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1. PROFIL PRACOVISTE

Katedra robotiky 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 robotli mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve vyuce i
V publikac¢ni ¢innosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny v tomto smyslu granty, i nespecifikovany
vyzkum a témata disertacnich i diplomovych praci. Ve vyuce katedra zajistuje dva obory -
Robotiku, v ramci bakalaiského strukturovaného programu a Vyrobni systémy s prumyslovymi
roboty (nyni nové také zménéné na Robotiku), pro inzenyrské navazujici studium na Fakulté
strojni. A rovnéZ noveé schvalené¢ doktorské studium Robotika. Jsou zajistovéana adekvatni
studijni zamétfeni k vyzkumnym tématim — nestrojirenské aplikace pramyslovych roboti,
servisni roboty a mechatronika. Katedra se také intenzivné vénuje novym tématim ve vztahu k
vyzve Industry 4.0, zejména pak oblastem kolaborativni robotiky, internetu véci atd.

Mechatroniku lze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systémi, které integruji
strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inzenyrstvi. Jde o progresivni pfistup ke
strojirenstvi, ale i jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skute¢nost, ze narist novych
systémi tohoto druhu v soucasnosti presahuje rocné 30 — 40%. Mezi jiz dnes aktualni aplikace
patii napft.: primyslové, servisni a persondlni roboty, moderni vyrobni systémy, zbrojni systémy,
medicina, kosmické systémy, automobilovy primysl, automatické pracky, mycky nadobi, a fada
vyrobkl pro kancelare i domécnost.

Okruhy fesenych problému robotiky lze Clenit na: projekéni, provozni, konstrukéni,
zkouSeni a diagnostiku, méfeni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti pocitacové podpory
Kk feSeni problémi a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce ztad studentl, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systém, uréenych pro procesni a vizualiza¢ni Grovné
fizeni v mechatronickych systémech. Dlraz je vénovan zejména primyslovym pocitatim
standardu PC a jejich vlastnostem, véetné metod zajisténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcum z fad studentl magisterského studia umoZziuje katedra, formou individualniho
studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté elektrotechniky a informatiky nasi
univerzity.

Vyukova i vyzkumnd cinnost katedry je didle zaméfena na matematické modelovani
mechanismi a jejich pohont z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostredkii
fidicich systémil polohovacich mechanismil a senzorické subsystémy, véetné zpracovani obrazu
technologické scény pro razné 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 systémt, jakozto ziejmy trend nejblizSich let
s Sirokymi aplikacnimi moZnostmi.

Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni tlohy, odpovidajici uvedenému
zamé&feni. Vyuka probiha v Centru robotiky, na riznych typech prumyslovych robotu a jejich
subsystémech, v laboratofich méfici a diagnostické techniky a v uc¢ebné CAD systémii. Pro
robotiku a mechatroniku je typické Siroké a komplexni vyuziti pocitaové podpory pro vSechny
oblasti ¢innosti. U¢ebna CAD systémi je proto vybavena odpovidajicimi softwarovymi systémy.



2. PERSONALNI SLOZENI PRACOVISTE

(jmenny seznam)

Vedouci katedry:

Zastupce vedouciho katedry:
Tajemnik katedry:
Sekretatka:

Profesofi:

Docenti:

Odborni asistenti:

Pracovnici pro VaV:

Odborné-techni¢ti pracovnici:

(stav k 31. 12. 2016)

Prof. Dr. Ing. Petr Novak
Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Ing. Petr Siroky

Tereza Fittlova

Vladimir Mostyn, Petr Novak
Zden¢k Konecny

Ing. Ladislav Karnik, CSc.
Ing. Véclav Krys, Ph.D.,

Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D.
Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Ing. Petr Siroky

Ing. Matéj Gala

Ing. Jan Lipina

Ing. Jan Babjak, Ph.D.
Ing. Tomas Kot, Ph.D.,
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 daném roce

V roce 2016 nebylo

2.3. Vzdélavani akademickych pracovniki pracovisté

( kurzy, skoleni, apod.)

Viz kapitola 7.1



3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovi$tém garantované studijni obory
Bakalai'ské studijni obory:

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

Profil absolventa:

Absolventi bakalarského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéfi prvki robot,
manipulatorii a perifernich zafizeni robotizovanych pracovist /dopravnikii, zasobnikii, hlavic
pramyslovych robotil aj./, ale také jako projektanti téchto zafizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, idrzbu a opravy.

Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na strojirenstvi, protoze roboty se rychle uplatiiuji v fadé
dalsich odvétvi, jako jsou
zemédélstvi,
zdravotnictvi,  sklafsky,
potravinaisky, textilni a
obuvnicky pramysl,
sluzby apod. Vzhledem k
tomuto trendu je mozno
hovofit o  moznosti
univerzalniho
prosazovani této
techniky.

Absolventi ziskaji kromé
nezbytného teoretického zakladu zejména praktické zkuSenosti na robotizovanych pracovistich v
nové vybudovanych laboratofich primyslovych robotl. Pfimou soucasti studia je zvladnuti prace
na pocitaci pro celé spektrum cCinnosti, po¢inaje vyuzitim textovych editord, pifes tabulkové
procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD systéml, aZ po vyuZiti pocita¢h v fidicich
systémech robotl a automatizovanych zafizenich.

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 primyslovych
robotl a manipuldtori a jejich subsystémi. Obor je diale zaméfen na projektovani
robotizovanych technologickych pracovist, vcetné jejich fizeni, a problematiku aktudlni
legislativy a bezpecnostnich predpisti. 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 systémi pocitacové podpory konstruovani, jako
je Creo Parametric a dalSich vypoctovych a simula¢nich systému, vhodnych pro pokrocilé
modelovani a simulace v oblasti primyslové 1 servisni robotiky. Zna¢nd pozornost je ve vyuce
vénovana metodice tvorby technickych systémi a metodice podpory inovacniho procesu
zalozené na technologii TRIZ, véetn€ pocitacové podpory téchto ¢innosti. Obor Robotika je tedy
velmi komplexni, primdrni strojni zaméfeni ma velky piesah do souvisejicich oblasti, jakymi
jsou fizeni, senzorika, pohonné systémy a informatika.

Absolventi studijniho oboru Robotika maji znalosti v oblasti konstruovani pramyslovych
robotli a manipuldtorti, projektovani robotizovanych technologickych pracovist a vytvéfeni
servisnich robotickych systémt, vcetn¢ jejich nasazovani. Znalosti z oblasti strojni jsou doplnény
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potiebnymi znalostmi z oblasti fizeni a senzoriky, softwarového inzenyrstvi, ndvrhu fidicich
systétmu jak po strance softwarové, tak po strance hardwarové, dale znalostmi z oblasti
elektroniky, strojového vidéni a pohonli. Absolventi jsou pfipraveni k feSeni inzenyrskych uloh
v oblasti ——
automatizace a ||
robotizace |
strojirenské vyroby,
aplikace servisnich
robotd ve vyrobé, ¢i
sluzbach. 'V oblasti
projektovani f
vyrobnich systémi | |
s pramyslovymi | |
roboty maji | =
absolventi potifebné
znalosti z oblasti
zabezpeCeni jejich
provozu,  udrzby,
spolehlivosti, I
bezpecnosti, i
sefizeni a | M
programovani e
robotizovanych

pracovist’.

Vyznamné jsou také ziskané znalosti ve vyuzivani vysoce vykonnych systému pocitacové
podpory pro konstruovéni, projektovani, modelovéani, simulaci, programovani, fizeni aj., které
jsou plné€ vyuzitelné i mimo studovany obor. Absolventi se uplatni jako konstruktéti, projektanti,
provozni technici, specialisté pro rizné oblasti aplikaci vypocetni techniky — CAD, CAl,
pokryvajicich kromé konstruk¢énich €innosti 1 projekci a celou oblast technické piipravy vyroby a
spravy Zivotniho cyklu vyrobku (PLM systémy).

Doktorské studijni obory:

Nazev: Robotika

Cislo oboru: 2301Vv013

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

Absolventi si osvoji metodiku védecké prace v oblasti aplikovaného vyzkumu a vyvoje
prumyslovych 1 servisnich roboti a jejich aplikaci s vyraznym uplatnénim mechatronického
ptistupu k vyvoji téchto komplexnich technickych systémil. V oblasti tvorby a feSeni inovacnich
zadani si absolventi osvoji zédkladni metodické a védecké postupy, v oblasti konstrukce ziskaji
absolventi pomérné rozsahlé znalosti v oblasti tvorby a optimalizace mechanického subsystému
S pocitacovou podporou, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen diraz na nejnovéjsi technické 1
programové prostiedky fizeni, vnimani prostfedi a komunikace s ¢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
komplexniho pfistupu k vytvareni robototechnickych systému jak v oblasti vyrobni, tak v oblasti
servisnich ¢innosti.

3.2. Zmény v oborech garantovanych pracovistém (piiprava novych obort,
specializaci, ukonceni akreditace, zména garanta, apod.)
nevyznamné
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3.3. Seznam obh4jenych bakalétskych a diplomovych praci

Bakalarské diplomové prace:

p———
= -
—_— 1

=T

Bakalarské prace:

Absolventi bakalari

student vedouci téma

1. | Vit Fichna Ing. Ladislav Kérnik, Kloub pro polohovéni kamery
CSc.

2. | Ondiej Friedel doc. Ing. Zden¢k Otoc¢ny sttl s pohonem
Kone¢ny, Ph.D.

3. | David Grigar¢ik | prof. Dr. Ing. Vladimir | Konstrukce pneumatické upinky
Mostyn

4. | Dominik Heczko | Ing. Petr Siroky Konstruk¢ni aprava ramu robotu Kraken 2

5. | Stanislav Ing. Petr Siroky Uprava dvougelistového efektoru

Herudek

6. |Daniel Huczala |Ing.Jan Babjak, Ph.D. | Navrh optimalizace elektroniky robotu ARES

7. | David Jufica doc. Ing. Zdengk Mobilni pasovy dopravnik
Konec¢ny, Ph.D.

8. | Radek Miiller Ing. Petr Kopec Reseni nahrady lankového systému na vylozniku vykladaciho

a manipulacniho systému

9. |Lukas Podesva prof. Dr. Ing. Vladimir | Konstrukéni feSeni dvouprstého paralelniho chapadla
Mostyn

10. | Tomas Vicek Ing. Mat¢j Gala Pasova jednotka mobilniho robotu ARES

11. | Jakub Zabystrzan | Ing. Milan Mihola, Manipulator ty¢i mezi krokovacimi dopravniky
Ph.D.




Magisterské diplomové prace:

Student (bc) vedouci téma
1. |Daniel Heczko |Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh mobilniho robotu pro prezentaci Katedry
CSc. robotiky na stfednich skolach
2. | Pavel Vaviik prof. Dr. Ing. Petr Novak | Aplikace robotického ramene 1500 Robai
3. | Tomas Vrozina |doc. Ing. Zdengk Optimalizace robotického ramene s linearnimi pohony
Konec¢ny, Ph.D.
4. | Tomas doc. Ing. Zden€k Kombinovany paletiza¢ni efektor pro robot Fanuc
Zahradnik Kone¢ny, Ph.D.

{ /
a /
BN 5l ,.
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Absolventi — inZenyri.




3.4. Seznam doktorandl pracovisté v daném roce

1. Ing. Pavel Plvodni téma prace: K ne | prof. Dr. | Pfechod ze
Dolejsi Testovaci systém pro analyzu Ing. Skoda
zatizeni ruky a téla pro Vladimir | Transportation
ergonomii. Mostyn do ABB
Nové téma prace:
Velkoplosny roboticky 3D tisk.
2. Ing. Vyvoj bio-inspirovanych K ano | doc. Ing. | Borcad
Zdenék mechanism. Zdenék
Duffek Konecny,
Ph.D.
3. Ing. Maté&j | Systém tlumeni vibraci pro P ne | prof. Dr. | Skoda
Gala mobilni robotické aplikace Ing. Transportation
Mostyn
4. Ing. Michal | Navrh a optimalizace P ano | prof. Dr. | Zdlvodu staze
Gloger ultralehkého exoskeletonu bez Ing. Petr | dosud P forma
pro dolni koncetiny za poutziti stip Novak studia, do
modernich materidl( a endi konce roku
vyrobnich technik. a 2016 na staziv
Japonsku
5. Ing. Tomd$ | Lokalni navigace K ne | prof. Dr.
Chamrad multirobotického systému. Ing.
Mostyn
6. Ing. Petr Inovace a vyvoj perifernich K ano | prof. Ing. | Robot System
Kopec zafizeni robott a JiFi s.r.o.
manipuldtorl pro aplikace v Skafupa, | odevzdani
oblasti bezpecnosti a ochrany prace 1/2017
obyvatel a zachrannych
systéma.
7. Ing. Lukas | Vyvoj integrovanych K ne | prof. Dr. | Armatury
Kusnir pohonnych a brzdnych Ing. Group a.s.
jednotek v kolech mobilnich Vladimir
robotd. Mostyn
8. Ing. Jan Mechanické vlastnosti K ano | doc. Ing. | odevzdani
Lipina materiall vyrobenych Zdenék prace 1/2017
technologii Rapid Prototyping. Konecny,
Ph.D.
9. Ing. JiFi Vyzkum a vyvoj technickych K ano | prof. Dr. | LaborTech
Marek prostiedk( mobilnich robotd Ing. Opava
pro prekondavani prekazek. Vladimir
Mostyn
10. | Ing.Jakub | Vyvojrobotické ruky s P ne | prof. Dr. | Hella
Melcak pruznymi prsty. Ing.
Mostyn
11. | Ing. Petr Vyvoj rekonfigurovatelnych P ne | doc.Ing. | SDZv2/2017
Siroky ramul podvozkd mobilnich Zdenék
robotd. Konecny
12. | Ing. Ales Roboty pfimo spolupracujici P ne | prof. Dr. | ve spolupraci
Vysocky s Clovékem Ing. Petr | s Skoda Auto
Novak



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=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=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=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=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=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=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=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=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=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=390281&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true

3.5. Seznam obhajenych diserta¢nich praci na pracovisti
Prezen¢ni studium: -

Kombinované studium: -

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota

e Znevvhodnéné skupiny uchazecii/studenti na vysokych skolach (stru¢ny text o podpoie
kulturn€ a socialn¢ znevyhodnénych studentii a podpote studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

Program podpory talentovanych studentti v ramci rozvojového projektu ,,Analyza studia a
talentovani studenti* (IRP/2016/60) v roce 2016

Bc. Stefan Grushko (narozen 16. 8. 1994, statni ptislusnost: Ukrajina, osobni ¢islo:
GRUO0037), Podrouzkova 1688/1, 708 00 Ostrava, tel.. +420 776 840 399,
grushko@seznam.cz

Student 1. rocniku NMgr. studia, obor: Robotika. VSP za bakalatské studium: 86,38.
a) doba zapojeni (v mésicich): kvéten az prosinec 2016;
b) hlavni aktivity:

o prace na SGS projektu ,, Bioloid+Kinect “,

o demonstrace vysledkit SGS projektu "Bioloid+Kinect" na Dnech NATO v
Ostrave 2016 a ,, Zlepsi si techniku “,

o publikace ve Sborniku védeckych praci, rada strojni — clanek s nazvem
,, Teleoperated Humanoid Robot “,

o demonstrace pracovist Katedry Robotiky pro studenty ze Saint Petersburg
Mining University,

o ucast na exkurzi v IT4Innovations,
Mentor (supervizor): prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

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

V roce 2016 bylo do fesSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Modularita v robotice*
SP2016/142 zapojeno 29 studentd doktorského i navazujiciho magisterského studijniho
programu. Vyznamnych vysledkti doséhli tito:

— Bc. Robert Pastor, Bc. Stefan Grushko, Bc. Jan Jochec, Bc. Michal Vocetka
— Bc. Martin Kaszper, Bc. Jiti Suder, Bc. Jakub Kovar, Bc. Daniel Huczala
— Bc. Dominik Heczko

Na zakladé feSeni projektu bylo podano 4 funkéni vzorky a 1 autorizovany software. Bylo
publikovano 6 ¢lankt do recenzovanych sbornikli z toho 4 indexované v databazi SCOPUS,

které jiz jsou evidované v databdzi OBD. Jedna z téchto publikaci byla vykézana na ptedchozi
SGS projekt.
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4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracoviité se subjekty v CR
(nézev partnera, nazev projektu nebo aktivity, pfipadné¢ datum podepsani smlouvy na Grovni
pracovisté, obdobi platnosti, garant)
V ramci feSeni projektl Preseed ,,Bezpecnost* navazana spoluprace s:
e Fyzikaln¢ Technicky zkusebni Gstav Ostrava-Radvanice
o [¢karska fakulta Ostravské univerzity

e ZAM servis s.r.0. Ostrava

V ramci feseni projekti CAFR (Center for Advanced Field Robotics):
e Vojensky opravarensky ustav Novy Ji¢in,

e VUT Brno, CVUT Praha a Univerzita obrany.

MESSAGE

/
PROJECTS J
v

NEWS & MEDIA

Center for Advanced Field Robotics aims to bring together organizations engaged in research and development in the field of advanced robotics
and autonomous systems in the Czech Republic.

CONTACT

The aggregation of various independent bodies under one roof opens new possibilities and synergies for solving demanding robotic problems leading
towards real-world applications in civil, security, industrial, and military sectors. Besides, the center acts as a vehicle for practical realization of promising
ideas and solutions from the academic community through a close collaboration with industrial partners and potential end-users.

Last but not least, the Center allows to specify and implement joint projects in the research and/or application fields on the basis of other agreements
between the members of the Center.

Webova stranka CAFR: Cafr.cz

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

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

Projekt programu Coal and Steel ,, Telerescuer® —
e Silesian University of Technology — Politechnika Slaska,
e Universidad Carlos 111 de Madrid — Spanélsko,
e SkyTech Research — Polsko,
e SIMMERSION GMBH - Rakousko.
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4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentt pracoviste
(jméno, zem¢, divod pobytu piipadné nazev prednesené prednasky, obdobi, kdo hradil naklady)

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.
Ing. Jan Babjak, Ph.D.
e Shenyang, Cina
o Navstéva Shenyang Aerospace University — posouzeni studijni ndplné odbornych
predméti
o 21.—28.5.2016
o Hrazeno projektem “Cooperation with China”, i.e. by the Technical University of
Ostrava, Faculty of Mechanical Engineering
Ing. Vaclav Krys, Ph.D., /prof, Dr.Ing. Petr Novak
e Cincinnati, Ohio, USA
o Utast na konferenci National Robot Safety Conference 2016
o Ucast na workshopu International Collaborative Robots Workshop 2016
o 17.-21.10. 2016
o Hrazeno katedrou/hrazeno z projektu

Dalsi vyjezdy v ramci feSeni projektii

Erasmus+ studijni pobyty

Bc. Huczala Daniel — Finsko
Bc. Zabysttan Jakub

Ing.M.Gloger - Japonsko

Mobilita: stipendium MSMT na podporu zahraniéni pracovni staZe studenti..1.1.2016 —
31.7.2016
Japonsko:

Cinnost:

- Spoluprace a pracovni staZ ve spole¢nosti Matsumoto (druhy nejvétsi Japonsky vyrobee ortez a
protez).

- Spoluprace a pracovni staZe ve spolecnosti Suzuki.

- Spoluprace a kratkodobe pracovni navstévy a schiizky v institutu ART (Advanced
Telecommunications Research Institute International - Dept. of Brain Robot Interface) a
University of Tsukuba - Artificial Intelligence Laboratory.

Mobilita: stipendium MSMT na podporu zahraniéni pracovni staZe studentii. 1.8.2016 -
31.12.2016

Japonsko:

Cinnost:

- Seznameni se s exoskelety v oddéleni BRI (brain robot interface) spole¢nosti ATR

- Zaklady programovani (python)

- Pace na redesignu univerzalniho moduldrniho kloubu s integrovanym sensorem

- Konstrukce a navrh exoskeletu s 1 DOF modularnim kloubem pro horni konc¢etiny pro méfeni
krouticitho momentu v rameni

- Konstrukce a navrh exoskeletonu s 2 DOF modularnimi klouby pro horni koncetiny pro méfeni
krouticitho momentu v rameni a lokti
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- Testovani sensoru kroutictho momentu, experimentalni analyza pfesnosti méteni

- Strukturalni simulace konstrukce senzoru v CAD systému Solidworks

- Redesign, konstrukce, vyroba a sestaveni pneumatického svalu (hlavni pohonna jednotka
exoskeletontr).

- Propojeni sensort s elektronikou, sbér a vyhodnoceni dat.

- Dalsi pomocné prace na exoskeletonu pro kotnik (AFO) atd.

- Prezentace a testovani exoskeletonl v nemocnicich v oblasti Kansai a Tokyu

- Dalsi testovani ortézy v Laboratofi vybavené kamerovym systémem Motion Analysis a
tlakovymi deskami na podlaze.

- Sbér dat a vyhodnoceni optimalizace chtlize (gait cycle, pattern) uzivatele.

- Prace na publikaci védeckych vystupti a predlozeni ¢lanku k hodnoceni na konferenci
ICORR2017 (Exoskeleton pro dolni koncetiny)

- Studie vyzkumnych metod v oboru Biomechanika.

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

IAESTE — zd#i — prosinec 2016

Student Murilo Uliani from Brazil studied (under IAESTE Exchange program) this winter
semester at our Department of Robotics (Faculty of Mechanical Engineering). The length of his
stay was 12 weeks. The main topics of his study were machine vision (SW Sherlock) and
programming industrial robots ABB and Mitsubishi in our laboratories.

Obr. Murilo Uliani
Traineeship of SUT researchers in VSB Ostrava — listopad 2016

Piotr PRZYSTALKA, PhD Eng., Wawrzyniec PANFIL, PhD

from: Silesian University of Technology, Gliwice, Poland -

Topic: Research on integration of Matlab Robotics System Toolbox and Robot Operating
System

Dalsi v ramci spoluprace na mezindrodnim projektu

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

Fin.
Rok . s v we « bi
. . < < (. Koordinator/feSitel na Pocet | ODJEM
Nazev projektu (Cislo, oznaceni) zahajeni v le
" pracovisti prac. | NIP
FeSeni R
(tis. K¢)

Celkem
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Programy EU pro vzd¢lavani a pfipravu na povolani

Socrates

Socrates

Leonardo

Program

Erasmus | Comenius

Grundtvig

Lingua | Minerva

Pocet projekti

Pocet vyslanych studentd | 2-Finsko

Pocet piijatych studentii

Pocet vyslanych ak. prac.

Pocet piijatych ak. prac.

Dotace (v tis. K¢)

Ostatni programy

Program

Ceepus

Aktion

Ostatni

Pocet projektl

Pocet vyslanych studenti

Pocet prijatych studentti

Pocet vyslanych akademickych pracovnikil

Pocet prijatych akademickych pracovniki

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranic¢i

Program

Vladni stipendia

Piima meziuniverzitni spoluprace

v Evropé | mimo Evropu

Pocet vyslanych studentti

1

Japonsko

Pocet prijatych studentd

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet ptijatych akademickych pracovnikil

4.6. Zapojeni pracovisté v programech Fondu rozvoje vysokych $kol

Nazev projektu (¢esky i anglicky preklad)
(Cislo, oznaceni)

Tématicky
okruh

Rok zahajeni | Odpovédny
FeSeni FeSitel

(tis. K&)| (tis. K¢)

Fin. Fin.
objem | objem
IP NIP

4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro verejné vysoké skoly

Fin. Fin.
2:‘;?;’;;?::::; Program | Rok FeSeni | Odpovédny fesitel | ha | "
(tis. K&)| (tis. K&)

, prof. Dr. Ing.
Program podpory talentovanych Radek Cada
studentll v rdmci rozvojového projektu , "
»Analyza studia a talentovani studenti* IRP 2016 1354 s_tl?dr((a)rft II\B/Ié)styn 0
(IRP/2016/60) Grushko '
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Ptistrojové vybaveni pro
experimentalni vyuku a ¢innost
studentiit USP Mechatronika — systém
3D vidéni

IRP 2016

Novak

Prof. Dr. Ing. Petr

200 0

4.7.  Zapojeni  pracovisté
konkurenceschopnost

v Operacnim

programu  Vzdélavani  pro

Nazev projektu
(Cislo, oznaceni)

Program |Podprogram

Odpovédny Fesitel| o

Fin. Fin.
objem | objem
NIP
(tis. K¢)| (tis. K¢&)
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5. VEDECKO - VYZKUMNA CINNOST

5.1. Hlavni sméry vyzkumu a vyvoje na pracovisti

Hlavnim smérem vyzkumu v roce 2016 byl primyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpecnostni, armadni a zachranarské systémy. Pokracuje vyvoj a vyzkum
zapocaty v piedchozich projektech v oblasti detek¢nich roboti s manipula¢ni nadstavbou pro

odbér vzorkli a jejich subsystéml pro nasazeni v bezpeCnostnim inzenyrstvi, financovany
¢aste¢né projektem v ramci Studentské grantové soutéze.

[ ]
e V ramci feseni SGS projektu byl zdsadni tpravou stavajiciho mobilniho robotu vytvoien
a nasledn¢ testovan mobilni robot (MR Marvin) schopny autonomni jizdy pies zadané
GPS souradnice. Na vyvoji, realizaci a testovani systému pracoval Bc. Robert Pastor.

Obr. MR Viper schopny autonomni jizdy pres zadané GPS souradnice

e Pro ovéfovani generovanych algoritmli kraeni byl navrzen a realizovan maly testovaci
¢tyfnohy kracejici mobilni robot uréeny. Robot je uréen do vnitiniho prostfedi a je mozné
jej provozovat v rezimu ru¢niho fizeni. Je navrZen tak, aby jej bylo mozné doplnit o
senzoricky subsystém, ktery umozni autonomni pohyb. Vyvoj robotu a praci na
algoritmech kraceni realizuje Bc. Robert Pastor pod vedenim Ing. Zdenko Bobovského,
Ph.D.. Vystupy budou pouzity v jeho diplomové praci.
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B

Obr. MR Marvin pro testovani algoritmii krdaceni

e Bc. Stefan Grushko pracuje na vyvoji robotického systému, ktery je zalozen na
edukacnim robotickém systému bioloid. Systém napodobuje pohyby ¢lovéka snimané
senzorem Kinect. Robot byl doplnén o nové vyvinutou fidici jednotku s moznosti
programovani fidici aplikace s vyuzitim OOP v jazyku C#. Vystupy budou pouzity v jeho

diplomové praci pod vedenim Ing. Zdenka Bobovského, Ph.D.

Obr. Upraveny humanoidni robot Bioloid (viastni ridici systém na bazi NetDuino)

e Bc. Michal Vocetka provedl v ramci SGS projektu navrh vyukového robotizovaného
pracoviste, které je na centru robotiky. Z navrzeného pracovisté byla realizovéana jedna
buiika a aktualné€ probihd jeji montaz a oziveni.
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Obr. Navrh vyukového robotizovaného pracovisté

TELERESCUER - projekt EU, RFC-CT-2014-00002, program Coal and Steel,
2014-2017. Vyvoj mechanické platformy podvozku mobilniho robotu pro prizkum
v podpovrchovych dolech, véetn¢ tidiciho systému a systémové integrace subsystémil
vyvijenych dal§imi partnery (Polsko, Rakousko, Spanélsko). Zohlednéni specifik
okolniho prostiedi — implementace ATEX (skupina I, kategorie M1). V roce 2016 doslo
k zasadni zmén€ v koncepci feSeni fidiciho systému a pouzit¢ého SW - byl proveden
ptechod na ROS — Roboticky Operaéni Systém.

Obr. 3D model robotu Telerescuer
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Jednou se soucasti projektu je tvorba 3D map prostiedi (dolu) na zaklad¢ série snimkii
provedenych laserovym skenerem umisténym na mobilnim robotu. Vytvéien je i software
umoziujici pohodlné a nazorné prohlizeni téchto map vcetné integrace dodate¢nych
informaci (rozmérove parametry, koncentrace metanu, tepelné pribehy atd.).
=

Telerescuer PointCloud Test

Obr. Vizualizace 3D mapy diilni chodby véetné koncentrace plynu (Cervend barva)
Pevnostni analyzy komponent robotu:

Soucasti vyvojovych praci byly i pevnostni analyzy jednotlivych komponent robotii — z divoda
optimalizace hmotnosti v souvislosti s implementaci ochrany pevnym zavérem natizeni ATEX.
Na nasledujicim obrazku je znazornéna deformace krytu robotu pfi zatizeni vnitinim pietlakem
4MPa. Na dalsich obrazcich jsou zobrazeny analyzy krytu pohonu senzorického ramene.

Displacement Mag (WCS) 3.56911

(rmm) 321220
Defarmed Location: Cornponents and Layers 285529
Max Disp 3.5691E+00 249838
Scale 3.5583E+01 214147
Loadset:LoadSet! : VYPOCTOVA_SESTAVA_RAMU Step 2, Time 1.0000E+00 178456

142765
1.07073
071382
0.35691
0.00000

Obr. Deformace krytu robotu
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o Projekt TACR s nazvem AXIO - systém pro méieni vzddlenosti a rychlosti drdinich

vozidel.

Vyvoj systému pro méfeni polohy a rychlosti vlaku bliziciho se k pfejezdu na zakladé méreni
impedance nakratko kolejového obvodu, ktery je zkratovan predni napravou vlaku. Spoluprace
Katedry robotiky (simulace kolejového vedeni v Matlabu), Katedry energetiky (Tepelné vypocty

Obr. Vypoctovy model krytu pohonu

a chlazeni na prototypu zatizeni) a Katedry elektrotechniky FEI (Teorie kolejovych obvodu).

RMS

Signal

Current
GEnerEol urce (5L)

b

Solver
Configuration

Continuous|
AL

powergui

Mapeti a proud

i

+ Impedance _.

Divide

14.85)

Step

Simulink-PS (n¢
Converter| o

Vystupl

Vystupl

R
v
- fum

Voltage
Sensar (SL)

Napeti

Vystup

Vstup
Vystup2

Vet
tup?2

Vstup?

kmP1

L]

kmP2

b
¥

Obr. Simulacni model 2 km jednostranného useku koleji pro verifikaci mereni impedance

v Karviné
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Obr. HW simulator kolejového vedeni pro testovani prototypu mériciho zarizeni
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......

Analogovy
vstup

Obr. Funkcni vzorek mériciho zarizeni

e Projekt TAROS V2 (TAkticky ROboticky Projekt TAROS V2 (TAkticky ROboticky
Systém ve verzi ¢.2) je vyzkumny a vyvojovy projekt spolecnosti VOP CZ s.p.
(Vojensky opravarensky podnik) feSici bezosadkovy roboticky mobilni systém. Na
tomto projektu podnik spolupracuje s ¢eskymi univerzitami v ramci sdruzeni CAFR
(Center for Advanced Field Robotics), coz je centrum pokrocilé a outdorové robotiky,
zalozené v roce 2013. Zakladateli CAFR jsou VOP CZ s.p., Univerzita obrany Brno,
CVUT Praha, VUT Brno a VSB-TUO — Katedra robotiky (www.cafr.cz).

Ur¢eni systtmu TAROS je mozné zejména v piimé podpofe bojové Einnosti
mechanizovanych, prizkumnych a specidlnich jednotek. Prostiedek je schopen vést
prazkumnou, ptipadné bojovou ¢innost (podle typu néstavby) a také zamétovat nepratelské
jednotky a palebnd postaveni. Prostfedek je urCen pro nasazeni a manévrovou c¢innost
Vv rizikovych prostorech, napiiklad pokrytych palbou nepfitele, nebo s pravdépodobnym
vyskytem, piipadné aktivaci nebo deaktivaci nepfatelského IED (Improvised Explosive
Device), kde realizuje rizikové aktivity, v¢etn¢ bojové ¢innosti a vaze na sebe pozornost
neptatelskych vojsk.
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. W)
Obr. Mobilni robot TAROS v2
Katedra robotiky vroce 2016 fesila modernizaci robotického ramene, systému vidéni a
komunika¢niho subsystému. Konkrétné se jedna o moznost piesné fidit silu stisku cCelisti
efektoru, dale doplnéni celisti o zbrojni RAIL listy a vyménny systém cCelisti. V oblasti
vizualizace pracovniho prostoru TAROSu tym vyvinul systétm 3D vidéni, termovize a
noktovizoru ve spojeni s helmou virtudlni reality. Souc¢ésti feSeni je také poloautomaticky rezim
ovladani ramene a palubni antikolizni systém (robotické rameno — robot) a systém logovani

ptikazii operatora.

.

Obr. Testy Fizeni sily stisku ramene — zvlddne bezpecné uchopit a manipulovat se syrovym
vejcem, stejné i s 20 kg nastraznym systémem
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5.2. Resené projekty (granty) na narodni trovni

. . v . . Fin. Fin
Nizev projektu (Cesky i Posky- ROk | haya | Odpovédny Potet | objem | objem
anglicky pFeklad) tovatel |zahajeni FeXeni FeSitel/FeSitel na prac P NIP
(Cislo, oznaceni) grantu Feseni pracovisti ' (tis. K&)|(tis. K&)
AXIO - systém pro méfeni prof. Dr. Ing.
vzdalenosti a rychlosti Vladimir Mostyn, celkem
draznich vozidel . VSB — TUO hlavni |3 (K361) VSB-
AXIO - system for measuring| TACR | 2014 |4 roky ptijemce 1 (K420) 0 TUO
of distance and speed of train Ing. Petr Vykrent, (1 (K354) 588 tis.
C-Modul spol. K¢
s 1.0. spolupfijemce
TARQOS Prof. Novak -
(smluvni v§zkum) VOP | 2016 | 8m 4 -
Celkem 588
5.3. Resené projekty (granty)na mezinarodni Grovni
N4 oktu (Cesky i lickv Posky- L Fin. Fin.
azev proje Eu (Cesky i anglicky R?.k | Détka | . V(.)dp(avve.dny Pocet| objem | objem
preklad) tovatel |zahajeni FeSeni fesitel/FeSitel na prac IP NIP
(&islo, oznadeni) grantu | FeSeni pracovisti ' (tis. K&)| (tis. K
TELERESCUER - projekt EU,
2F(ZI-C'IC;-éOlé:-(JZ%Ol(iZ,ZSrlo?gram EU, Prof.Dr.Ing.Petr
oal and Steel, 2014- _ Coal&Ste| 7/2014 | 3,5 Novak 8 | 150 | 13300
System for wrtgal TELEportation of el (spolupiijemce)
RESCUER for inspecting coal mine
areas affected by catastrophic events
Celkem
5.4. Nové€ podané¢ projekty (granty)
. « . - Fin. Fin.
Nazev projektu (€esky i anglicky |Poskyto-| Rok Délka|  Odpovédny Stav objem | objem
pieklad) vatel |zahdajeni feSeni TeSitel navrhu P NIP
(Cislo, oznadeni) grantu | FeSeni (ptijeti) (tis. KO) |(tis. K&)
SP20;17/ EI.43 - V}{Zk&lm a vyvoj MSMT | 2017 |1 rok Ing. Véclav pvr’oblh,a 0 1056
robotickych systémt Krys, Ph.D. fizeni
Challenges of autonomy and prof. Krysztof
supervision in controlling a Cyran
fleet of unmanned vehicles - 4 Silesian Univ. of odén 790 tis
SayingFleet EU 2017 rok Technology, r?e fi'a,t 0 Euro '
Research and Innovation Staff y Gliwice, Poland Py
Exchange (RISE) za VSB-TUO
Call: H2020-MSCA-RISE-2016 prof. Mostyn
VVVV YZfielavam — inovace MSMT | 2017 Petr Novak pvr’oblhra
predméti fizeni
VVV Excel.entm vyzkum FS — MSMT | 2017 Petr Novak pvr’oblh’a
podrobnosti fizeni
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. . y . L ] Fin. Fin.
Nazev prOjektij (€esky i anglicky |Poskyto R?.k |Délka] Odpovédny ?tav objem | objem
pieklad) vatel |zahdjeni |, o . Fesitel b P NIP
(&islo, oznadeni) grantu | FeSeni (prijeti) (tis. K&) |(tis. K&)
prof. Tima
Centrum vyzkumu pokrocilych K354 — VP2
mechatronickych systémii. prof. Mostyn
Research Centre of Advanced celkem
Mechatronic Systems MSMT |10/2017| 5 let probiha 240 655
Operacni program Vyzkum, fizeni
vyvoj a vzdélavani, Vyzva ¢.
02 16 _019 pro Excelentni
vyzkum v prioritni ose 1 OP
Augmented Reality Lab Podpora Novak (za FS)
(RRC/08/2016) védy a ..
vyzkumu v| 2017 | 12m piijat
MSK
Vyzkum a realizace prototypu Petr Novak
priilomového
stavebnicového multifunkcniho MPO 2017 |3 let er,Oblh,a i 2940
robotu — fizeni
Creobot — pro vyrobni provozy smart
tovaren -TRIO
Vyzkum a realizace testovact Petr Novak
robotické vicekolové platformy,
s orientaci na jeji centraci a
symetricky prijezd kruhovymi | \apy 9017 | 3 et probihd | 1 5909
profily tilloznych vrtit pro ukladani rizeni
uloznych obalovych
souborit s VJP multifunkcni
robotickou technologii - TRIO
Celkem
5.5. Projekty v ramci specifického vyzkumu
Ni okt (Sesky i anelicky  |Poskyto-|  Rok Fin. Fin.
azev proje tll g(cles y 1 anglicky Yy h?' _|Délka Odvptiyédny pocet | objem | objem
_ Preklad) vatel | zahajent |y cong Fesitel prac. IP NIP
(¢islo, oznaceni) grantu | resem (tis. K& |(tis. K&)
SP2016/142 — Modularita v robotice | | , « Ing. Vaclav 5 zam./
MSMT | 2016 ! Krys, Ph.D. 29 stud. 0 952
Celkem 952
5.6. Zapojeni do projektit EU

(vCetné spolupréce na piiprave projektii podavanych jinymi institucemi)

Nazev specifického programu

Research Fund for Coal and Steel (RFCS)

Nazev projektu (pf. akronym)

System for virtual TELEportation of RESCUER for inspecting coal
mine areas affected by catastrophic events

Typ aktivity research

Doba trvani projektu 2014 - 2017

Kontaktni osoba (garant za VSB-TUO) | prof. Dr. Ing. Petr Novak

Koordinator projektu prof. Dr. Ing. Petr Novak — Katedra robotiky
Partnefi Jméno: Prof. Wojciech Moczulski

Instituce;
Stat:

Silesian University of Technology
Polsko
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5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogi 1 studentii pracovisté v ramci VaV
e Ing.Michal Gloger — Brazilie, Japonsko (viz 4.3)
e Prof. Petr Novak, prof. Vladimir Mostyn, ing. Jan Babjak — UC3M, Madrid, Spanélsko

e  Prof. Petr Novak, prof. Vladimir Mostyn, ing. Jan Babjak, PhD., ing. Tomas Kot, PhD.
— SUT Gliwice, Poland

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV
Nebyly

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni piistroje vV daném roce

e MC¢fici a laboratorni technika
e Systém 3D strojového vidéni National Instruments

Obr. Systém strojového 3D videni (podporeno IRP 2016 — USP)

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

V centru robotiky — ,,Stard menza“ pocitatova ucebna s 20 PC pro vyuku CAD systémui.
Kapacita 20-40 student.
Dalsi dvé pocitacové uc¢ebny s cca 10 + 9 PC na u¢ebnach D122 a D123.
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5.11. Cinnost odbornych pracovist, §kolicich stiedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedie (institutu), jejich nejvyznamnéjsi vysledky v daném roce

Rada funkénich vzorkt, autorizovaného software, uzitny vzor, - viz publika¢ni ¢innost

* = |

¢l |

ES——— \HHIH - &

|

v : vl

[ — - A 7 =

Obr. Centrum robotiky — programovdni RTP s roboty ABB IRB140
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6. SPOLUPRACE VE VEDE A VYZKUMU

6.1. Spoluprace se subjekty v CR, ptedmét spoluprace

V ramci vyzkumu a vyvoje V oblasti servisni robotiky Katedra robotiky spolupracuje

s prednimi pracovisti robotického vyzkumu v CR:

CVUT, Fakulta elektrotechnicka, Katedra kybernetiky,

VUT v Brné¢, Stiedoevropsky technologicky institut — CEITEC, ,
Univerzita obrany Brno, Katedra taktiky,

VOP Novy Jicin,

Moravsky vyzkum a dalsi.

Dale katedra spolupracuje s fadou vyrobnich podnikt, které maji v néplni také vyzkum.

6.2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, pfedmét spoluprace

Realizace projektu v ramci programu Research Fund for Coal and Steel (RFCS), nazev projektu
System for virtual TELEportation of RESCUER for inspecting coal mine areas affected by
catastrophic events, trvani 2014 - 2017

Kontaktni osoba (garant za VSB-TUO) prof. Dr. Ing. Petr Novak

Partnefi: Silesian University of Technology, Polsko,

UC3M, (Madrid, Univerzita), Spanélsko
SkyTech Research, Polsko
Simmersion, Rakousko
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7. ODBORNE AKCE PORADANE KATEDROU
7.1. Narodni konference a seminaie (piipadné se zahrani¢ni ticasti)
7.2. Mezinarodni konference a seminare

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

7.4. Letni Skoly, kurzy a Skoleni

Uvod do C-sharp — Seminaf k vyuce programovani v .dot Net. V letnim semestru.
Uvod do SolidWorks — Seminat k modelovani strojnich souc¢asti a dynamickych analyz.
V letnim semestru.

7.5. Jiné akce

U¢ast na Dnech NATO 2016 — katedra prezentovala mobilni i
roboty ve stanku Fakulty strojni spolecné s Katedrou automatizacni
techniky a fizeni a Institutem dopravy
on NATQ s
ﬁ

gINCE RBopgy

0r. U stanku Fakulta strojni na Dnech NATO '
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FAKULTA, STROJNI
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Obr. U stanku Fakulta strojni na Dnech NATO

Dny otevi‘enych dveii VSB-TU Ostrava — katedra se zi&astnila celouniverzitnich dnt otevienych dvefi
v Aule VSB.

Obr. U stanku Katedry robotiky na Dnech otevienych dveri

Akce Chemie a dalSi pfirodni védy na Slezskoostravském hradé — s nasimi roboty jsme se zucastnili
akce chemie na hradé.
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Obr. U stanku Katedry robotiky na akci Chemie na hradé

Exkurze zahrani¢ni univerzity — Vv fijnu navstivili studenti ruské univerzity GU St. Petersburg nasi
univerzitu a mimo jinych pracovist’ navstivili i nasi laboratof servisni robotiky.

Obr. Exkurze ruskych studentii v nasi laboratori servisni robotiky
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8. CLENSTVI PRACOVNIKU ...

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

Organizace Stat Statut

International Conference on Informatics | Lisabon, Prof. Mostyn - ¢len

in Control, Automation and Robotics Portugalsko programového vyboru
2016 konference

Military Advanced Robotic Systems CR Prof.Mostyn, prof.Novak,
(MARS) Conference v ramci Future Clen programového vyboru
Forces Forum 2016

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

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

Organizace Stat Statut
Ceska spolecnost robotické chirurgie. CR Prof. Mostyn - ¢len
Moravskoslezsky automobilovy klastr | CR ¢len vykonného vyboru

viceprezident

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

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Prof. Mostyn — ¢len Védecké rady VSB — TUO.

-32 -



9. SPOLUPRACE S PRUMYSLEM

9.1. Doplnkova ¢innost

Za celem zakazkové vyroby prototypovych dilti na vyrobnim systému FORTUS 360 mcL byla
zalozena HS 3541601. V ramci této HS bylo realizovéano 22 zakéazek v celkovém finan¢nim

objemu 311 857,- K¢.

Smluvni vyzkum — Gprava robotického ramene, vyvoj a realizace systému 3D vidéni, antikolizni
systém do mobilniho robotu TAROS — viz vyse

9.2. Dalsi formy spolupréce s priimyslem
(spolec¢na experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, poradané kurzy, exkurze studentd,

atd.)
Pocet zucast.
Druh spoluprace Nazev firmy Oblast spoluprace | studenti/prac.
spoleCna experimentalni pracovisté
Zakazkova vyroba
smlouvy o spolupraci HS3541601 prototypovych soucasti — 0/2
Rapid prototyping
poradané kurzy ve spolupraci s firmou
Workshopy pro stfedoSkolaky .
(cca & 5 hodin) Nebyly organizovany
exkurze stfedoSkolakl na katedfe Gymnza;,ystredm Prezentace FS, katedry 80/6
Odborné tydenni staze v
ABB Repair & Reconditioning 13/0
Center
WHS-Handling s.r.o Problematika zadani 14/1
Ing. KvétuSe Vehovska robotizovanych pracovist
ABB 14/1
Pavel Gre€ner Roboty ABB
Valk Welding s.r.o. . . I
Jakub Vavrecka Svarovaci pracovisté 15/1
Brose, Svafovaci a montazni
odborné prednasky z praxe Ing. Jan Zemanek, 13/2
RTP
Ph.D.
SCHUNK - produktové
SCHUNK Intec 5.1-9., portfolio a ukazky 13/2
Ing. Pavel AmbroZz Lo
aplikaci
Dopravni systémy v
DAS S.r._o . robotizovanych 12/1
Ing. Karel Lisnik iy
pracovistich
VOP Novy Ji€in, BP, DP

pfiprava témat pro diplomové popf.
seminarni prace, rocnikové projekty

BORCAD s.r.o
Ing: Petr Mil

Jedno zadani diplomové
prace a jedno zadani
bakalarské prace

VESUVIUS CESKA
REPUBLIKA a.s.
Ing. Tomas Pollec,
MBA

Jedno zadani DP

Skoda auto

PhD téma: Kolaborativni
robotika

-33-




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

podil na pfipravé zaméieni a
profilovani studentt v zavérecné etapé

studia
VESUVIUS CESKA REPUBLIKA a.s. 12/1
Exkurze studentd Navstéva strojirenského veletrhu v Brné 9/1
Brose CZ spol. sr.0. 8/4

i z S- -

-

Obr. Odborné tydenni staze v Repair & Reconditioning Center ABB Ostrava-Hrabova

e

Obr. Odborné tydenni staze v Repair & Reconditioninngenter ABB Ostva-Hrab
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10. Publika¢ni ¢innost

CLANKY V CASOPISECH

[1]

[2]

[3]

[4]

[5]

[6]

[7]

Lipina, J., Krys, V. Application of Rapid Prototyping Technology in Designing Robots
and Peripheral Devices. MM Science Journal. 2016, ¢. 1, s. 6, ISSN 1803-1269, ISSN
1805-0476 (On-line). DOI : 10. 17973/MMSJ. 2016_03_201544.

Lipina, J., Krys, V. Application of Rapid Prototyping Technology in Designing Robots
and Peripheral Devices. MM Science Journal. 2016, ¢. 1, s. 6, ISSN 1803-1269, ISSN
1805-0476 (On-line). DOI : 10. 17973/MMSJ. 2016 _03 201544.

Vysocky, A., Novak, P. Human-Robot Collaboration In Industry. MM Science Journal.
2016, June 2016, s. 903-906 , DOI : 10. 17973/MMSJ. 2016_06_ 201611 (Scopus), WoS,
ISSN 1805-0476.

Gala, M., Krys, V., Kot, T. The Mechanical Design and Realization of the
Omnidirectional Mobile Robot Odin. MM Science Journal (Scopus). 2016, June 2016,
Number 2, s. 896-899. ISSN 1803-1269.

NOVAK, P., BABJAK, J., KOT, T. Thermal Exposition Monitoring of Firefighters. MM
Science Journal. 2016, November, pp. 1482-1486. DOl : 10. 17973/MMSJ.
2016_11 2016165.

Suder, J., Bobovsky, Z., Krys, V., Kot, T. Modifications Of The Mobile Robotic System
Crawler. Transactions of the VSB — Technical University of Ostrava, Mechanical Series.
2016, vol. LXII, no. 2, pp. 49-59, ISSN 1804-0993, DOI : 10. 22223/tr. 2016-2/2019.

Grushko, S., Bobovsky, Z. Teleoperated Humanoid Robot. Transactions of the VSB —
Technical University of Ostrava, Mechanical Series. 2016, vol. LXII, no. 2, pp. 21-28,
ISSN 1804-0993, DOI : 10. 22223/tr. 2016-2/2015.

PRISPEVKY NA MEZINARODNICH KONFERENCICH NEBO SEMINARICH

[8]

[9]

[10]

[11]

Babjak, J., Novak, P., Kot, T., Wojciech, M. Control System of a Mobile Robot for Coal
Mines. In Proceedings of the 2016 17th International Carpathian Control Conference,
ICCC 2016. DOI : 10. 1109/CarpathianCC. 2016. 7501059, 2016, 7501059, pp. 17-20
(SCOPUS), ISBN : 978-1-4673-8606-7.

Lipina, J., Krys, V., Pastor, R. Increasing the Load Capacity of Screw Connections in
Parts Produced by the Rapid Prototyping Method. In INES 2016. 20th Jubilee IEEE
International Conference on Intelligent Engineering Systems. Budapest : Obuda
University, Budapest, Hungary, 2016. p. 147-150. ISBN : 978-1-5090-1215-2.

Novak, P., Babjak, J., Kot, T., Moczulski, W. Mobile Robot for Extreme External
Working Conditions. In AiIMT (MARS), as poster, 2016

Kot, T., Novak, P., Babjak, J., Olivka, P. Rendering of 3D Maps with Additional
Information for Operator of a Coal Mine Mobile Robot. In MESAS. 2016

-35-


http://robot.vsb.cz/zamestnanci/bobovsky/
http://robot.vsb.cz/zamestnanci/krys/
http://robot.vsb.cz/zamestnanci/kot/
http://robot.vsb.cz/zamestnanci/bobovsky/

[12]

[13]

[14]

[15]

[16]

[17]

[18]

Novak, P., Babjak, J., Kot, T. Safety ambient monitor for firefighters. In Proceedings of
the 2016 17th International Carpathian Control Conference, ICCC 2016. Tatranska
Lomnica. Slovakia : 29 May -1 June 2016. Article number 7501153, Pages 523-526. DOI
: 10. 1109/CarpathianCC. 2016. 7501153 (Scopus), WoS, ISBN : 978-146738606-7.

Moczulski, W., Cyran, K., Januszka, M., Novak, P. TELERESCUER - an innovative
robotized system for supporting mining rescuers by inspecting roadways affected by
catastrophes. In 24th World Mining Congress, Automation and Robotics. 24th., Rio de
Janeiro, Brasil : Instituto Brasileiro de Mineracao, 2016, 94-103.

Olivka, P., Mihola, M., Novak, P., Kot, T. The 3D Laser Range Finder Design for the
Navigation and Mapping for the Coal Mine Robot. In 17th IEEE International Carpathian
Control Conference, ICCC 2016. 2016. pp. 533-538. ISBN 978-146738606-7. SCOPUS,
DOI : 10. 1109/CarpathianCC. 2016. 7501155.

Olivka, P., Mihola, M., Novak, P., Kot, T. The Design of 3D Laser Range Finder for
Robot Navigation and Mapping in Industrial Environment with Point Clouds
Preprocessing. In MESAS. 2016

Lipina, J., Krys, V. Use of Findings Acquired from Tests When Implementing Functional
Parts and Assemblies by Additive Technology FDM. In ERIN 2016. Liptovsky Jan,
Slovakia : University of Zilina, 2016. s. 33. ISBN 978-80-972236-2-5.

Kot, T., Novak, P. Using Virtual Reality to Assist an Operator of the Military Robotic
Manipulator Arm TAROS. In AiIMT (MARS). 2016

Kot, T., Novak, P., Babjak, J. Visualization of point clouds built from 3D scanning in
coal mines. In 17th IEEE International Carpathian Control Conference, ICCC 2016.
2016. pp. 372-377. ISBN 978-146738606-7. SCOPUS, DOI : 10. 1109/CarpathianCC.
2016. 7501126.

PRISPEVKY NA DOMACICH KONFERENCICH NEBO SEMINARICH

PATENT, UZITNY VZOR, PRUMYSLOVY VZOR
3 patenty Vv Fizeni z predchozich let

PROTOTYP, FUNKCNIi VZOREK

[1] NOVAK, P., MOKROS, M., Pouzdro méficiho piistroje. 2016.

[2] Babjak, Jan, Bobovsky Zdenko Modularita v robotice. 2016

[3] Babjak, Jan, Kot, Tomas, Novak, Petr, Robotické rameno pro TAROS, 2016

AUTORIZOVANY SOFTWARE

SKRIPTA

Nebyla publikovana
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11. DODATKY

V roce 2016 byl ztizen profil katedry na socialni siti rozsifené na Ukrajin¢ a Rusku ,,BKonrakre*
https://vk.com/departmentofrobotics

Stranky jsou cilené na ziskani potencialnich studentd, véetné doktorského studia.

Department of Robotics
University

Pinmed post  Information

-

Department of Robotics

Practical info: (robot.vsb.cz/en)
https://fwww.vsb.cz/en/practical/admission-requirements/

https://www.vsb.cz/en/study-here/degree-students/doct..

Rules (Ph.D.) - hitps://www.fs.vsh.cz/export/sites/fs/en/education/ad..

V5B - Technical University of Ostrava (Czech Republic) was ranked in the top 2 % of all
world universities by Times Higher Education {THE), the well-known ranking
organization. This places VSB-TUO in the grouping 301-350 in THE Times Higher
Education Waorld University Rankings 2016.

DEPARTMENT OF

ROBOTICS

STUDY ROBOTICS

In English: 3000-4000 EUR per academic year
In Czech: free of charge
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https://vk.com/departmentofrobotics

V roce 2016 byla struktura ziskanych/pifidélenych finan¢nich prostiedki na Katedie robotiky
nasledujici — jednotlivé zdroje:

Finanéni prostfedky Katedra robotiky 2016

IRP TAéR Dary PhD

~

DC
2%
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