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Vedouci katedry: Prof. Ing. Jifi Skatupa, CSc.
tel.: 59 699 1209
E-mail: jiri.skarupa@vsb.cz
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Sekretariat:
tel.: 59 699 3196  tel/fax:

Adresa: VSB - Technické univerzita Ostrava, Fakulta strojni
ul. 17. listopadu 15, 708 33 Ostrava - Poruba

1. Profil pracovisté

Katedra robototechniky je jiz od svého vzniku (1989) zamétena komplexné na
problematiku robotiky, a to jak na vSech trovnich vyuky, tak 1 ve védé a vyzkumu a
v odborné ¢innosti pro praxi. Ostatni katedry v CR, které se robotikou rovnéz zabyvaji, se
vesmés zameiuji pouze na oblast, souvisejici s aplikacemi do strojirenskych technologii.

V souladu s aktudlnimi trendy rozviji pracovnici katedry témata servisni robotiky a
robototechniky a aplikace robotti mimo strojirenstvi. To se projevuje ve vyzkumu, ve vyuce i
v publikaéni ¢innosti. Ve vyzkumu jsou zalozeny v tomto smyslu granty, vyzkumné zaméry i
nespecifikovany vyzkum a témata disertacnich 1 diplomovych praci. Ve vyuce katedra
zajiStuje dva obory - Robotiku, v ramci bakalatského strukturovaného programu a Vyrobni
systémy s prumyslovymi roboty, pro magistersky program na strojni fakulte. Jsou zajistovana
adekvatni studijni zaméfeni k vyzkumnym tématiim — nestrojirenské aplikace prumyslovych
robotl, servisni roboty a mechatronika.

Mechatroniku 1ze oznacit jako filosofii designu sofistikovanych systému, které
integruji strojni, elektrické, elektronické a pocitacové inzenyrstvi. Jde o progresivni ptistup ke
strojirenstvi, ale i1 jinym oborim. Vyznam mechatroniky podtrhuje skutecnost, ze nartst
novych systémil tohoto druhu v soucasnosti piesahuje rocné 30 — 40% Mezi jiz dnes aktualni
aplikace patii napf. : primyslové, servisni a persondlni roboty, moderni vyrobni systémy,
zbrojni systémy, medicina, kosmické systémy, automobilovy priimysl, automatické pracky,
mycky nadobi, a fada vyrobku pro kancelare i domacnost.

Okruhy feSenych problémt robototechniky Ize Clenit na: projekéni, provozni,
konstrukéni feSeni, zkouSeni a diagnostiku, méteni, fizeni a senzoriku, dynamiku, vyuziti
pocitacové podpory k feSeni problémil a inovaci v oboru. Katedra také profiluje zajemce z fad
studentli, o problematiku ndvrhu a nasazovéni fidicich systémd, urcenych pro procesni a
vizualiza¢ni Grovné fizeni v mechatronice. Dlraz je vénovan zejména pramyslovym
poc¢itacim standardu PC a jejich vlastnostem, vCetné metoddm zajisténi pozadované
spolehlivosti provozu. Zajemcim z fad studentl magisterského studia katedra formou
individudlniho studijniho planu umoziuje absolvovat i vybrané piedméty na fakulté
elektrotechniky a informatiky nasi V.



Vyukova 1 vyzkumna ¢innost katedry je dale zaméfena na matematické modelovani
mechanism a jejich pohon z hlediska fizeni, na navrh technickych i programovych
prostiedkti fidicich systémi polohovacich mechanismi a senzorické subsystémy, vcetné
zpracovani obrazu technologické scény pro rizné aplikace, nastroje a metody pro ndvrh
mechatronickych systémi. Védeckovyzkumna cinnost katedry vede k posileni profilace
katedry na problematiku servisni robotiky, metod a nastroji pro névrh ptislusnych systému,
jakozto ztejmy trend nejblizsich let s Sirokymi aplikaCnimi moZnostmi.

Katedra i studenti fesi teoretické i aplikacni ulohy, odpovidajici uvedenému zaméieni.
Vyuka probihd v Centru robototechniky, na riznych typech primyslovych robott a jejich
subsystémech, v laboratofich méfici a diagnostické techniky a v u¢ebné CAD systémii. Pro
robotiku a mechatroniku je typické Siroké a komplexni vyuziti pocitaové podpory pro
vSechny oblasti c¢innosti. Ucebna CAD systéml je proto vybavena odpovidajicimi
softwarovymi systémy.

2. Personalni sloZeni pracovisté (stav k 1. 1. 2004)

(jmenny seznam, v pripade zkrdceného uvazku uvést za jménem)

Vedouci katedry: Doc. Ing. Jiti Skatupa, CSc.
Zastupce vedouciho katedry: Doc. Dr. Ing. Vladimir Mostyn
Tajemnik katedry: Doc. Dr. Ing. Petr Novak
Sekretarka: Radmila Schneiderova
Profesofi:
Docenti: Jif1 Skatupa, Vladimir Mostyn, Petr Novak
Odborni asistenti: Vladislav Buzek, Ladislav Karnik,
Jan Burkovi¢, Zden¢k Konecny
Odborné-techniéti pracovnici: Sylva Kuncova, Karel Ranocha
Pracovnici civilni sluzby: nejsou

2.1. Odborny profil (zaméfeni) profesorti, docentli a odbornych asistentti

Pedagogové — docenti:

Doc. Ing. Jiti Skatupa, CSc. jiri.skarupa@yvsb.cz

Konstruovani robotti, manipulatort a periférii robotizovanych pracovist, metodika
konstruovani a inovaci, postupy tviirci technické prace, navrhovani mechatronickych
systému

Doc. Dr. Ing. Petr Novak petr.novak@vsb.cz

Rizeni robottl, navrhovani fidicich systémti s PC a mikropo&ita¢i, pohony s krokovymi
motory, senzorické systémy robotll, experimentalni metody v mechatronice,
programovani

Doc. Dr. Ing. Vladimir Mostyn vladimir.mostyn@vsb.cz
Mechanika robotli, mechatronika, fizeni robotil a robotizovanych pracovist, CAD
systémy
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Pedagogové — odborni asistenti:

Ing. Vladislav Buzek vladislav.buzek@vsb.cz
Konstruovani perifernich zatizeni RTP

Ing. Jan Burkovi¢ Ph.D. jan.burkovic@yvsb.cz
Projektovani robotizovanych pracovist,, robotizované vyrobni systémy a technologie

Ing. Zdenék Konec¢ny, Ph.D. zdenek.konecny(@vsb.cz
CAD systémy, modelovani a simulace

Ing. Ladislav Kéarnik, CSc. ladislav.karnik@vsb.cz,
Biorobotika, servisni roboty

2.2. Ziskani titula prof., doc., Ph.D. pracovniky katedry v roce 2003

Jmenovani profesorem:
(Doc.Ing. Jiri Skafupa,CSc. — uspéSna inauguracéni prednaska)
3. Pedagogicka ¢innost

3.1. Pracovistém garantované studijni obory

Bakalaiské studijni obory:

Nazev: Robotika
Cislo oboru: 23-73-7
Garant oboru: Doc. Ing. Jifi Skafupa, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi bakalarského studia v tomto oboru se uplatni jako konstruktéii prvkii robotd,
manipulatort a perifernich zatizeni robotizovanych pracovist’ /dopravnikil, zasobnikt, hlavic
primyslovych roboti 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 uplatnuji v fadé
dal§ich odvétvi jako jsou zemédélstvi, zdravotnictvi, sklarsky, potravinaisky, textilni a
obuvnicky primysl, sluzby a pod. Vzhledem k tomuto trendu je mozno hovofit 0 moznosti
univerzalniho prosazovani této techniky.

Absolventi ziskaji kromé nezbytného teoretického zakladu zejména praktické zkuSenosti na
robotizovanych pracovistich v nové vybudovanych laboratofich primyslovych robotd.
Ptimou soucasti studia je zvladnuti prace na pocitaci pro celé spektrum cinnosti, poCinaje
vyuzitim textovych editoril, pfes tabulkové procesory a zvladnuti konstruovani pomoci CAD
systémt, az po vyuziti pocitacu v fidicich systémech robotl a automatizovanych zatizenich.
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Magisterské studijni obory:

Nazev:
Cislo oboru:
Garant oboru:

Profil absolventa:

23-19-8

Vyrobni systémy s primyslovymi roboty a manipulatory

Doc. Ing. Jifi Skafupa, CSec.

Absolventi si osvoji poznatky potfebné k navrhu robotii a manipulatorti a k jejich nasazeni ve

vyrobnich systémech. Robot je typickym
oznacované jako mechatronika /zabyva se
konstrukei, vyznacujici se znacnymi ndroky
ziskané¢ z oblasti konstrukce priimyslovych
robotizovanych pracovist, ze zékladlu stavby

systétmem relativné nové védni discipliny
strojnimi  systémy automaticky fizenymi, s
na feSeni problémii mechaniky/. Védomosti
robotli a manipulatorti, perifernich zafizeni
vyrobnich stroji a jejich automatizace, jsou

pouze jednim okruhem potiebnych poznatkii pro navrh technickych systémti mechatroniky.
Do dalsiho okruhu patfi problematika teorie fizeni a fidicich systémi, senzoriky,
softwarového inzenyrstvi, expertnich a databazovych systému, fidicich systémi, elektroniky a
pohont. Tieti okruh zahrnuje znalosti potiebné pro projektovani vyrobnich systémi s
prumyslovymi roboty, zabezpeceni provozu, udrzby, sefizeni a programovani robotizovanych
pracovist.

Ve vSech téchto okruzich je pfi vyuce Siroce vyuzivano vypocetni techniky - pro
konstruovani, projektovani, programovani, fizeni aj., ¢imz absolventi ziskaji zkuSenosti plné
vyuzitelné i mimo studovany obor.

Absolventi se tedy mohou uplatnit jako konstruktéfi, projektanti, provozni technici,
programatofi, specialisté pro rizné oblasti aplikaci vypocetni techniky - napt. AutoCADu, ale
i tzv. velkych CADU, pokryvajicich kromé konstrukénich ¢innosti i projekei a celou oblast
technické ptipravy vyroby.

3.2. Seznam obhdjenych diplomovych praci v roce 2003
Bakalaiské diplomové prace:

Obor: Robotika 23-73-7

diplomant vedouci Téma bakalarské DP

Szyrocki Libor |Buzek Konstrukéni navrh vyménného efektorového podsystému
mobilniho bezpe¢nostniho robotu.
Constuction design of gripper change subsystem security

robot.

Kazda Mostyn Konstrukéni navrh paralelni struktury pro letecky
simulator.
Constuction design of paralel structure for flight

simulator.

Husé&k Karnik Konstrukéni navrh manipulacni nastavby pro servisni
robot s vyuzitim v prostedi indoor.
The construction project of a manipulating extension for

service robot for indoor environments.

Opatril Karnik Konst. navrh tchopné hlavice pro manipulaci s drobnymi
pfedméty domacim a kanc. prostiedi.
Project robotics workplace injection moulding machine

Engel and structural design periphery in Autopal.

Ridici a vizualiza¢ni software robotu PROB20.
Control and visualisation software of robot PROB-20.

Rosa Ales Novak

Vitek Jiri Burkovic Navrh dispoziéniho feseni robotizovaného svafovaciho
pracovisté pro svafovani ramu jizdnich kol.
Concept of dispositional solution of robotized welding

working compartment exerted to bicycle frame welding.




Magisterské diplomové prace:

Obor:

Vyrobni systémy s primyslovymi roboty 23-19-8

diplomant

vedouci/oponent

Téma inZenyrské DP

Holinkovéa
Ivana

Mostyn

Konstrukéni navrh servisniho robotu pro pohyb po
hladkych kolmych sténach.

Project and drafted design of service robot for progression
on slippery vertical walls.

Kvétuse
Hornova

Konec¢ny

Projek¢ni navrh zatizeni pro tfidéni postovnich zasilek

z hlediska bezpecnosti.

Projection design equipments for sorting of mailings from
security views.

Cieslar
Zbigniew

Karnik

Konstrukéni navrh étyfkolového podvozku servisniho
robotu pro vnitini prostiedi.

Constructional proposal four-wheel undercarriages
service robot for environment indoor.

Tomas
Chromec

Burkovi¢

Analyza technologickych podminek a navrh robot. feSeni
bourani blokd vodorovnych konstrukeci.

Analysis of techlogy conditions and suggestion of robotics
cutting horizontal constructions.

Michal Huska

Buzek

Konstrukéni nadvrh podvozku mobilniho robotu se
schopnosti pohybu po schodisti.
Construction project of mobile robot.

Jana
Sporyszova

Konecny

Konstrukéni navrh servisniho robotu na tidrzbu a ¢isténi
komint.

Engineering design of service robot for cleaning and
servicing chimney.

Grondil Luké&s

Karnik

Konstrukéni navrh tiikolového podvozku servisniho
robotu.

Mechanical design of three-wheeled chassis of service
robot for indoor environment.

LapSansky Emil
(jen obhajoba)

Novak

Senzoricky subsystém mobilniho robotu.
Sensorial subsystem mobile robots.

Kubic¢ek Martin

Karnik

Konstrukéni navrh pasového podvozku mobilniho robotu
pro venkovni prostredi.

Design of creeper undercarriage of mobile robot placed in
outdoor environment.

Kralicek

Novak

Model mobilniho robotu — navrh a realizace
Model of the mobile robot — design and realization.

Mastes

Skatupa

Navrh automatického pracovisté Autopal
Project robotics workplace injection moulding machine
Engel and structural design periphery in Autopal.

JanysSka

Mostyn

Konstruk¢ni feSeni montazniho robotu s paralelni
kinematickou strukturou.

Constructional solution of assembling robot with parallel
kinematic structure.

Chladek

Skatupa

Navrh automatického pracovisté Autopal
Workplace and manipulator project for headlight lens
montage in Autopal,L.t.d.

Krys Vaclav

Mostyn

Konstrukéni navrh robotizovaného raziciho zatizeni
Design of robot work microtunneling machine.

Holik Martin

Buzek

Konstrukéni ndvrh kolového podvozku servisniho robotu
pro pouziti pfi udrzbé ovocnych sadi .

Engineering design undercarriage of mobile robot for
upkeeping orchard .

Turon Martin

Karnik

Konstrukéni navrh podvozku servisniho robotu se
vSesmérovymi koly.

Mechanical design of wheel chassis of omnidirectional
wheeled maintenance robot for indoor environment.
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Valek Jiti

Buzek

Konstrukéni navrh servisniho robotu pro idrzbu plaste
vyskovych budov.

Engineering design of the service robot for maintenance a
mantles of a tall building.

Brozek P.

Skatupa

Navrh a konstrukéni feSeni kloubového robotu (typ ruka,
motory v zékladu, rozpojeni kloubir)
Design and construction of articular robot.

Slavik R.

Skatupa

Navrh a konstrukéni feSeni robotu na Cisténi fasad
Project and Constructional Solving of Service Robot
Intended for Cleaning Facade.

Blazej Vit

Skaiupa

Navrh a konstr.fes. akéniho subs.kloub. manip. s mot.

v zakl. pro apl. v serv.rob.

Project and Constructional Solving of action subsystem of
articular manipulator with motors in basements for service
robotics applications.

Hanak Vaclav

Kone¢ny

Aplikace produkti fy AV Engineering pro vytv. metod.
komplex. navrhu roboti

Application of products from company AV ENGINEERING
a.s. for generate methodology of comprehensive proposal
of robots.

Kavalek Michal

Buzek

Konstr. navrh manip. pro signovani hlinikovych housek
na licim pasu

Construction design of manipulator for marking
aluminious ¢dst on the pouring band.

Brazdil Zbyn¢k

Skatupa

Navrh rob. prac. baleni pe€. trub a konstrukéniho fes.
Periferii

Design Robotic Workplace of Packing Oven and
Designing Solution of Peripheries.

Nevielova Ester

Burkovi¢

Navrhnéte aut. prac. montaze Soupatek do pruméru 100
mm

Proposal of automated workplace of valve installation till
diameter 100 mm.

Neviela Jifi

Burkovi¢

Navrhnéte aut. vyrobu plastového krytu klavesnice
Proposal of automated production of keyboard plastic
housing.

3.3. Seznam doktoranda pracovisté

Interni doktorandi:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Ing.Adam Tvartazka
Senzoricky subsystém robotu
2002

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing.Jifi Novotny

Servisni robototechnické systémy
2001

Doc.Ing.Jiti Skaiupa, CSc.

Ing. Libor Krali¢ek
Navigacni subsystém robotu
2003

Doc.Dr.Ing.Petr Novak
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Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahgjeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zah4jeni:
Skolitel:

Externi doktorandi:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahijeni:
Skolitel:

Jméno a pfijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahijeni:
Skolitel:

Jméno a piijmeni:

Téma doktorské prace:

Datum zahajeni:
Skolitel:

Ing. Lukas Gtondil

Mechanika podvozki servisnich robotti
2003

Doc.Ing.Jiti Skaiupa, CSc.

Ing. Vaclav Krys

Modelovani pohybu servisniho robotu v terénu
2003

Doc.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Martin Turon

Tvorba a ovéfovani modelt servisnich robot
2003

Doc.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

Ing. Pavel Cech

Sbér technologickych dat a dalkové ovladani
2002

Doc.Dr.Ing.Petr Novak

Ing. Marek Paucek

Viceosé fizeni servopohont v mechatronickych systémech

s aplikaci vizualizace
1997
Doc.Ing.Jiti Skaiupa, CSc.

Ing. Petr Schindler

Aplikace robustniho fizeni na polohové servosystémy robotil

1999
Doc.Dr.Ing. Vladimir Mostyn

3.4. Seznam obhajenych doktorskych praci na pracovisti

Interni doktorandi:

nejsou

Externi doktorandi:

nejsou



4.

4.1. Vyzkumné zaméry

Védecko - vyzkumna ¢innost a spoluprace s praxi

Rok Fin. Fin.
Nazev projektu ox Odpovédny | Polet | objem | objem
. . . zahajeni R P .
(Cislo, oznaceni) FeSeni reSitel prac. NIP (tis.
eSeni .
(tis. K& | Ko
Inovace konstrukei strojii a zatizeni smérem ke
zvysovani Vykonvn(v).stl, sl?olehhvovstl,,usporam 1999 Doc. Skatupa, 7 166 615
energie a ochrané zivotniho prostiedi CSc.
MSM272300008
Celkem
4.2. Re$ené projekty na narodni Grovni
< Fin.
Nazev projektu Poskytova R?.k /| Délka NI Pocet objem
sl ., tel zahajeni fe¥eni Odpovédny reSitel [pracovn (tis. K¢)
(Cislo, oznaceni) grantu | FeSeni kit .
NIP
Manipula¢ni nadstavba servisniho 5 Ine. Ladislay
robotu pro praktickou vyuku MSMT | 2003 | 1 rok Kfl.‘llﬂ( CSc 1 309
v laboratoii G1/1655 ’ )
Celkem 309
4.3. Resené projekty na mezinarodni Grovni
« Fin.
Nizev projektu Poskytova Rok | pélka 1 e Pocet objem
sl ., tel zahajeni feSeni Odpovédny reSitel [pracovn (tis. K¢&)
(Cislo, oznaceni) grantu | feseni kit .
NIP
Leonardo c. I-O2-B-F-E’P-120206 EU 2002 1,5 Doc. Mostyn 12 180
,Prototyping Manager roku
Celkem 180
4.4. Nov¢ podané projekty v roce 2003
Fin.
Nézev projektu Poskytova Rok | gy v %ok ,Stav objem
» o tel  |zahdjeni|, . .| Odpovédny FeSitel | navrhu | . 7 .
(¢islo, oznacCeni) . -, |FeSeni e, |(tis. K©)
grantu | reseni (pfijetd) | nyp
Inovace pfedmétu ,,Primyslové * .
wg o MSMT Doc. Novak 90
fidici systémy
Vyuziti neuronovych siti v robotice | MSMT Ing. Tvarizka 86
Celkem 176




4.5. Zapojeni do projekti EU
(v€etné spolupréce na piiprave projekti poddvanych jinymi institucemi, tabulku vyplnit pro
kazdy projekt zvlast)

Navrh projektu S RP/6RP (nehodici se Skrtnéte)

Nézev specifického programu Conceptual Research on Space Mining
Nézev projektu (pf. akronym) SPACEMINE
Typ aktivity (NoE, IP aj.) STREP (Specific Targeted Research Project)
Doba trvani projektu 36 mésict
Kgntaktni osoba (garant za|Doc. Skatupa, CSc.
VSB-TUO)
Koordinator projektu Attila Uderszky, GEONARDO Ltd., Mad’arsko
(v€etné pracoviste)
Partneti Jméno:

Instituce:

Stat: Francie, Némecko, gpanélsko

Stav navrhu:
X podan, zatim nevyhodnocen
neni uréen pro financovani
je urcen pro financovani
na zaloznim seznamu pro financovani
projekt se realizuje
a projekt byl realizovan
(oznacte kiizkem spravnou volbu)

000D

4.5. Dopliikkova ¢innost

(souhrnné za pracovisté uvést pocet, za pracovisté uvést piehled max. 5 praci nejlepsi VV
urovné pro ziskani obrazu o profesiondlnim zaméteni a feSené problematice se struénym
shrnutim vysledku (servisni prace jen v celkovém piehledu)

Pocet FeSenych kol v roce 2003:

Piehled vybranych vikoli DC:

Nazev:
Objednavatel:

Stru¢ny popis:

4.6. Dalsi formy spoluprace s praxi

(spole¢na experimentalni pracovisté, smlouvy o spolupraci, atd.)

5. Odborné akce poradané katedrou

5.1. Mezinarodni konference a seminare

ne




5.2. Narodni konference a seminate s ptipadnou zahrani¢ni ucasti

Seminar ,,Servisni robotika“
Organizacni vybor:
Doc. Ing. Jiti Skatupa, CSc., Ing. Ladislav Karnik, CSc., Ing. Lukas§ Gtondil
Programovy vybor:
Prof. Ing. Z. Kolibal, CSc. FSI VUT v Brn¢, CZ
Doc. Dr. Ing. V. Mostyn FS VSB-TU Ostrava, CZ
Prof. Ing. J. Skafupa, CSc. FS VSB-TU Ostrava, CZ
Prof. Ing. J. Smrcek, PhD. SjF TU Kosice, SK
Prof. Ing. J. Talacko, CSc. FS CVUT v Praze, CZ
Prof. Ing. I. Vondrak, CSc. FEI VSB-TU Ostrava, CZ

Termin: 19.11.2003, VSB-TU Ostrava-Poruba,
Celkem ucastnikli: cca 30, z toho 8 zahrani¢nich — Slovenska republika

Nazev sborniku: ,,Servisni robotika® — sbornik anotaci plus pfiloZzeny CD ROM s plnymi
texty prispévki, Ostrava 19.11.2003, 32 s., ISBN 80-248-0494-8

5.3. Studentské soutéze STOC apod.

ne

5.4. Letni Skoly, kurzy a Skoleni

ne

5.5. Jiné

Organizovano setkani absolventii katedry robototechniky — u pfilezitosti 15. vyroci zaloZeni
katedry a 20. vyroci zahéjeni vyuky v oboru.

Vydéan sbornik ,, Setkéni absolventti katedry robototechniky*, 33 s.
Termin akce: 3.10.2003

6. Zahranic¢ni aktivity a spoluprace se zahrani¢im

6.1. Podepsané smlouvy se zahrani¢nimi partnery na urovni pracovisté

(nazev zahrani¢niho partnera, nazev projektu nebo aktivity, datum podepsani smlouvy, obdobi
platnosti, garant)

6.2. Jiné spoluprace
(ndzev zahrani¢niho partnera, ndzev projektu nebo aktivity,oblast spoluprace, garant)

6.3. Zahrani¢ni pobyty pedagogt i studentli pracovisté

(jméno, zemé¢, divod pobytu piipadné ndzev prednesené piednasSky, obdobi, kdo hradil
naklady)

6.4. Ptijeti zahrani¢nich hostti nebo studenti

(jméno, zemé, diivod pobytu piipadné nazev piednesené piednésky, obdobi, kdo hradi
naklady)
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7. Vyznamné udalosti na katedie

(vyznamné vyroci pracovnikll, pracovisté, vyznamendni pracovnikl, odchody do dichodd,
umrti, aj.)

8. Clenstvi pracovniki pracovisté v diileZitéjsich akademickych,
odbornych aj. organech

8.1. Clenstvi v zahrani¢nich a mezinarodnich organech

Doc. Ing. Jiii Skatupa, CSc. - predseda komise pro statni zavérecné zkousky
na TU Kosice
- ¢len organiza¢niho vyboru 13. mezinarodni
konference RAAD 04, Brno
- ¢len védeckého vyboru 7. mezinarodni
konference ROBTEP 2004, Vysné Ruzbachy,
Slovensko

8.2. Clenstvi v néarodnich organech (mimo VSB-TUO)

Doc. Ing. Jiii Skatupa, CSc. - &len predsednictva Ceskomoravské spolednosti
pro automatizaci

8.3. Clenstvi v organech na VSB-TUO
Doc. Ing. Jiti Skatupa, CSc. - odborny garant divize Mechatronika Centra
pokrocilych a inovacnich technologii VSB - TUO

9. Publikac¢ni ¢innost

9.1. Monografie

neni

9.2. Disertacni a habilitaéni prace

nejsou

9.3. Knihy a skripta

BURKOVIC, J.:  Vyroba ocelovych autokol. 1.vydani, Ostrava: VSB -TU Ostrava, 2003.
s. 106. ISBN 80- 248-0356-9.

BURKOVIC, I.:  Mechanizace a automatizace vyrobnich zaiizeni. 1.vydani, Ostrava:
VSB-TU Ostrava, 2003. s. 115. ISBN 80-248-0513-8

Koneény, Z. Zdaklady technické dokumentacel vyd. Ostrava: skripta VSB TUO, 2003. 84
stran; ISBN 80-248-0514-6.
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9.4. Zahranic¢ni ¢asopisy

Mostyn, V., Skatupa, J., Karnik, L. Modelovani interakce mezi fidicim, pohonnym a
mechanickym subsystémem ramene primyslového robotu. Acta Mechanica Slovaca, roc.7,
¢.3/2003, SjF TU Kosice, 2003, s. 85-90; [ISSN 1335-2393]

Skatupa, J., Karnik, L., Mostyn, V. Robot asistent — novy prvek servisni robotiky. Acta
Mechanica Slovaca, ro¢.7, ¢.3/2003, SjF TU Kosice, 2003, s. 121-128; [ISSN 1335-2393]

Karnik, L., Skatupa, J. Aplikace servisnich robotii na pasovem podvozku. STROJARSTVO,
ro¢. VII, ¢. 1, Zilina, 2003, s. 34 - 35. ISSN 1335 - 2938.

Skaiupa, J. Koncepce feseni pohont roboti. AT&P JOURNAL, ro¢. 1X, ¢.2/2003, HMH
Bratislava, 2003, s. 67-69; [ISSN 1335-2237]

Gondek, H., Skafupa, J., Samaérek, J. Optimalizace dopravnich tras pasové dopravy.
TRANSPORT&LOGISTIC, Vol. 3, No. 4, Yugoslavia - Slovakia, 2003, s. 5-14, [ISSN 1451-
107X]

Kérnik, L., Skatupa, J. Mobilni subsystémy s pasovym podvozkem. In: Acta Mechanica
Slovaca, ro¢.6, €.4/2002, SjF TU Kosice, 2002, s. 79-84; [ISSN 1335-2393]

Karnik, L., Skatupa, J. Mobilni subsystémy servisnich robotl. In: Acta Mechanica Slovaca,
roc.7, €.4/2003, SjF TU Kosice, 2003, s. xx-xx; [[ISSN 1335-2393] (v tisku)

Mostyn, V., Skatupa, J. Optimalizace pfevodové funkce transformacniho bloku efektoru
v prostifedi systému Pro/Mechanica. Acta Mechanica Slovaca, roc¢.7, ¢. 4/2003, SjF TU
Kosice, 2003, s. xx-xx; ISSN 1335-2393 (v tisku)

MOSTYN, V. — SKARUPA, J. - KARNIK, L. Modelovdni interakce mezi Fidicim, pohonnym
a mechanickym subsystémem ramene primyslového robotu. ACTA MECHANICA
SLOVACA, ro¢. 7, €. 3, Kosice, 2003, p. 85-90. ISSN 1335-2393.

KARNfK, L. Aplikace servisnich robotit na pdsovém podvozku. STROJARSTVO, ro¢. VII,
¢. 1, Zilina, 2003, s. 34 - 35. ISSN 1335-2938.

KARNIK, L. Manipulacni nastavby u servisnich robotil. STROJARSTVO, ro¢. VII, ¢&. 3,
Zilina, 2003, s. 29 - 29. ISSN 1335-2938 .

KARNIK, L. Antropomorfni chapadla. STROJARSTVO, ro&. VII, &. 6, Zilina, 2003, s. 48 -
49. ISSN 1335-2938 .

KARNIK, L. Antropomorfni chapadla 2.cast. STROJARSTVO, ro¢. VII, & 7-8, Zilina,
2003, s.40 - 41. ISSN 1335-2938 .

NOVAK, P. Ridici, pohybovy a senzoricky subsystém mobilniho robotu - &ast 1. Casopis

AT&P Journal, 2/2003, s. 70-71, Slovenska republika, vydavatel: HMH s.r.o. Bratislava,
ISSN 1335-2237
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NOVAK, P. Ridici, pohybovy a senzoricky subsystém mobilniho robotu - &ast 2. Casopis
AT&P Journal, 3/2003, s. 98-99, Slovenska republika, vydavatel: HMH s.r.o. Bratislava,
ISSN 1335-2237

9.5. Domaci ¢asopisy

Burkovi€, J. Die Analyse der technologischen Prozesse fiir Festlegung der Parameter der
erneuerung Maschinensystems, In: Transactions of the VSB — Technical University of
Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Ostrava: VSB - TUO, 2003, pp. 9-16; ISSN
1210 - 0471

Skatupa, J., Mostyn, V. Integrovand pocitacova podpora ndvrhu servisnich robott. IT CAD, ¢.
1/2003, ro¢.13, Brno: CCB, 2003, s. 39-43, [ISSN 0862-996X]

Mostyn, V., Skafupa, J. Kinematickd a dynamicka analyza mechanismit v CAD systému
Pro/Engineer. Casopis IT CAD, ro¢nik 13, ¢islo 2, Brno: CCB, 2003, str. 32-35; ISSN 0862-
996X

Skatupa, J., Mostyn,V. Design specifity of Slender Robots. In: Transactions of the V?B —
Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 2, Ostrava: VSB —
TUO, 2003, s. 53 - 60; ISBN 80 — 248 — 0239 -2

Mostyn, V., Skatupa, J., Novak, P. Kinematics of the parallel manipulator. In: Transactions
of the VSB — Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 1,
Ostrava: VSB - TUO, 2003, s. 101 - 104; ISBN 80 — 248 — 0239 — 2

Skatupa, J. Means for Support of Engineers Creativeness. In: Transactions of the VSB —
Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 2, Ostrava: VSB -
TUO, 2003, s. 43 - 46; ISBN 80 — 248 — 0240 - 6

Skaiupa, J. Integrated Means for Design of Robotic Systems. In: Transactions of the VSVB —
Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 2, Ostrava: VSB -
TUO, 2003, s. 47 - 52; ISBN 80 — 248 — 0240 - 6

Novak,P. Quadrature Sensors and Decoding their Signals. (Senzory s quadraturnim vystupem
a jejich dekodovani) In: Transactions of the VSB — Technical University of Ostrava, vol.
XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 2, Ostrava: VSB - TUO, 2003, s. 7 - 10; ISSN 1210 —
0471.

Novak, P., Mostyn, V. Robot Sensor Subsystem with Ultrasonic sensors. (Senzoricky
subsystém robotu s ultrazvukovymi senzory). In: Transactions of the VSB — Technical
University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 2, Ostrava: VSB - TUO,
2003,s. 11-16; ISSN 1210 — 0471.

KARNIK, L. Antropomorfni chapadla pro nestrojirenské aplikace. AUTOMA, ro¢. 9, &. 11,
Praha, 2003, s. 50 - 52. ISSN 1210-9592.

KARNIK, L. Mobilni roboty s manipulac¢ni ndstavbou. TECHNIK, ro¢. X, ¢. 5, Praha, 2003,
s.9-12.ISSN 1210-616X.

Karnik, L. The Model of Belt Chassis for Practical Instruction in Laboratory. (Model
pasového podvozku pro praktickou vyuku v laboratofi). In: Transactions of the VSB —
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Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 1, Ostrava: VSB -
TUO, 2003, .79 - 84 ; ISSN 1210 — 0471.

Karnik, L., Buzek, V. The Specifications and Analysis of Working Environment for Designed
Model of Four-Wheel Chassis. (Specifikace a analyza pracovniho prostiedi pro navrzeny
model &tyikolového podvozku). In: Transactions of the VSB — Technical University of
Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 1, Ostrava: VSB - TUO, 2003, 5.85 - 90 ;
ISSN 1210 — 0471.

Buzek, V., Karnik, L. Mostyn, V. Use of Design Model Four-Wheel Chassis. (Vyuziti
navrzeného modelu &tyfkolového). In: Transactions of the VSB — Technical University of
Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series, No.1, Part 1, Ostrava: VSB - TUO, 2003, s.17 - 22 ;
ISSN 1210 — 0471.

Mostyn, V., Kone¢ny, Z., Karnik, L. Modeling of the Dynamics of Industrial Robots with
Flexible Links. (Modelovani dynamiky primyslovych robotl s pruznymi clanky). In:
Transactions of the VSB — Technical University of Ostrava, vol. XLIX, Mechanical Series,
No.1, Part 1, Ostrava: VSB - TUO, 2003, 5.97 - 100 ; ISSN 1210 — 0471.

Konec¢ny, Z., Mostyn, V. Four-Wheel Chassis Parameterization. (Parametrizace ctyrkolového
podvozku). In: Transactions of the VSB — Technical University of Ostrava, vol. XLIX,
Mechanical Series, No.1, Part 1, Ostrava: VSB - TUO, 2003, s.91 - 96 ; ISSN 1210 — 0471.

9.6. Svétové kongresy a sympozia
9.7. Mezinarodni konference a seminare

9.8. Narodni konference a seminare

]?URKOVIC, J. Pripravné faze navrhu servisnich robotl. In Semindi Servisni robotika:
Ceskomoravska spole¢nost pro automatizaci Praha a katedra Robototechniky, FS VSB -TU
Ostrava, 2003, s. 6 Sbornik anotace, CD- R. ISBN 80-248-0494-8.

BUZEK, V. — KARNIK, L. Servisni mobilni robot pro obsluzné aplikace. In SERVISNI
ROBOTIKA, Ostrava, katedra robototechniky FS VSB-TU Ostrava, 2003, sbornik anotaci str.
7, ISBN 80-248-0494-8.

KARNIK, L. - BUZEK, V. Lokomoé¢ni Gstroji servisnich roboti pro indoor aplikace. In
Setkani tstava a kateder oboru vyrobni stroje a robotika, Praha, FS CVUT v Praze, 2003, str.
11/34 — 11/36, ISBN 80-01-02815-1.

KARNiK,’L. Moznosti vyuZiti manipulacni ndstavby pro praktickou vyuku v laboratori. In
SERVISNI ROBOTIKA, Ostrava, katedra robototechniky FS VSB-TU Ostrava, 2003,
sbornik anotaci str. 13, ISBN 80-248-0494-8.

KARNIK, L. — TURON, M. Manipulacni ndstavba sumélymi svaly. In SERVISNI

ROBOTIKA, Ostrava, katedra robototechniky FS VSB-TU Ostrava, 2003, sbornik anotaci str.
12, ISBN 80-248-0494-8.
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Konecny, Z. Servisni robot pro telesné postizené, Ostrava 2003: Servisni robotika, sbornik
abstraktu str. 15, ISBN 80-248-0494-8

Konec¢ny, Z. Bases of part modeling, Vaclavov u Bruntalu 2003: Workshop 2003, str. 32-34,
ISBN 80-248-0526-X

Mostyn, V., Skafupa, J. Mechatronicky model primyslového robotu. In: Shornik semindre
., Setkani uzivatelit MSC Software 2003 (CD-ROM), 28.-29.5.2003, Brno: MSC Software
s.r.o., 2003, str. 15.1-15.8

Skafupa, J., Mostyn, V. Cile vyzkumu servisni robotiky. In: Sbornik konference ,, Setkani
ustavii a kateder oboru vyrobni stroje a robotika“, Praha, zati 2003, Praha: CVUT, Fakulta
strojni, 2003, str. II/31-11/33; ISBN: 80 - 01 - 02815 - 1

Mostyn, V., Skafupa, J. Metody modelovani mechatronickych systemi. In: Sbornik semindre
., Servisni robotika “, Ostrava 19.11.2003, Ostrava: VSB — TU Ostrava, 2003, str. 16.1 - 16.6;
ISBN 80-248-0494-8

Mostyn, V., Skatupa, J., Integrovana navrhova linkavservisnich robotd. In: Shornik seminadre
., Servisni robotika “, Ostrava 19.11.2003, Ostrava: VSB — TU Ostrava, 2003, str. 20.1 - 20.6;
ISBN 80-248-0494-8

Smrcek,J., Skatupa, J., Aktudlni stav servisni robotiky. In: Shornik seminare ,, Servisni
robotika “, Ostrava 19.11.2003, Ostrava: VSB — TU Ostrava, 2003, str. 23.1 - 23.6; ISBN 80-
248-0494-8

Novak, P.; Kralicek, L. VSesmérovy mobilni robot. Set,kcim' ustavii a kateder oboru vyrobni
stroje a robotika, Sbornik z konference, Fakulta strojni, Ustav vyrobnich strojii a mechanismt,
Praha, str. 11/37 — 11/39, zati 2003, ISBN: 80 - 01 - 02815 - 1

Novak, P.; Kralicek, L. Pohybové rovnice vSesmerového tiikolového mobilniho robotu. CD
ROM a sbornik anotaci seminare ,, Servisni robotika®, 19.11.2003, Ostrava, s. 18.1-18.6,
ISBN 80-248-0494-8

Novak, P.; Kralicek, L. Tfiosy pohon mobilniho robotu s DC motory. CD ROM a sbornik
anotaci seminare ,, Servisni robotika “, 19.11.2003, Ostrava, s. 19.1-19.5, ISBN 80-248-0494-
8

9.9. Vyzkumné zpravy

Skatupa, J., Mostyn, V., Novék, P. Inovace konstrukci strojii a zafizeni smérem ke zvySovani
vykonnosti, spolehlivosti, ispordm energie a ochran¢ zivotniho prostfedi. Vyzkumna zprava
vyzkumného zadméru MSM272300008 za rok 2003. Ostrava: VSB — TU Ostrava, 2003

9.10. Jiné
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