5. V porovn§n² se zapojen²m 

elektronick®ho obvodu s jednotkami Escon 50/5 je obvod vĨraznŊ jednoduġġ² a praktiļtŊjġ². Po 

dalġ²ch ¼prav§ch Ś²dic²ho softwaru je poļ²t§no se zapojen²m a implementac² senzorick®ho 

vybaven² a propojen² Ś²dic² aplikace pro ovl§d§n² podvozku a modul§rn²ho manipul§toru 

Schunk. 

 

 
Obr. Robot ODIN se smŊrovĨmi koly a osazenĨ modul§rn²m manipulaļn²m ramenem, stereoviz² 

a dvojic² 2D laserovĨch skenerŢ. 

 

 

 


