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1. PROFIL PRACOVISTE

Katedra robotiky je jiz od svého vzniku (1989) zaméiena 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 robotti i mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve vyuce i
Vv publika¢ni ¢innosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny v tomto smyslu granty, i smluvni vyzkum a
témata diplomovych i disertacnich praci. Ve vyuce katedra zajist'uje nékolik obori - Robotiku,
vramci bakalafského studijniho programu Strojirenstvi a nésledné také v navazujicim
magisterském studiu ve studijnim programu Strojni inzenyrstvi na Fakulté strojni. Katedra
rovnéz garantuje stejnojmenny doktorsky obor Robotika. Mimo obory spadajici pod Fakultu
strojni, katedra také zajiStuje vyuku bakalarského oboru Mechatronické systémy v spadajiciho
pod Univerzitni studijni program Mechatronika.

Katedra se také intenzivné vénuje novym tématim ve vztahu k vyzvé Industry 4.0,
zejména pak oblastem kolaborativni robotiky, internetu véci atd. V této oblasti uzce spolupracuje
s fadou firem z oblasti automotive v naSem regionu.

Okruhy feSenych probléml 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 zifad studentl, o
problematiku navrhu a nasazovani fidicich systémi, uréenych pro procesni a vizualizacni arovné
fizeni v mechatronickych systémech. Diiraz je vé€novan zejména primyslovym pocitacim
standardu PC a jejich vlastnostem, véetné metod zajisténi pozadované spolehlivosti provozu.
Zajemcum z fad studentd magisterského a doktorského studia umoznuje katedra, formou
individudlniho studijniho planu, absolvovat vybrané predméty na Fakulté elektrotechniky a
informatiky nasi univerzity.

Vyukova i1 vyzkumnd cinnost katedry je dale zaméfena na matematické modelovani
mechanismi a jejich pohonil z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych prostredki
fidicich systémil polohovacich mechanismill a senzorické subsystémy, vcetné zpracovani obrazu
technologické scény pro riizné aplikace, nastroje a metody pro navrh mechatronickych systémd.
Védeckovyzkumna ¢innost Katedry vede K posileni profilace katedry na problematiku servisni a
kolaborativni robotiky, metod a nastrojii pro navrh pfislusnych systémi, jakozto zieymy trend
nejblizsich let s Sirokymi aplika¢nimi moZnostmi.

Katedra aktivné nabizi studijni staze zahrani¢nim studentim v ramci programi
Erasmus+, IAESTE apod. V roce 2017 na katedfe takto pracovalo v oblasti vyzkumu 7 studentt,
vcetné dvou zahrani¢nich studentd v rdmci fadného studia (magisterské a doktorské studium).

Pracovnici katedry 1 studenti fesi teoretické i aplikacni tlohy, odpovidajici uvedenému
zaméfeni. Vyuka probiha v Centru robotiky, na riznych typech primyslovych a
kolaborativnich robotii a jejich subsystémech, v laboratofich servisni robotiky a v u¢ebnach
CAD systému. Pro robotiku a mechatroniku je typické Siroké a komplexni vyuziti pocitacové
podpory pro vSechny oblasti ¢innosti. Ucebny CAD systémid jsou proto vybaveny
odpovidajicimi softwarovymi systémy.



2. PERSONALNI SLOZENI PRACOVISTE
(stav k 31. 12. 2017)

(jmenny seznam)

Vedouci katedry: Prof. Dr. Ing. Petr Novak
Zastupce vedouciho katedry: Prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Tajemnik katedry: Ing. Petr Siroky

Sekretatka: Bc. Tereza Fittlova

Profesofi: Vladimir Mostyn, Petr Novak
Docenti: Zden¢k Konecny

Odborni asistenti: Ing. Ladislav Karnik, CSc.

Ing. Vaclav Krys, Ph.D.,

Ing. Zdenko Bobovsky, Ph.D.

Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Ing. Jan Lipina, Ph.D.

Ing. Petr Siroky

Ing. Jiti Suder

Ing. Ales Vysocky
Pracovnici pro VaV:

Ing. Jan Babjak, Ph.D.

Ing. Tomas Kot, Ph.D.,
Odborné-techniéti pracovnici: Karel Ranocha

2.1. Odborny profil (zaméieni) profesorti, docentti a odbornych asistenti
beze zmény

2.2. Ziskani tituli prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v daném roce
Ing. Jan Lipina

2  Fakulta UREDNI | 2 Fakulta

strojni DESKA l W rojni
A A

Obr. Uspésni absolventi doktorského studia — Ing. Petr Kopec, Ph.D. a Ing. Jan Lipina, Ph.D.

2.3. Vzdélavani akademickych pracovnikii 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 zatizeni a zejména provozni technici,
zabezpecujici provoz, sefizeni, programovani, diagnostiku, udrzbu a opravy.

Moznosti uplatnéni nejsou omezeny na
strojirenstvi, protoze roboty se rychle
uplatituji v tfad¢ dalSich odvétvi, jako
jsou zemedélstvi, zdravotnictvi,
sklafsky, potravinafsky, textilni a
obuvnicky prumysl, sluzby apod.
Vzhledem k tomuto trendu je mozno
hovofit o moznosti univerzalniho
prosazovani této techniky.
Absolventi ziskaji kromé& nezbytného
teoretického zdkladu zejména praktické
zkusenosti na robotizovanych
pracovistich v nové vybudovanych
laboratotfich ~ primyslovych  robotd.
Ptimou soucasti studia je zvladnuti prace
na pocitaci pro celé spektrum cinnosti,
pocinaje vyuzitim textovych editord,
pfes tabulkové procesory a zvladnuti
. konstruovani pomoci CAD systémil, az
po vyuziti pocitact v fidicich systémech
robotli 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 primyslovych
roboti a manipuldtorii a jejich subsystémid. Obor je dale zaméfen na projektovani
robotizovanych technologickych pracovist, vcetné jejich fizeni, a problematiku aktualni
legislativy a bezpec¢nostnich piedpist. V souvislosti s aktudlnimi trendy v robotice, je vyuka
rovnéZ orientovana na problematiku servisni robotiky a pro zdjemce na biorobotiku. Soucasti
studia oboru je komplexni zvladnuti vykonnych systému pocitatové podpory konstruovani, jako
je Creo Parametric a dalSich vypocétovych a simulaénich systémi, vhodnych pro pokrocilé
modelovani a simulace v oblasti primyslové 1 servisni robotiky. Zna¢nd pozornost je ve vyuce
vénovana metodice tvorby technickych systémii a metodice podpory inova¢niho procesu
zalozené na technologii TRIZ, v¢etné pocitacové podpory téchto ¢innosti. Obor Robotika je tedy
velmi komplexni, primarni strojni zaméfeni méa velky piesah do souvisejicich oblasti, jakymi
jsou fizeni, senzorika, pohonné systémy a informatika.
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Absolventi studijniho oboru Robotika maji znalosti v oblasti konstruovani pramyslovych
robotd 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, ndvrhu fidicich
systémi jak po strance softwarové, tak po strance hardwarové, dale znalostmi z oblasti
elektroniky, strojového vidéni a pohond. Absolventi jsou pfipraveni K feseni inzenyrskych uloh
Vv oblasti automatizace a robotizace strojirenské vyroby, aplikace servisnich robotli ve vyrobé, ¢i
sluzbach. V oblasti projektovani vyrobnich systémt s prumyslovymi roboty maji absolventi
potfebné znalosti z oblasti zabezpeCeni jejich provozu, udrzby, spolehlivosti, bezpecnosti,
sefizeni a programovani robotizovanych pracovist’.

Vyznamné jsou také ziskané znalosti ve vyuzivani vysoce vykonnych systému pocitacové
podpory pro konstruovani, projektovani, modelovani, simulaci, programovani, fizeni aj., které
jsou plné€ vyuzitelné i mimo studovany obor. Absolventi se uplatni jako konstruktéfi, projektanti,
provozni technici, specialisté pro rizné oblasti aplikaci vypocetni techniky — CAD, CAl,
pokryvajicich kromé konstrukénich ¢innosti 1 projekci a celou oblast technické ptipravy vyroby a
spravy zZivotniho 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 i1 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
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absolventi pomérn¢ rozsahlé znalosti v oblasti tvorby a optimalizace mechanického subsystému
S pocitacovou podporou, v oblasti fizeni a senzoriky je kladen dlraz na nejnovéjsi technické i
programové prostiedky fizeni, vnimani prostfedi a komunikace s ¢lovékem a v oblasti
pohonnych subsystémt jsou to znalosti novych elektrickych, hydraulickych a pneumatickych
pohonti a jejich aplikaci. Cilem studia je prohloubeni teoretickych znalosti z magisterského
studia, pochopeni souvislosti a skloubeni téchto znalosti k osvojeni si mechatronického
komplexniho pfistupu k vytvareni robototechnickych 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.)

nevyznamné

3.3. Seznam obhdjenych bakalatskych a diplomovych praci

Bakalarské prace:

Absolventi bakalari (¢ast)

student

vedouci

téma

1. Vit Adamik

Ing. Véclav Krys, Ph.D.

Navrh feSeni mezioperaéni dopravy ve vyrobni firmé s
vyuzitim AGV

2. | Vojtéch Bancik

Ing. Véclav Krys, Ph.D.

Technické feseni experimentalniho manipulatoru BURANOS
2

3. Martina Daskova

Ing. Petr Siroky

Konstruk¢ni feSeni presuvny palet

4, Jan Dziak

doc. Ing. Zden¢k
Konec¢ny, Ph.D.

Segment valeckového gravitaéniho dopravniku s
nastavitelnym sklonem

5. Marek Fuciman

prof. Dr. Ing. Vladimir
Mostyn

Konstrukéni feSeni odpruzeného zavesu kola mobilnich
robotl

6. Karel Gattnar

Ing. Petr Siroky

Konstrukéni feSeni oto¢ného stolu s valecky

7. | Jifi Hladny

doc. Ing. Zdenek
Konec¢ny, Ph.D.

Snekovy dopravnik

8. Dominik Hrbac¢

prof. Dr. Ing. Vladimir
Mostyn

Konstrukéni feseni linearniho pojezdu primyslového robotu
IRB 140
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9. Lukas Kana doc. Ing. Zden&k Linearni vysuv podpéry nohy s mechanickym zajistovanim
Konec¢ny, Ph.D.
10. | Vit Kastovsky Ing. Jakub Melcak Analyza svarovacich bun€k a névrh robotického pracovisté
pro svafovani sedadla autobusu
11. | Tomas Krejéi Ing. Milan Mihola, Navrh mechanické ¢asti robotu pro soutéz MINI SUMO
Ph.D.
12. | Jakub Mlotek Ing. Véclav Krys, Ph.D. | Revize a doplnéni dokumentace k MR Viper
13. | Petr Oscadal Ing. Ales Vysocky Néavrh technologického efektoru pro utahovani na pracovisti
se spolupracujicim robotem
14. | Jiri Skalicky prof. Dr. Ing. Vladimir | Konstrukéni feSeni mechanismu pro nastaveni polohy sedaku
Mostyn u invalidniho voziku
15. | Vaclav Sykora Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Technické feSeni horizontalnich ramen SCARA robotu RTX
16. | Daniel Vrbka Ing. Zdenko Bobovsky, | Experimentalni portalovy manipulator
PhD.
17. | Zden€k Zeman Ing. Véclav Krys, Ph.D. | Revize a doplnéni dokumentace k MR Ares




Diplomové prace:

Student (bc) vedouci téma
1. | Stefan Grushko |Ing. Zdenko Bobovsky, | Teleopera¢ne fizeny humanoidni robot
PhD.
2. | Tomas prof. Dr. Ing. Petr Novak | Kolaborativni robotika
Hrachovec
3. | Martin Kaszper | Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Systém automatické vymény &elisti/nastrojii pro manipulaéni
nastavbu vozidla TAROS
4. | Jakub Kovar Ing. Vaclav Krys, Ph.D. | Robotizované pracovisté pro svarovani péchovaciho béhounu
5. | David doc. Ing. Zdenék Automaticka balici a paletiza¢ni linka pfistroji spinact
Kubovsky Konecny, Ph.D.
6. |Jakub Michalski | Ing. Ladislav Karnik, Konstrukéni navrh zdvizné ploSiny pro vozickare
CSc.
7. |Jaroslav Pali¢ka |doc. Ing. Zden¢k Elektricky polohovatelné sedadlo
Konec¢ny, Ph.D.
8. Robert Pastor Ing. Zdenko Bobovsky, | Ctvernohy robot s vnitini diagnostikou
PhD.
9. | Jifi Suder Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh efektoru s méfenim tichopné sily
10. | Jakub Till doc. Ing. Zdenék Navrh robotizace rozebirani forem
Konec¢ny, Ph.D.
11. | Adam Tizek prof. Dr. Ing. Vladimir Konstrukéni feseni kiesla s podporou zvedani pacienta do
Mostyn stojici polohy
12. | Karel Wija prof. Dr. Ing. Petr Novak | Vyukové tilohy pro robot Mitsubishi
13. | Tomas Zezulka |Ing. Milan Mihola, Ph.D. | Navrh automatizace lepeni anti vibra¢nich podlozek na

brzdové desticky

o

Absolventi — inZenyri (¢ds

-

A




3.4. Seznam doktorandl pracovisté¢ v daném roce

Téma prace

Roc \

Forma

SDZ

Skolitel

1. Ing. Pavel | Velkoplosny roboticky K ne | prof. Dr. Ing. 0Od LS 2015/16
Dolejsi 3D tisk. Vladimir pfechod na
4 Mostyn kombinovanou
formu studia,
166 kred. bodu
pracuje v ABB
2 Ing. Vyvoj bio-inspirovanych K ano | doc. Ing. Ukonceno
Zdenék mechanism. 6 Zdenék studium
Duffek Konecny, Ph.D. | pracuje Borcad
3. Ing. Matéj | Systém tlumeni vibraci P ne | prof. Dr. Ing. preruseni studia
Gala pro mobilni robotické Vladimir na 1 rok.
aplikace 3 Mostyn 168 kred. bodU
pracuje
Novogear
4, Ing. Michal | Navrh a optimalizace P ano | prof. Dr. Ing. Z dlivod staze
Gloger ultralehkého bez Petr Novak dosud P forma
exoskeletonu pro dolni stipen studia, do
koncetiny za pouZiti 6 dia poloviny 2017
modernich material( a na stazi
vyrobnich technik. v Japonsku, 415
kred. bodu
5. Ing. Tomds | Lokdlni navigace K ne | prof. Dr. Ing. 0Od LS 2015/16
Chamrad multirobotického Vladimir pfechod na
systému. 4 Mostyn kombinovanou
formu studia,
139 kred.bodl
6. Ing. Petr Inovace a vyvoj K ano | prof. Ing. Jifi 4.5.2017
Kopec perifernich zafizeni Skafupa, CSc. obhajena
robotl a manipulator( disertacni prace
pro aplikace v oblasti 6 Pracuje Robot
bezpecnosti a ochrany System
obyvatel a zachrannych
systém.
7. Ing. Lukas | Vyvoj integrovanych K ne | prof. Dr. Ing. 0d LS 2015/16
Kusnir pohonnych a brzdnych Vladimir prechod na
jednotek v kolech Mostyn kombinovanou
mobilnich robota. 4 formu studia,
132 kred. bod(
Pracuje
Armatury Group
8. Ing. Jan Mechanické vlastnosti K ano | doc. Ing. 4.5.2017
Lipina materiall vyrobenych Zdenék obhajena
technologii Rapid 7 Konecny, Ph.D. | disertacni prace
Prototyping.
9. Ing. Jiri Vyzkum a vyvoj K ano | prof. Dr. Ing. 0d 7S 2015/16
Marek technickych prostredka Vladimir prechod na
mobilnich robotd pro 6 Mostyn kombinovanou
prekonavani prekazek. formu studia.
270 kred. bod(
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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

pracuje
LaborTech
Opava
10. | Ing. Vyvoj robotické ruky s P ne | prof. Dr. Ing. Ukonceno
Jakub pruznymi prsty. Vladimir studium
. 2 . .
Melcéak Mostyn pracuje Hella
11. | Ing. Petr | Vyvoj P ano | doc. Ing. 5/2017
éiroky’ rekonfigurovatelnych Zdenék vykonana SDZ,
ramu podvozki 3 Konecny, Ph.D. | 245 kred. bodl
mobilnich robotd. odb. asistent
tajemnik kat.
12. | Ing. AleS | Roboty pfimo P ne | prof. Dr.Ing. 8/2017 SDZ
Vysocky | spolupracujici 5 Petr Novak 160 kred. bodl
s ¢lovékem odb. asistent
13. | Ing.Jifi Mracna bod( a 3D mapy P ne | prof. Dr. Ing.
1 .
Suder Petr Novak
14. | Ing. Rizeni kracejicich P ne | prof. Dr.Ing.
Robert mechanismu 1 Petr Novak
Pastor
15. | MSc. Collaborative Robotics P ne | prof. Dr. Ing. samoplatce
Mutlu Petr Novak
Ozgur 1
Ertas,
MSc. et
MSc. (
16. | Ing. Stefan | Bionicka ruka K ne | prof. Dr. Ing.
1 .
Grushko Petr Novak
17. | Ing. Karel | Vyvoj robotického P prof. Dr. Ing.
Wija systému pro vybér 1 Vladimir
neorientovanych Mostyn
objektl ze zasobniki.

Pfijeti novych doktorandu vdaném roce

Doktorand:
Téma prace:
Anotace:
Skolitel:
Doktorand:
Téma prace:
Anotace:
Skolitel:
Doktorand:
Téma prace:
Anotace:
Skolitel:

Doktorand:

MSc. et MSc. Mutlu Ozgur Ertas, studium v angli¢tiné, prezen¢ni studium
Kolaborativni roboty.

Vyzkum a vyvoj antikolizniho systému kolaborativniho robotu v prostiedi s
dynamicky se ménicimi prekazkami v trajektorii pohybu ramene a efektoru.
prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Stefan Grushko, kombinované studium

Bionické ruka

Vyzkum a vyvoj bionické ruky ovladané biometrickymi signaly se systémem
zpétné vazby informuyjici o sile stisku.

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Robert Pastor, prezenc¢ni studium

Rizeni kracejicich mechanismii

Vyzkum a vyvoj fidiciho systému a algoritmii pro kracejici robot, vyuziti
neuronovych siti.

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Ing. Jifi Suder, prezen¢ni studium
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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=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

Téma prace: Mracna bodu a 3D mapy

Anotace: Vyzkum a vyvoj systému tvorby 3D map, ziskavani mracen bodi, jejich
automatické/poloautomatické spojovani.
Skolitel: prof. Dr. Ing. Petr Novak

Doktorand: Ing. Karel Wija, prezen¢ni studium

Téma prace: Vyvoj robotického systému pro vybér neorientovanych objektii ze zasobnik.

Anotace: Vyzkum a vyvoj technickych a programovych prosttedkii pro systém 3D vidéni a
roboticky vybér neorientovanych objektli ze zdsobniki a palet.

Skolitel: prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn

3.5. Seznam obhdgjenych diserta¢nich praci na pracovisti

Prezen¢ni studium: -
Kombinované studium: -
Kombinované studium:
Ing. Petr Kopec

Téma: Inovace a vyvoj perifernich zafizeni robotti a manipulatort pro aplikace v
oblasti bezpec¢nosti a ochrany obyvatel a zdchrannych systémtl.

Skolitel: prof. Ing. Jiti Skatupa, CSc.
Datum obhajoby: 4. 5. 2017

Ing. Jan Lipina
Téma: Mechanické vlastnosti materialti vyrobenych technologii Rapid Prototyping.
Skolitel: doc. Ing. Zden€k Konecny, Ph.D.

Datum obhajoby: 4. 5. 2017

3.6. Kvalita a kultura akademického zivota
o Znevyhodnéné skupiny uchazecii/studentii na vysokych skolach (stru¢ny text o podpote
kulturné a socialn¢ znevyhodnénych studentl a podpote studia zdravotné postizenych)

o Mimoradné nadani studenti

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

V roce 2017 bylo do feSeni projektu studentské grantové soutéze ,,Vyzkum a vyvoj robotickych
systemii* SP2017/143 zapojeno 22 studentti doktorského i navazujiciho magisterského studijniho
programu. Vyznamnych vysledkt dosahli tito:

— Ing. Robert Pastor,
— Bc. Jan Jochec, Bc. Michal Vocetka, Bc. Dominik Heczko

— Bec. Petr Os¢adal, Be. Daniel Vrbka, Be. Lukas Kana, Be. Jakub Mlotek a Bc. Karel
Gattnar

Na zaklad¢ feSeni projektu bylo podano 5 funkénich vzorkl a 2 autorizované softwary. Byly
publikovany 4 ¢lanky indexované v databazi SCOPUS nebo WoS, z toho jeden je Clanek s
impakt faktorem.
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4. Spoluprace v oblasti pedagogické

4.1. Vyznamna spoluprace pracovisté se subjekty v CR
V ramci feSeni projekt Preseed ,,Bezpecnost* navazana spoluprace s:

o [¢karska fakulta Ostravské univerzity
e ZAM servis s.r.o. 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.

MESBAGE

PROJECTS I
]

WEWS & NEDIA

Centar fer Asvanced Flold Robotics alms to bring togethar prganizations eagaged in research and devalopment i the fleld of advances tobotics
824 autonomous systems in the Crech Republic

CONTACT

oBaLk podens leading
col realization of prominme

Lusl Sl ol least, the Ceater sllonk 10 specily and teglemant jalnt prejects in t
potwosn tha nexsors of the Canter

the Zasls af alher agresments

Obr. Webova stranka CAFR: Cafr.cz
V ramci feseni projektt COBOTYy:

Moravskoslezsky automobilovy klastr
Brose

Hella

Continental

ABB

4.2. Vyznamna spoluprace pracovisté se zahrani¢nimi partnery

(nézev zahrani¢niho partnera, nazev projektu nebo aktivity, ptipadn¢ 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 OBAC Gliwice, ATEX
V ramci piipravy nového projektu Coal and Steel —
,,ILSCON: Intelligent Longwall Shearer Control — towards coal mines without
underground personnel”
e Clausthal University of Technology -Némecko
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4.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogti i1 studentli pracovisté

Dalsi vyjezdy v ramci feSeni projekti

Erasmus+ studijni pobyty

IAESTE
Ing. Robert Pastor, 9. — 12. 2017, Spojené Arabské Emiraty

4.4. Prijeti zahrani¢nich hostii nebo studentt
(Jjméno, zemé, ditvod pobytu ptipadné ndzev pifednesené prednasky, obdobi, kdo hradi néklady)

IAESTE - zdi#4 — prosinec 2017

Damjan Novakovié, University of Belgrade, Faculty of Electrical Engineering,
Serbia. The main objective of the activity was:

1. Utilization of MATLAB and Raspberry Pi for embedded machine vision
systems.
2. Programming of industrial and collaborative ABB robots from a PC using the C#
SDK

Obr. Damjan Novakovi¢

Piotr Przystalka, PhD. Eng., Institute of Fundamentals of Machinery Design
Silesian University of Technology, 22B Konarskiego Street, r. 404, CNT
44-100 Gliwice, POLAND

Research Internship at the VSB Technical University of Ostrava (CZ OSTRAVAO1),
Faculty of Mechanical Engineering, Department of Robotics.
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The main objective of the research activity was to develop the work package
description of the SUT within the frame of the project ILSCON: Intelligent Longwall
Shearer Control — towards coal mines without underground personnel.

The internship period: 30.10.2017 - 12.11.2017.

Wawrzyniec PANFIL, PhD Eng., Piotr PRZYSTALKA, PhD Eng.
traineeship of Silesian University of Technology researchers at VSB-Technical University of

Ostrava, 26" — 30" September 2016

e General getting acquainted with ROS and Matlab integration idea
e Research on data exchange between ROS and Matlab (working with basic, specialized and
custom ROS messages, exchanging data with ROS publishers and subscribers, calling and
providing ROS services, accessing ROS parameter server)
e Research on integration V-REP simulator and Matlab/Simulink via ROS interface focusing
on the model of the TeleRescuer robot

Development of a software module for a tele-operated operation of the robot aided by an

obstacle avoidance subsystem

Dalsi v rdmci spoluprace na mezinarodnim projektu

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

Fin.
Rok . VR o bi
. . o “ R Koordinator/fFeSitel na Pocet | ODJeM
Nazev projektu (Cislo, oznaceni) zahajeni e NIP
e pracovisti prac.
reseni . ¥
(tis. K<)
Celkem
Programy EU pro vzd¢lavani a piipravu na povolani
Socrates Socrates
Program - - : - Leonardo
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva
Pocet projekti

Pocet vyslanych studentt | 2-Finsko

Pocet pfijatych studentti

Pocet vyslanych ak. prac.

Pocet piijatych ak. prac.

Dotace (v tis. K¢)

Ostatni programy

Program

Ceepus Aktion

Ostatni

Pocet projekti

Pocet vyslanych student

Pocet piijatych studentli

Pocet vyslanych akademickych pracovniki
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Program

Ceepus

Aktion

Ostatni

Pocet piijatych akademickych pracovniki

Dotace (v tis. K¢)

Dalsi studijni pobyty v zahranic¢i

Program

Vladni stipendia

Piima meziuniverzitni spoluprace

v Evropé | mimo Evropu

Pocet vyslanych studentl

1

Japonsko

Pocet pfijatych studentil

Pocet vyslanych akademickych pracovniki

Pocet ptijatych akademickych pracovnikil

4.6. Zapojeni pracovisté¢ v programech Fondu rozvoje vysokych skol

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

Tématicky
okruh

Rok zahdjeni| Odpovédny
FeSeni FeSitel

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

Fin. Fin.
objem | objem
IP NIP

4.7. Zapojeni pracovisté v Rozvojovych programech pro verejné vysoké skoly

Nazev projektu
(¢islo, oznaceni)

Program Rok feSeni | Odpovédny FeSitel

Fin. Fin.
objem | objem
IP NIP

(tis. K&)| (tis. K¢

Ptistrojové vybaveni pro
experimentalni vyuku a ¢innost

Prof. Dr. Ing. Petr

studentll USP Mechatronika — systém IRP USP 2017 Novak 200 0
strojového vidéni — smart kamera
Kolaborativni robot (ABB YuMi) IRP FS 2017 | PrOf-Dr.ing.Petr gng |

Novak

4.7.  Zapojeni  pracovisté
konkurenceschopnost

v Operatnim  programu  Vzdélavani  pro

Nazev projektu
(Cislo, oznaceni)

Program

Podprogram|{Odpovédny Fesitel

Fin. Fin.
objem | objem
IP 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 2017 byl primyslovy a aplika¢ni vyzkum a vyvoj v oblasti
servisni robotiky pro bezpecnostni, armadni a zachranarské systémy. Pokracuje vyvoj a vyzkum
zapocCaty v predchozich projektech v oblasti detekénich roboti s manipula¢ni nadstavbou pro
odbér vzorkli a jejich subsystéml pro nasazeni v bezpeCnostnim inzenyrstvi, financovany
castecné projektem v rdmci Studentské grantové soutéze.

e Ing. Robert Pastor uspéSné obhgjil diplomovou praci, v ramci které dokoncil vyvoj
¢tyfnohého mobilniho robotu. V ramci jeho vyvoje byl Be. Janem Jochcem navrzena a
realizovana DPS, kterd umoznuje kompaktni design a monitoring vnitinich stavovych
parametrii syst¢tmu a jejich vyuziti pro IoT. Robot bude slouzit k dalSimu vyvoji
algoritmi kraceni.

Obr. MR Marvin pro testovani algoritmii kraceni (velovo verze 2016, vpravo 2017)

e Ing. Stefan Grushko tspé&$né obh4jil diplomovou praci zaméfenou na vyvoj systému
napodobujici gesta operatora. Systém vychazi z edukacniho robotického systému bioloid.
Po obhajeni DP byl systém upraven a aktualné vyuziva pro snimani pohybi osoby senzor
Kinect V2. Na systému se budou dale vyvijet algoritmy kra¢eni a HW prostiedky pro
zajiSténi stability systému pfi volném kraceni

Upraveny humanoidni robot Bioloid (vlastni Fidici systéem na bazi NetDuino)
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e Bc. Michal Vocetka provedl montdz a oziveni vyukové robotické bunky. Déale v ramci
feSeni své diplomové prace zpracovava vyukové opory pro toto pracovisté s diirazem na
zaklady obsluhy a programovani robotizovanych pracovist’ s roboty ABB.

Vyukové robotizované pracoviste s robotem ABB IRB 140

e Na zaklad¢ vystupi Ing. Zdenka Bobovského, Ph.D. v oblasti zpracovani obrazu byl
ziskan dil¢i projekt Preseed, ktery je feSen od ledna 2018. Dosazené vysledky v oblasti
zpracovani obrazu/mracen bodl, byly také aplikovany a ovéfeny Vramci projektu
Telerescuer.

a) puvodni obrazek b) gamma korekce 0,5 ¢) hloubkova korekce
Uprava IR snimku z chodby dolu vyvinutou hloubkovou korekci

e TELERESCUER - projekt EU, RFC-CT-2014-00002, program Coal and Steel,
2014-2017. Vyvoj mechanické platformy podvozku mobilniho robotu pro prizkum
v podpovrchovych dolech, vcetné fidiciho 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
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k zasadni zméné v koncepci feSeni fidiciho systému a pouzittho SW - byl proveden
piechod na ROS — Roboticky Operacni Systém.

Obr. Robot Telerescuer na vystave (bez senzorové hlavy)

Jednou se soucasti projektu je tvorba 3D map prostiedi (dolu) na zakladé série snimkl
provedenych laserovym skenerem umisténym na mobilnim robotu. Vytvaten je i software
umoznujici pohodlné a ndzorné prohliZzeni téchto map vcetné integrace dodate¢nych
informaci (rozmérové parametry, koncentrace metanu, tepelné prub¢hy atd.).

Obr. Testy 3D skeneru na mobilni platformé v dole
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Obr. Testy autonomniho rizeni robotu v dole Krolowa Luiza

Obr. Vyrocni setkani resitelského tymu projektu (SUT, Gliwice)
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Obr. Vyrocni setkani resitelského tymu projektu — predvedeni mobilniho subsystému robotu

e Projekt TACR s nazvem AXIO - systém pro méieni vzddlenosti a rychlosti drdinich
vozidel.

Vyvoj systému pro méteni polohy a rychlosti vlaku bliziciho se k pfejezdu na zakladé méfeni
impedance nakratko kolejového obvodu, ktery je zkratovan predni napravou vlaku. Spoluprace
Katedry robotiky (simulace kolejového vedeni v Matlabu) a Katedry elektrotechniky FEI (Teorie
kolejovych obvodu).
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Obr. Foto z méreni impedance kolejového vedeni a kalibrace zarizeni AXIO - systém pro méreni
vzddalenosti a rychlosti draznich vozidel.

e Augmented Reality Lab — projekt RRC/08/2016. V rdmci tohoto projektu byl na
Katedie robotiky proveden navrh moznych vyuziti rozsitené reality (AR) v robotice,
s konkrétni praktickou aplikaci vyuzivajici AR bryle Microsoft HoloLens. Realizovan byl
prototyp virtudlniho stanoviSté operatora dalkové fizenych mobilnich roboti — tento
systém vyuziva bryle AR pro promitani potfebnych udaji pro fizeni robotu piimo do
skute¢ného prostfedi, ve kterém se operator nachazi. Udaje zahrnuji:

o obrazky z kamer, véetné stereovize zobrazené s 3D efektem,

o zmenSeny 3D model robotu zobrazujici skutecny aktudlni stav robotu (poloha
ramene atd.),

o textové a grafické informace (ikony) o stavu robotu (baterie, senzory atd.).
Mezi hlavni vyhody tohoto feSeni patii:
o moznost zobrazeni snimkd stereovize,

o vyborna ptenositelnost, bezdratovost, malé rozméry — celé stanovisté je tvoreno
pouze brylemi HoloLens a vhodnymi ovladaci (gamepad), neni potfeba zadny
dalsi pocitac ani obrazovky,

o operator zlstavd v kontaktu se svym okolim (na rozdil od vyuziti virtudlni
reality), navic je mozné propojit nékolik bryli HoloLens pro spolupraci vice osob.
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Obr. Ptiklady dvou rtiznych konfiguraci prvki virtudlniho stanovisté operatora v AR

5.2. Resené projekty (granty) na narodni trovni

, ) " . e Fin. Fin.
Nazev pro;rektu (Cesky i Posky- ROK | hela | . Odpovédny Potet | objem | objem
anglicky pieklad) tovatel |zahajeni FeSeni Fesitel/Fesitel na prac. IP NIP
(¢islo, oznadeni) grantu | Feseni pracovisti (tis. K&)|(tis. K
AXIO - systém pro méieni prof. Dr. Ing.

. . . "y , celkem
vzdalenosti a rychlosti Vladimir Mostyn, VEB-
draznich vozidel 5 VSB - TUO hlavni > (K420) TUO
AXIO - system for measuring | TACR | 2014 |4 roky prijemce 0 .

) ) 1 (K354) 588 tis.
of distance and speed of train Ing. Petr Vykrent, K&

C—Modu!”spol. (2017)
s r.0. spolupfijemce
Vyzkum a vyvoj Ing. Dobrovolny, celkem
vicekomorového izolacniho skla Energy In 21 440
nového typu a jehovyroby. prof. Mostyn 3 Kat354 VSB-
Research and development of al MPO |11/2017 | 3 roky VSB-TUO at 0 TUO
; 3 Kat361
new type of multichambered 2950
insulated glazing and its 42v
production. 2017)
Celkem 3.6M
5.3. Resené projekty (granty)na mezinarodni urovni
, ) . ) o, L Fin. Fin.
Nizev projektu (¢esky i anglicky Posky- EP‘k | petka | Qfgevff:n]y Potet| objem | objem
_ preklad) tovatel | zahdjent) g oy | FeSitelTesitelma 1, oc | 1P NIP
(¢islo, oznadeni) grantu | FeSeni pracovisti (tis. K&)| (tis. K&)
TELERESCUER - projekt EU,
(F§FCI-C'I(;-éi)ll:-OZ%(?I-(iZ,Zgao?gram EU, Prof.Dr.Ing.Petr
oaland Steel, 20-a-01 - lcoalgste| 7/2014 | 35 Novik 8 | 150 | 13300
System for wrtgal TEI__Eportatloq of el (spolupiijemce)
RESCUER for inspecting coal mine
areas affected by catastrophic events
Celkem
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5.4. Nové podané projekty (granty)

. . < . - Fin. Fin.
Nizev prOJektij (€esky i anglicky | Poskyto- R?.k |Délka| Odpovédny ?tav objem | objem
preklad) vatel |zahajeni feteni Fesitel navrhu P

e ves oo NIP
(Cislo, oznadeni) grantu | reseni (prijeti) (tis. K&) ((tis. K&)
SP20.17/ ’143 - V){Zkl;lm a vyvoj MSMT | 2017 |1 rok Ing. Vaclav pvr’oblh’a 0 1056
robotickych systému Krys, Ph.D. fizeni
VVV Excel_entm vyzkum FS — MSMT | 2017 Petr Novak nepfijat
podrobnosti
prof. Tima
Centrum vyzkumu pokrocilych K354 - VP2
mechatronickych systémii. prof. Mostyn
Research Centre of Advanced celkem
Mechatronic Systems MSMT | 10/2017 | 5 let piijat 240 M
Operacni program Vyzkum,
vyvoj a vzdélavani, Vyzva €.
02 16 019 pro Excelentni
vyzkum v prioritni ose 1 OP
Vyuziti prvkit Primysl 4.0 v Ing. Michal pfijato, Celkem
robotizovaném . 4 Kavalek Ph.D. hlavni 16 120
svarovani TACR | 1/2018 rok Farmet a.s. piijemce VSB-
Using of elements "Industry 4.0" y prof. Novak projekt TUO
in robotic welding za VSB-TUO zrusil 3180
& Petr Novak "
Preseed MSMT | 2018 |1 rok prijat 700
DMS - Platforma pro vyzkum Petr Novak L6M
orlent'ovany na Prur:nysl 40a MSMT | 2018 .
robotiku v ostravské 80M
aglomeraci (FEI, FS, FMMI)
Celkem
5.5. Projekty v ramci specifického vyzkumu
. . < . v | Poskyt Fin. Fin.
Nazev pro;ekt:x (Cesky i anglicky oskyto- 59'k |Délka OdP(\)’Yédn}’, potet | objem | objem
preklad) vatel zahajent 1 Seni FeSitel prac. P NIP
(¢islo, oznaceni) grantu | reseni (tis. K&) |(tis. K&)
SP2017/143 — Vyzkum a vyvoj v Ing. Vaclav 3 zam./
robotickych systéméi MSMTH 2017 1 o . [22stud| 0 | 1198
Celkem 1153

5.6. Zapojeni do projektia EU

(vCetné spoluprace na pripraveé projekti podavanych jinymi institucemi)

Nazev specifického programu

Research Fund for Coal and Steel (RFCS)

Nazev projektu (pt. akronym)

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

Typ aktivity

research

Doba trvéni projektu

2014 - 2017

Kontaktni osoba (garant za VSB-TUOQ)

prof. Dr. Ing. Petr Novak

Koordinator projektu

prof. Dr. Ing. Petr Novak — Katedra robotiky

Partnefi

Jméno: Prof. Wojciech Moczulski
Instituce: Silesian University of Technology
Stat: Polsko
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5.7. Zahrani¢ni pobyty pedagogt 1 studentd pracovisté v ramci VaV
e Ing.Michal Gloger — Japonsko
e ing. Jan Babjak, ing. Zdenko Bobovsky — UC3M, Madrid, Spanélsko

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

e Ing. Robert Pastor — Spojené Arabské Emiraty - FunRobotics

5.8. Personalni zmény v oblasti VaV
Nebyly

5.9. Nov¢ laboratofte, laboratorni piistroje V daném roce

ME¢fici a laboratorni technika

Systém 2D strojového vidéni Cognex
Kolaborativni robot YuMi ABB

Kolaborativni robot UR3

3D ToF kamery

2x HTC Vive pro pouziti VR v ABB Robotstudiu

5.10. Pocitacové ucebny, vypocetni technika

V centru robotiky — ,,Stara menza“ pocitatova ucebna s 20 PC pro vyuku CAD systému.
Kapacita 20-40 student.
Dalsi dvé pocitacové ucebny s cca 10 + 9 PC na u¢ebnach D122 a D123.

5.11. Cinnost odbornych pracovist, §kolicich sttedisek, védecko-pedagogického
pracovisté pii katedfe (institutu), jejich nejvyznamné;jsi vysledky v daném roce

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

%
Obr. CPIT — programovani Kolaborativniho robotu YuMi ABB — novy pririistek katedry v roce
2017
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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:

o CVUT, Fakulta elektrotechnicka, Katedra kybernetiky,
e VUT v Brng¢, Stredoevropsky technologicky institut — CEITEC, :
e Univerzita obrany Brno, Katedra taktiky,

VOP Novy Jicin,

Energy In, s.r.o.

Prvni Signélni, a.s.

C-modul, s.r.o.

Continental,

Brose,

Hella

Skoda Auto

Moravsky vyzkum a dalsi.

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

6.2. Spoluprace se subjekty v zahrani¢ni, piredmét 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), Spané&lsko

SkyTech Research, Polsko

Simmersion, Rakousko
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7. ODBORNE AKCE

7.1. Nérodni konference a seminare (pfipadné se zahrani¢ni ucasti)

7.2. Mezinarodni konference a seminare

Ing. Véclav Krys, Ph.D., Ing. Jiti Suder
e Stuttgart, Némecko
o Veletrh Motek — robotizovana montaz
o 10.-12.10. 2017
o Hrazeno katedrou

Ing. Jan Babjak, Ph.D., prof, Dr.Ing. Petr Novak, Ing.Ales Vysocky
e Pittsburgh, USA

NATIONAL

U
)

- o~
e

N - és‘Associaﬁoﬂ CONFERENCE

o Utast na konferenci National Robot Safety Conference 2017

o Utast na workshopu International Collaborative Robots Workshop 2017,
Pittsburgh

o 10.-12.10. 2017

o Hrazeno katedrou/hrazeno z projektu

o Aktivni ptispévek (Ing.Ale§ Vysocky)
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Ing. Véclav Krys, Ph.D., , Ing. Tomas Kot,Ph.D., prof, Dr.Ing. Petr Novak, Ing.Ale$ Vysocky
e San Jose, USA

w COLLABORATIVE ROBOTS &
®E® ADVANCED VISION
CONFERENCE

°
Frescnted By: 'rla . a’a -. .

NOVEMBER 15-16, 2017

DOUBLETREE BY HILTON SAN JOSE
SAN JOSE, CA

Utast na konferenci Collaborative robots 2017
o 14.-16.11. 2017 (14.11. - Cobot safety workshop)
o Hrazeno katedrou/hrazeno z projektu

Prof. Dr. Ing. Petr Novak (celkem 4 zastupci VSB-TUO)

e Santiago de Chile
Mise organizovana Czech Invest — prezentace univerzity, fakulty a Katedry robotiky
potencidlnim partneriim z pramyslové a akademické sféry
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Ing. Jan Babjak, Ph.D., ing. Tomas Kot, Ph.D. — konference MESAS,
e Rim

7.3. Studentské soutéze STOC apod.

Ucast nasich studentii:
Bc. Stefan Grushko
Bc. Robert Pastor /1.misto)

7.4. Letni Skoly, kurzy a Skoleni

I:Jvod do C-sharp — Seminaf k vyuce programovani v .dot Net. V letnim semestru.
Uvod do SolidWorks — Seminat k modelovani strojnich sou¢ésti a dynamickych analyz.
V-Rep + MatLab - V letnim semestru, 4 denni seminaf vedeny kolegy s SUT Gliwice

7.5. Jiné akce

Utast na Dnech NATO 2017 — katedra prezentovala mobilni roboty ve stanku Fakulty strojni spole¢né s
Katedrou automatiza¢ni techniky a fizeni a Institutem dopravy

AR

oMY H ATD DAYsg

siINCE 2009

.

Obr. Dny NATO (foto z roku 2016)

Dny otevienych dveii VSB-TU Ostrava — katedra se ziastnila celouniverzitnich dni otevienych dvefi
v Aule VSB.
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3o Y-

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.

Obr. Studenti nasi katedry se ucastnili veletrhu Gaudeamus za Fakultu strojni
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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 | Madrid Prof. Mostyn - ¢len
in Control, Automation and Robotics Spanélsko programového vyboru
2017 konference
Multi-domain Advanced Robotic CR Prof. Mostyn, prof. Novak,
Systems (MARS) Conference v ramci Clen programového vyboru
Future Forces Forum 2017
MESAS 2017 Italie prof. Novak,

Clen programového vyboru

8.2. Piehled Clenstvi v organizacich sdruzujicich vysoke 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

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Prof. Novék — ¢len Védecké rady VSB — TUO.
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9. SPOLUPRACE S PRUMYSLEM

9.1. Doplitkkova ¢innost

Za ucelem zakazkové vyroby prototypovych dilii na vyrobnim systému FORTUS 360 mcL byla
zalozena HS 3541701. V ramci této HS bylo realizovano 11 zakazek v celkovém financnim

objemu 65 686,- K¢.

9.2. Dalsi formy spolupréce s priimyslem
(spolecna experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, porddané kurzy, exkurze studentd,

atd.)
Pocet zuicast.
Druh spoluprace Nazev firmy Oblast spoluprace | Studenti/prac.
Zakazkova vyroba
smlouvy o spolupraci HS3541701 prototypovych soucasti — 0/1
Rapid prototyping
Zakazkova vyroba
smlouvy o spolupraci HS3541601 prototypovych soucasti — 0/2
Rapid prototyping
pofadané kurzy ve spolupraci s firmou
Workshopy pro stfedoSkolaky o
(cca & 5 hodin) Nebyly organizovany
exkurze stfedosSkolakl na katedre Gymnaéigal,ystredm Prezentace FS, katedry 80/6
Odborné tydenni staze v
ABB Repair & Reconditioning
Center
odborné pfednasky z praxe .
ZZS Ostrava Skoleni prvni pomoci 20/3

Mgr. Ivana Vesela

VOP Novy Ji¢in, BP, DP
KES -Kabeloveé a
. ] . . . elektrické systémy Zadani DP

pfiprava témat pro diplomové popfr. Vratimov

seminarni prace, rocnikové projekty Adler Czech as. Zadani DP

spoluprace pfi tvorbé osnov pfedmétd

(definice pozadavku k pFipravé na nové

profese)

podil na pfipravé zaméfeni a

profilovani studentl v zavére¢né etapé VOP CZ, s.p. 18/1

studia

Exkurze studentl
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10. Publikaé¢ni ¢innost

Clanky v domacich asopisech

[1]

Novék, P., Kot, T. Telerescuer. Akademik - univerzitni &asopis VSB-TU Ostrava. 2017, roc.

2017, ¢. 1, s. 9-9. ISSN 1213-8916.

Clanky v zahrani¢nich ¢asopisech

[2]

(3]

(4]

Ivanek, L., Mostyn, V., Schee, K., Gran, J. The sensitivity of the input impedance
parameters of track circuits to changes in the parameters of the track. Advances in
Electrical and Electronic Engineering. 2017, Volume 15, Issue 1, March 2017, Pages 77-83.
ISSN : 13361376. DOIL: 10.15598/aeee.v15i1.1996.

Hatakenaka, M., Furukawa, J., Teramae, T., Jino, A., Hiramatsu, Y., Hattori, N., Kawano, T.,
Otomune, H., Fujimoto, H., Yagura, H., Gloger, M., Noda, T., Morimoto, ]J. Optimizing
neurorehabilitation for stroke using an exoskeleton robot. Journal of the Neurological

Sciences. 2017, Volume 381, p. 598. DOI: 10.1016/j.jns.2017.08.1686.

Melo, N., Dorea, C., Alsina, P., Aruajo, M., Gloger, M. Ortholeg 2.0 - Design of a
Transparent Active Orthosis. IEEE Latin America Transactions. 2017, vol. 15, no. 10,

pp. 1869-1874. ISSN 1548-0992. DOI: 10.1109/TLA.2017.8071229.

Piispévky na mezinarodnich konferencich nebo seminarich

(5]

(6]

[7]

(8]

Gloger, M., Obinata, G., Genda, E., Babjak, J., Pei, Y. Active lower limb orthosis with
one degree of freedom for people with paraplegia. In IEEE International Conference on
Rehabilitation Robotics. 2017 International Conference on Rehabilitation Robotics, ICORR
2017. QEII CentreLondon. United Kingdom. 17 July 2017 through 20 July 2017. Category
numberCFP17CRR-ART. Code 129923. DOI: 10.1109/ICORR.2017.8009256.

Kot, T., Babjak, J., Novak, P. Analysis and Prevention of Selected Risks of Remotely

and Autonomously Controlled Mobile Robot TeleRescuer. In Proceedings of the 2017
18th International Carpathian Control Conference, ICCC 2017. 2017. pp. 551-554. ISBN :
978-1-5090-4862-5. DOI: 10.1109/CarpathianCC.2017.7970461.

Kot, T., Novak, P., Babjak, J. Application of Augmented Reality in Mobile Robot

Teleoperation. In Modelling and Simulation for Autonomous Systems MESAS 2017. 2017 --
- (v tisku)

Mach, V., Ivanek, L., Mostyn, V. Estimating of traction capacity in track circuits using
computer modelling. In Proceedings of the 2017 18th International Scientific Conference
on Electric Power Engineering, EPE 2017, 30 June 2017. Proceedings of the IEEE, 2017.

Article number 7967352. ISBN : 978-150906405-2. DOI: 10.1109/EPE.2017.7967352.
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[9] Kot, T., Mihola, M., Babjak, J., Novak, P. Gripper with Precisely Adjustable Gripping

Force. In Proceedings of the 2017 18th International Carpathian Control Conference, ICCC
2017. 2017. pp. 555-559. ISBN : 978-1-5090-4862-5. DOI:
10.1109/CarpathianCC.2017.7970462.

[10]Babjak, J1., Kot, T., Novak, P., Krys, V., Bobovsky, Z. Mobile Robot Failure Prevention by

Real-Time Thermal Monitoring. In Modelling and Simulation for Autonomous Systems

MESAS 2017. 2017 (v tisku)

[11]Pastor, R., Bobovsky, Z., Krys, V., Lipina, J., Suder, J. Semi-autonomous Robotic

System for Reconnaissance. In In INES 2017. 21st International Conference on
Intelligent Engineering Systems. October 20-23, 2017. Larnaca, Cyprus. DOI:
10.1109/INES.2017.8118540.

[12]Lipina, 1., Krys, V., Mec, P. Shear Test on Samples Produced by Rapid Prototyping

Technology. In INES 2017. 21st International Conference on Intelligent Engineering
Systems. October 20-23, 2017. Larnaca, Cyprus : Obuda University, Budapest, Hungary,
2017. DOI: 10.1109/INES.2017.8118544.

[13]Kot, T., Novak, P., Babjak, J. System for Creation and Display of 3D Maps of Coal

Mines. In Proceedings of the 2017 Coal Operators' Conference. Wollongong : The University

of Wollongong Printery, 2017. pp. 117-124. ISBN 978-1-74128-261-0.

[14]Novak, P., Babjak, J., Kot, T., Bobovsky, Z. Telerescuer - reconnaissance mobile robot

for underground coal mines. In Proceedings of the 2017 Coal Operators' Conference.
Wollongong : The University of Wollongong Printery, 2017. pp. 332-340. ISBN 978-1-74128-
261-0.

PROTOTYP, FUNKCNI VZOREK

AUTORIZOVANY SOFTWARE

[1] KOT T., Jednoduchy 3D ¢arovy graficky engine
[2] KOT T., Knihovna pro generovani textury zvolené¢ho fontu

SKRIPTA

PATENT, UZITNY VZOR, PRUMYSLOVY VZOR
3 patenty v fizeni z ptedchozich let

Poznamka: koncem 2017 prijato k publikovani 6 clankii s IF, které vysly/vyjdou v 2018
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