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Katedra robotiky je jiz od svého vzniku (1989) zamérena 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 aktudlnimi trendy
rozviji pracovnici katedry témata prlimyslové, kolaborativni a servisni robotiky. To se projevuje ve vyzkumu,
ve vyuce i v publikaéni ¢innosti. Ve vyzkumu jsou zaloZeny v tomto smyslu granty, smluvni vyzkum a témata
diplomovych i disertacnich praci. Ve vyuce katedra zajistuje nékolik obord — Robotiku, specializaci v rdmci
bakalarského studijniho programu Strojirenstvi a nasledné také v navazujicim magisterském studiu ve
studijnim programu Strojni inZenyrstvi se tfemi specializacemi na Fakulté strojni. Katedra rovnéz garantuje
stejnojmenny doktorsky studijni program Robotika a bakalarsky studijni program Mechatronika.

Okruhy katedrou feSenych problému robotiky Ize ¢lenit na: projekcni, provozni, konstrukéni, zkouseni a
diagnostiku, simulace, méreni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuZiti pocitacové podpory k feseni problém a
inovaci v oboru, matematické modelovani mechanism( a jejich pohon( z hlediska fizeni, na navrh technickych
i programovych prostiedk(l fidicich systém( polohovacich mechanism( a senzorické subsystémy, vcetné
zpracovani obrazu technologické scény pro rlizné aplikace, nastroje a metody — véetné optimalizacnich — pro
navrh mechatronickych systémdi. Katedra také profiluje zdjemce z fad studentl o problematiku navrhu a
nasazovani fidicich systému, urc¢enych pro procesni a vizualizacni Urovné fizeni v mechatronickych systémech.

Katedra aktivné nabizi studijni staZze zahrani¢nim studentdm v rdmci programu Erasmus+, IAESTE apod.

Pracovnici katedry i studenti fesi teoretické i aplikacni ulohy, odpovidajici uvedenému zaméreni. Vyuka
probiha v prostorach Centra robotiky, na rGznych typech priimyslovych a kolaborativnich robotl a jejich
subsystémech. Pro robotiku a mechatroniku je typické sSiroké a komplexni vyuziti pocitacové podpory pro
vSechny oblasti ¢innosti. U¢ebny CAD systému jsou proto vybaveny odpovidajicimi softwarovymi nastroji.
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Vedouci katedry: prof. Ing. Zdenko Bobovsky, PhD.,
Zastupce vedouciho katedry:  doc. Ing. Milan Mihola, Ph.D.,
Tajemnik katedry: Ing. Jan Babjak, Ph.D.,

Sekretariat: Ing. Petra Pistackova
Ing. Simona Voznicova (od 1. 9. 2025),
Ivana Kfistkova (od 1. 9. 2025),
Dominik Rygel (od 1. 8. 2025),

Akademicti pracovnici: prof. Ing. Zdenko Bobovsky, PhD.,
prof. Ing. Aki Matti Mikkola, Ph.D.,
Univ.-Prof.. Dipl.-Ing. Dr. Michael Hofbaur, (od 1. 2. 2025),
doc. Ing. Rébert Hunady, Ph.D. (do 9. 2025),
doc. Ing. Milan Mihola, Ph.D.,
doc. Ing. Ale$ Vlysocky, Ph.D., (do 4. 2025),
Ing. Jan Babjak, Ph.D., (od 5. 2025),
Ing. Dominik Heczko, Ph.D.,
Ing. Vaclav Krys, Ph.D.,
Ing. Jakub Mlotek, Ph.D.,
Ing. Zdenék Zeman, Ph.D.,
Ing. Lenka Hajkova (od 1. 8. 2025),

Védecko-vyzkumni pracovnici: doc. Ing. Tomas Kot, Ph.D.,
doc. Ing. Rébert Hunady, Ph.D. (od 9. 2025),
Ing. Jan Babjak, Ph.D., (do 5. 2025),
Ing. Jan Bém, Ph.D. (do 31. 8. 2025),
Ing. Adam Boleslavsky, Ph.D.,
Ing. Jakub Krejci, Ph.D.,
Ing. Tomas Spurny, Ph.D. (do 31. 8. 2025),
Ing. Rostislav Wierbica, Ph.D.,
Ing. Jakub Chlebek,
Ing. Jan Maslowski,
Ing. Tomas Postulka,

Emeritni profesofi: prof. Dr. Ing. Vladimir Mostyn,
prof. Dr. Ing. Petr Novak,
prof. Ing. Jifi Skarupa, CSc.,
doc. Ing. Zdenék Konecny, Ph.D..
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Studijni program Strojirenstvi obsahuje spolecny zaklad, ktery trva dva roky. Poté si studenti voli specializaci
— v nasem pripadé se jedna o specializaci Robotika.

Studijni program:
Studijni specializace:
Kod programu/spec.:
Garant specializace:

Strojirenstvi

Robotika

B0715A270011/S07 (Cesky), BO715A270012/S04 (anglicky)
doc. Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Studijni program Mechatronika trva celé tfi roky.

Studijni program:
Kéd studijniho programu:

Garant studijniho programu:

Studijni program:
Kéd studijniho programu:
Studijni specializace:

Garant studijniho programu:

Studijni program:
Cislo studijniho programu:

Garant studijniho programu:

Mechatronika
B0714A270002
doc. Ing. Milan Mihola, Ph.D.

Robotika

NO719A270009 (cesky), NO719A270010 (anglicky)
- Projektovani robotizovanych pracovist

- Servisni robotika

prof. Ing. Zdenko Bobovsky, PhD

Robotika
P0714D270003 (cesky), P0714D270004 (anglicky)
prof. Ing. Zdenko Bobovsky, PhD.
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Student Téma prace Ro¢. | Skolitel

Ing. Jakub Chlebek Optimalizace senzorického systému pro detekci 4. | doc. Kot
prekdazek v okoli kolaborativniho robotu

Ing. Jan Maslowski Kalibrace multikamerového systému snimajici pracovni | 4 | goc. Kot
prostor

Ing. Toma$ Pogtulka Robotické systémy s uzavfenym kinematickym fetézcem| 4 | 4oc. HuRady

Ing. Amit Sain Vliv tvaru ménitelnych nosnych prvk( manipuldtoru na 1. prof. Bobovsky
jeho presnost (Studium ukonceno 9/2025)

Ing. Tom4s Drastik Vyuziti virtudlni reality v servisni robotice 2. | doc. kot

Ing. Ale¥ Franc Viyvoj tiskové hlavy s nastavitelnym prdmérem trysky 1. | doc. Mihola
pro vyuZiti pfi 3D tisku

Ing. Daniel Hartmann Bezpecna interakce mezi robotem a ¢lovékem 2. | doc. Vysocky

Ing. Maty4$ Machalla Roboticky 3D tisk silikatovych materiali 1. | doc. Kot

Ing. Kryétof Za&al ViyuZiti virtudlni reality v mobilni robotice 1. | doc. Kot

V roce 2025 bylo Uuspésné obhajeno 10 bakalarskych praci, 7 diplomovych praci a 5 doktorskych praci
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Celkovy prehled poctu absolventi oboru a studijnich programu Katedry robotiky



https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.finalExam.web/faces/xhtml/doctoral/tutor/TutorView.xhtml?personId=105841
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.finalExam.web/faces/xhtml/doctoral/tutor/TutorView.xhtml?personId=105841
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V této kapitole je uveden popis projektd a aktivit realizovanych svyznamnym zapojenim student(
navazujiciho magisterského studijniho programu a doktorského studijniho programu Robotika.

Nazev: Adaptivni fizeni robotickych systémid s integraci senzorickych dat a simulacnich
nastroja

Cislo: SP2025/042

Hlavni fesitel: Ing. Vaclav Krys, Ph.D.

Predmétem vyzkumu jsou metody a prostfedky umoznujici pouZziti externich SW nastroju pro pripravu
programu robotu tak, aby tento byl pfizpUsobitelny podle Gdajl externiho kontrolniho senzorického systému.
V tomto ohledu projekt navazuje na predchozi, kde byly zkoumany metody percepce robotickych systém a
jejich vyuziti pro efektivnéjsi planovani akci robotu. Vystupy nejsou aplikovany pouze v oblasti primyslové
robotiky, ale jsou rovnéz testovany aplikacni scéndre pro servisni robotiku, kde se nabizi oblast mobilni
manipulace v dynamickém okolnim prostredi. S touto problematikou se Uzce poji efektivni sbér a zpracovani
provoznich dat systému loT a jejich spojovani s Udaji o vnéjsim okoli. Takto pfipravena data, pak mohou slouzit
pro trénovani, ladéni parametr(i robotického systému a jeho odezvy na stav okolniho prostfedi v SirSich
souvislostech. Zasadni je pak urceni potfebné uUrovné presnosti modelu okoli a vlastniho systému pro
spolehlivé a bezpecné plnéni pozadovanych funkci. S narlistem vypocetniho vykonu fidicich jednotek je
mozné se prizplsobovat i déjim s vysokou dynamikou. | tak je vsak pfinosné zabyvat se podrobnou analyzou
ziskanych dat a identifikovat hlavni nositele pro aplikace podstatnych stavovych parametrd.

Katedralni studentsky tym RoverOva vyviji mobilni roboticky systém K3P4 uréeny pro Ucast na robotickych
soutéZich simulujicich podminky Marsu. Robot se skldda z mnoha modulli navrZzenych v ramci bakalafskych
nebo diplomovych praci — mobilni podvozek, momentalné dvou robotickych ramen a nékolika efektort. Pro
soutéZe jsou vyuzivany specialné vyvinuté moduly jako je laboratof pro vyhodnoceni ptdnich vzork( nebo
kamerové moduly pro intuitivni ovladani a autonomni navigaci v terénu. Vyvoj systému byl podporen také
Fakultou strojni, Excalibur Army, SGS a méstem Ostrava. V minulych letech se tym pravidelné ucastnil
mezinarodnich soutézi, v roce 2024 se vsak na zadnou nekvalifikoval. V souc¢asné dobé probiha "restart" tymu
spojeny s naborem novych student.



http://rover.vsb.cz/
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Aktualni védecko-vyzkumny profil a zkusenosti Katedry robotiky Ize heslovité popsat:

Nazev:

Cislo:

Nazev:

Cislo:

Nazev:

Cislo:

Nazev:

Cislo:

Nazev:

Cislo:

Nazev:

Cislo:

Nazev:

Cislo:

Metodika a teorie koncepcéniho designu robotickych manipulatora.

Navrh a optimalizaci kinematickych struktur robotll a jejich ¢asti s ohledem na okolni prekazky a
pozadovanou trajektorii.

Syntéza kinematické struktury robotu, automatické navrhovani 3D model(i robotickych ramen podle
zadanych parametrl s vyuZitim databaze prvkd.

Navrh a vyvoj fidicich systém.

Eliminace vlivu teploty na drift absolutni pfesnosti polohy robotu.
Optimalizovany navrh distribuovaného kamerového systému pro 3D snimani, pfedzpracovani 3D dat.
3D on-line monitorovani pracovniho prostoru a jeho analyza.

Adaptivni robotizovana méreni 3D objektd.

Optimalizace poc¢tu a umisténi senzord s ohledem na objekt zajmu.

Soft a bio-robotika.

Kinematické a dynamické analyzy mechanickych soustav.

Vyzkum bezkoliznich mechanismi s uzavienym kinematickym retézcem.
Asistovana montaz s kolaborativnim robotem, vyuziti hlubokych neuronovych siti.
Rozhrani ¢lovék — robot (HRI) pro efektivnéjsi spolupraci.

Vyvoj mechatronickych systému do vybusného prostredi (jiskrova bezpecnost).

3D tisk za pomoci robotu a s vyuZitim trysky o proménlivém prifezu.

Infrastrukturni podpora doktorskych studijnich program@ V5B — TUO
CZ.02.01.01/00/22_012/0008111

MATUR — Materialy a technologie pro udrzitelny rozvoj
CZ.02.01.01/00/22_008/0004631

Narodni plan obnovy pro VSB-TUO
NPO_V3B-TUO_MSMT-16605/2022

Narodni centrum kompetence Mechatroniky a chytrych technologii pro strojirenstvi
TN02000010

Refresh — Research Excellence For REgion Sustainability and High-tech Industries
CZ.10.03.01/00/22_003/0000048

Adaptivni Fizeni robotickych systému s integraci senzorickych dat a simulacnich nastroji
SP2025/042

Proof of Concept Explorer
TQ11000018
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Centrum robotiky jsou moderné vybavené prostory uréené pro vyuku studentl v studijnich programech
garantovanych Katedrou robotiky a pro védecko-vyzkumnou ¢innost zaméstnanc( katedry.

Prostory laboratofi Centra robotiky (LCR, UCR — oficialné mistnost T29) prochazi postupnou pfeménou na Sest
samostatné sekce pro jednotlivé laboratorni vybaveni:

Laboratof experimentalni robotiky.
Laboratof konstrukce mechatronickych komponent.

Laborator pramyslové robotiky.
Laboratof senzorickych systémd, vision a SW.
Laboratof servisni robotiky.

Ukazka robotického pracovisté pramyslové robotiky Robotické pracovisté pro vyvoj senzorickych a vizualnich

systém

Pracovisté pro ndvrh a konstrukci mechatronickych Testovaci pracovisté robotickych a mechatronickych

systému systémi




Katedra robotiky — Vyro¢ni zprava — 2025

Robotické pracovisteé primyslové robotiky pro Experimentdlni mobilni robotickd platforma pro servisni
technologické aplikace aplikace — Rover K3P4

Robotickd burika pro vyuku a testovdni prumyslovych Prumyslovy robot ABB IRB vybavend pneumatickym
roboti uchopovacim systémem pro manipulaci s objekty
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BEM, Jan, NOVAK, Petr, MIHOLA, Milan, KOT, Toma$ a SUDER, Jifi. Roboticky 3D tisk a ménitelny
prameér trysky. MM Prumyslové spektrum. 2025. Vydani #3, Brezen 2025.

Katedra publikovala 12 ¢lankd, jejichZ seznam je uveden nize:

CHLEBEK, Jakub, MASLOWSKI, Jan, KREJCI, Jakub, BOBOVSKY, Zdenko, HOFBAUR, Michael a KOT,
Tomas. Using Auxiliary Mirrors for Improved Surface Coverage in Depth Scanning. IEEE Access. 2025,
vol. 13, pp. 215056-215066. e-ISSN 2169-9353.

POSTULKA, Tomds, HUCZALA, Daniel, ORZECHOWSKI, Grzegorz, MIKKOLA, Aki, BOBOVSKY, Zdenko
a HUNADY, Rébert. Reducing Energy Consumption in Robotic Processes Using a Single-DOF Bennett
Mechanism. IEEE Access. 2025, vol. 13, pp. 215067-215078. e-ISSN 2169-9353.

KUKULIAC, Pavel, HORAK, Jifi, FOJTIK, David, KACMARIK, Michal, KAPICA, Roman, KREJCAR, OndFej,
PODESVA, Petr, DANDOS, Rostislav, JADVISCOK, Petr a MIHOLA, Milan. Sidewalk Elevation Barrier
Detection Using a 2D LiDAR Scanner. IEEE Access. 2025, vol. 13, pp. 170993-171008. e-ISSN 2169-
9353.

KREJCI, Jakub, BABIUCH, Marek, KRYS, Vaclav a BOBOVSKY, Zdenko. Learning and Reconstruction of
Mobile Robot Trajectories with LSTM Autoencoders: A Data-Driven Framework for Real-World
Deployment. Al. 2025, 6(12), 302.

KREJCI, Jakub, BABIUCH, Marek, SUDER, JiFi, KRYS, Véiclav a BOBOVSKY, Zdenko. Latency-Sensitive
Wireless Communication in Dynamically Moving Robots for Urban Mobility Applications. Smart Cities.
2025, vol. 8, issue 4. e-ISSN 2624-4651.

BEM, Jan, SUDER, lifi, MIKKOLA, Aki, KOT, Tomas, MASLOWSKI, Jan, BABJAK, Jan a MIHOLA,
Milan. Variable Orifice Size Nozzle for 3D Printing. Journal of Manufacturing and Materials
Processing. 2025.

SPURNY, Tomas, BABJAK, Jan, BOBOVSKY, Zdenko a VYSOCKY, Ale$. Dynamic Proxemic Model for
Human—Robot Interactions Using the Golden Ratio. Applied Sciences. 2025. 15(15), 8130.
BOLESLAVSKY, Adam, OVCACIKOVA, Hana, MIHOLA, Milan, MIKKOLA, Aki, TOPINKOVA, Michaela
a BOBOVSKY, Zdenko. Study of 3D printing process: Optimization, quality analysis, and comparison of
3D printed and cast ceramic properties. Open Ceramics. 2025. Volume 23, September 2025, 100797.
HUCZALA, Daniel, MAIR, Andreas a POSTULKA, Tomas. Direct kinematics, inverse kinematics, and
motion planning of 1-DoF rational linkages. Mechanism and Machine Theory. 2025, vol. 213.
ISSN 0094-4114.

HECZKO, Dominik, CHLEBEK, Jakub, MLOTEK, Jakub, KOT, Tomas, SCALERA, Lorenzo, DEKAN, Martin,
ZEMAN, Zdené&k a BOBOVSKY, Zdenko. Enhancing Data Collection Through Optimization of Laser Line
Triangulation Sensor Settings and Positioning. Sensors. 2025. 25(6), 1772.

CHLEBEK, Jakub, KOT, Toma$, OSCADAL, Petr, HECZKO, Dominik, MASLOWSKI, Jan, SCALERA, Lorenzo
a VYSOCKY, Ale$. Optimized Grid Voxelization for Obstacle Avoidance in Collaborative Robotics. IEEE
Access. 2025. vol. 13, pp. 45187-45197.
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e KREJCI, Jakub, BABIUCH, Marek, SUDER, Jifi, KRYS, Vaclav a BOBOVSKY, Zdenko. Internet of Robotic
Things: Current Technologies, Challenges, Applications, and Future Research Topics. Sensors. 2025.
25(3), 765.
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e Postulka, T., Huczala, D., Weerasinghe, S., Orzechowski, G., Mikkola, A., Bobovsky, Z., Hunady,
R. Applicability and Effectiveness of the Bennett Mechanism. In Book of Abstracts — 12th ECCOMAS
Thematic Conference on Multibody Dynamics. 2025. Abstract ID 313, p. 115. University of Innsbruck.
ISBN 978-3-200-10587-4. DOI

e Palicka, P., Hagara, M., Schirger, B., Huniady, R. Validation of Polymer Material Model Using Tensile
Test Simulations and Mesh Sensitivity Analysis. In Book of Extended Abstracts - Experimental Stress
Analysis — EAN 2025. 2025. Technical University of Liberec.

e Hunady, R., Postulka, T., Hagara, M., Palicka, P., Bobovsky, Z. Determination of Rotary Joint Stiffness
Coefficients using Modal Analysis. In Book of Extended Abstracts - Experimental Stress Analysis — EAN
2025. 2025. Technical University of Liberec.

e Hancinova, M., Dubnanska, E., Hunady, R., Palicka, P. The Effect of Printing Direction on the Properties
of Thermoplastic ElastomersDoF rational linkages. In Book of Extended Abstracts - Experimental
Stress Analysis — EAN 2025. 2025. Technical University of Liberec.

e Maslowski, J., Chlebek, J., Bobovsky, Z. Improving position estimation of 3D gridboard with ArUco
markers in robotic multi-camera systems. In RAAD 2025. 2025. DOl Scopus OBD

e Krejci, J., Babiuch, M., Wierbica, R., Krys, V. Implementing loT Technology on Mobile Platform: Edge-
Cloud Integration and Data Handling. In RAAD 2025. 2025. DOI Scopus OBD

e Wierbica, R., Kot, T, Krejci, J., Krys, V. Kinematic structure optimization of a modular planar 3DOF
robotic manipulator for a given task. In RAAD 2025. 2025. DOI Scopus OBD

e Spurny, T, Vysocky, A. Definition of Safety and Comfort Zones in Human-Robot Interaction
Applications. In 3rd EAI International Conference on Automation and Control in Theory and Practice
(ARTEP). 2025.

e Wang, X., Vysocky, A., Kot, T., Kong, L., Suganthan, P., Bobovsky, Z., Snasel, V. Robotic Arm Trajectory
Optimization Using Data-Driven Evolutionary Algorithm. In 8th Euro-China Conference on Intelligent
Data Analysis and Applications. 2025. Smart Innovation, Systems and Technologies, vol 445. Springer,
Singapore. DOl Scopus OBD

e 28.—29.1.2025 - Konference Roboty Brno

e 5.-7.2.2025—Konference EAl ARTEP — Stard Lesna
e 18.-20. 3. 2025 - Veletrh Amper — Brno

e 17.-21.6.2025 - RAAD — Bélehrad

e 15.-17.9. 2025 - Setkéni kateder — Zilina

e 11.12.2025-Primysl 4.0 v praxi — Praha

e 2.-5.12.2025-AM Connect — Villach
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V rdmci programu k+ studentopolis probéhla dne 5. 3. 2025 v Centru
robotiky prednaska ,Objev silu studentskych projektd”, kterou
organizovali studenti Katedry robotiky. U¢astnikiim se predstavily
studentské tymy RoverOva a LastLIGHT, jez se zamérfuji na vyvoj
mobilniho roveru a autonomniho dronu, a ukazaly, jak tymova
spoluprace a praktické projekty rozvijeji technické i mékké
dovednosti studentl. Soucasti programu bylo také predstaveni
studijniho programu Robotika a moZnost neformalni diskuze u : ;
drobného obéerstveni. Akce byla realizovdna s podporou Kariérniho centra VSB-TUO v ramci programu k+
studentopolis, ve spoluprdci s partnery CTP Invest s.r.0. a Brose.

Ve stfedu 2. 4. probéhla na Katedie robotiky odborna prednaska
spolec¢nosti SprayVision zaméfena na robotizaci lakovani. Zastupci
firmy, kterd sidli v aredlu MSIC v blizkosti kampusu VSB-TUO,
predstavili moderni technologie automatizovaného lakovani a
zaroven nabidli studentlm mozZnosti zapojeni do studentskych
projektd a spoluprace na redlnych priimyslovych zakazkach.

Ve stfedu 16. 4. probéhla na Katedfe robotiky odborna predndska na
téma ,Tutorial do Rational Linkages®“, kterou ved| absolvent Katedry
robotiky Ing. Daniel Huczala, Ph.D., aktualné pUsobici na Univerzité v
Innsbrucku. U&astnikdm byla predstavena metodika névrhu
jednosmyckovych uzavienych kinematickych struktur a praktické
prostiedi pro jejich ndvrh, které si zajemci mohli vyzkouset pfimo v
rdmci interaktivni ¢asti programu.
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Dne 7. Cervence 2025 usporadala Katedra robotiky odbornou
prednasku svétové uznavaného odbornika v oblasti robotiky a fizeni,
profesora Bruna Siciliana. Pfednaska s ndzvem , Robotics Meets Al —
The Future Is Now!” se zaméfila na soucasné trendy v oblasti
robotiky, umélé inteligence, manipulace robotickych systému,
spoluprace clovéka s robotem a servisni robotiky. Profesor Bruno
Siciliano plsobi na Neapolské univerzité Federico Il a je Cestnym
profesorem na univerzitt v Obudé. Je ¢Elenem vyznamnych
mezinarodnich organizaci, mimo jiné IEEE, ASME, IFAC, AAIA a AlIA,
a drzitelem rady prestiznich ocenéni.

Od zafi 2025 doslo k systematickému posileni komunikace Katedry robotiky na socidlnich sitich Facebook,
Instagram a LinkedIn. V obdobi zafi aZ prosinec 2025 bylo napfi¢ vsemi platformami publikovano vice nez 90
obsahovych vystupd, zahrnujicich prispévky, videa, reels, stories a odborné ¢lanky. Jen v zafi vzniklo 38
vystupd, v listopadu dalSich 35 vystupl a v prosinci byla zavedena nova strategie zaloZzena na pravidelnosti a
kvalité obsahu s frekvenci jednoho hlavniho pfispévku tydné, doplnéného o podplirné formaty zejména na
Instagramu. Nejvyssi dosahy byly zaznamenany v souvislosti s klicovymi akcemi, jako byla Noc védcU, odborné
prednasky a spoluprace s primyslovymi partnery. Facebook dosahoval v hlavnich podzimnich mésicich
stabilné radové tisic zobrazeni mésicné (napf. zafi 8 915 zobrazeni, listopad az 9 751 zobrazeni), Instagram
dosahl v prosinci 3 675 zobrazeni, pficemz vice nez 54 % z nich pochazelo od nesledujicich uzivateld, coz
potvrzuje silny ndborovy potencial platformy. LinkedlIn si i pfi nizsi publikacni frekvenci udrzel stabilni vykon a
zaznamenal v prosinci 548 zobrazeni s nejvyssi odezvou na hodnotovy a souhrnny obsah. Instagram ma 146
sledujicich, Facebook ma 532 sledujicich a LinkedIn ma 93 sledujicich.

Dne 26. 8. 2025 privitala Katedra robotiky Fakulty strojni VSB — Technické univerzity Ostrava zndmého
popularizatora védy a techniky lJirku, autora popularniho YouTube kanalu ,Jirka vysvétluje véci”. Béhem
navstévy se seznamil s vyzkumnymi aktivitami katedry a technologickym zdzemim Centra robotiky, kde mu
byly predstaveny vybrané robotické systémy i aktudlni sméry vyzkumu. Vystupem navstévy bylo popularizacni
video, které Siroké verejnosti priblizuje, jak robotika funguje v praxi. Na instagramu Katedry mél prispévek
s odkazem na video 625 zobrazeni, na facebooku to bylo 694 zobrazeni. Celkové mélo video na YouTube 978
tis. zhlédnuti.

Katedra robotiky aktivné vyuziva socidlni sité jako dllezity ndstroj pro komunikaci s verejnosti,
studenty, absolventy i primyslovymi partnery. Prostfednictvim téchto platforem pravidelné sdilime
informace o vyzkumnych projektech, studentskych aktivitach, odbornych akcich, spolupraci
s prlmyslem i o kazdodennim déni na katedre. Socialni sité zaroven slouzi jako prostor pro
popularizaci robotiky a modernich technologii a pfiblizuji nasi praci Sirsi verejnosti.

Facebook:
https://www.facebook.com/katedrarobotiky
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Instagram:
https://www.instagram.com/katedra_robotiky

LinkedIn:
https://www.linkedin.com/company/katedra-robotiky-vsb-tuo

Katedra robotiky se v roce 2025 aktivné zapojila do festivalu Art & Science, béhem kterého méli navstévnici
moznost seznamit se s vybranymi robotickymi systémy. Prezentovan byl mimo jiné roboticky pes GO2, rover
K3P4 a dron vyvinuty studentskym tymem katedry. Nejvétsi pozornost pfitahoval zejména ¢tyfnohy robot
GO2, ktery nazorné demonstroval moznosti moderni servisni robotiky a vzbudil znacny zajem verejnosti.

Centrum robotiky se zapojilo do Evropského tydne udrzitelného rozvoje, jehoz cilem je podporovat
odpovédné vyuZzivani zdrojl a ochranu Zivotniho prostredi. Aktivity katedry probéhly dne 26. zati 2025 pfimo
v prostordch Katedry robotiky VSB-TUO. Navétévnikim byly predstaveny priklady vyuZiti modernich
technologii a robotiky v oblasti udrzitelnosti a ekologicky Setrnych reseni.

Noc védcli 2025 v Centru robotiky nabidla navstévnikiim moZnost seznamit se s primyslovymi i servisnimi
roboty a s praktickymi ukdzkami jejich vyuzZiti. Velky zajem vzbudilo setkani s robotickym psem GO2
a interaktivni demonstrace technologii. Akce pfildkala Sirokou verejnost véetné rodin s détmi a vyznamné
prispéla k popularizaci technickych obor0 a robotiky.

Katedra robotiky se zucastnila akce Dny profesi 2025, kterd se konala
9. fijna 2025 ve sportovni hale VOS a SS Kopfivnice. Navitévnikiim
byly prezentovany robotické systémy a moznosti studia technickych
obord na VSB-TUO. Akce pfispéla k posileni spoluprace se gkolami
a k motivaci zakd k dal$imu studiu technickych a pfirodovédnych
obord.




