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1. Prof il pracovi gtn
Katedr a robototechniky je Jig od sv®ho

probl emati ku robotiky, a tovpdR aav logkomu®a
|l T nnosti pouladu @ k a x 81 n &/mi trendy rozv?z2j?2 pr ac
roboti ky a robototechniky a aplikace robotT
viucepubl vkal n2 l i nngstoiu. zVddeomtyesmybluu granty, i
nespecifikovanl vizkum a t®mata disertal n2ch
dva obory- Robotiku, vir 8§ mc i bakal §Ssk®ho strukturovan®l
spr Tmys!l ovIi(nmiynro bnoawD n Baaf®®tiku) proi ngenl rsk® nayv
studumna Fak udttrlojmédvmiy N schv8l en® doktorsk® s
zaji gSovgna adekvg§wvmz kwmuldm jinfensataTop Serens k®
prTmysl ovich r ommechatronkae r vi sn2 roboty

Mechatroni ku | ze oznalit jako filosofidi (
strojnz, elektrick®, el ektronick® a poI2ta
stroj2renstvz2, al e i JlnlﬂmupboslimtthDBa €
syst®mT todotlbasdmahtui vpS4e6G%.huMe zsir cajlklrtgm§(3|ti1e2 a |
pat $2 pag&%ysl ov®, servisn2 a persongln2 robo
medi c2na, kos mneki® swist®mymy aalut oaut omati ck®
virobkT pro kancel 8Se i dom8cnost.

Okruhy SegenTlch probl ®&mT r ojpeok |lor 2% ,c h rpir kow
konst rzikkkolumj2e,n2 a diagnosti ku, mRSen?| 2tS&lzen®
podporykSegen2 probl ®mT a inovac2? v Shdretu&ahe
probl emati ku n8vrhu a nasazovgn2 S2dic2ch sy
S2zeme&chwtronicklich syst®meoh. pPTmgs!| gwl mvm
standardu PC a jejich vliastnostem, vietnhD n
Z8j emcTm z Sad studentT magistersk®ho stud
studijn2ho pl &8nu, absol vdv atl ekybronar® hpS&gmna
univerzity.

Viukovsg i vizkumn§ Jlinnost &katedry je d:
mechanismT a jejich pohonT z hlediska S2zen?
S2dic2ch syst®magnipomPhaoavaedAzhr imekc® subsyst®nm
technologick® sc®ny pro rTzn® aplikace, n8st
VRdeckovizkumng | immnosite nkatperdofyi Ivaecdee kkat edr y
robotiky, metoda n§stroj T pro n8vrh pS2slugnich syst
sgirokTmi aplikal n2mi mognost mi
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Pracovn?2ci katedry i student. i Seg? teoreti
zamhRSen?2 . VIiCenkurobgtatiybrarhBzhvitcypech pr Tmysl ovich
subsyst®mech, v | aboratoS$S2ch| entdSDcCARPraly itg@m
roboti ku a mechatroni ku je typick® girok® a Kk

obl asti |l innost?jeUpredbtna WLCADasvsgrsd ®indpov2daj 2 c:

2. Person8l n?2 sl ogedl2i22®acovi gthND (stav Kk
(j mennl pS2zmaadd) zvkr §cen®ho %vazku uv®st za | md

Vedouc?2 katedry: Prof Dr . l ng. Petr NovS8k

Z§stupce vedouc?2ho RraftDeldmg.: VI adi m2r Most1n

Tajemn2k katedry: Il ng. V8cPhB.v Krys

Sekret 8Ska: Sylva Kuncovs§

ProfesoSi: VI adi m2r MostTn, Petr Novs

Docenti: ZdenNDk Konelnl

Odborn2 asistenti: Ladislavak8§mBuzkovi], V8cl a
Tom8g Kot Mi | an Mi hol a

Pracovn2ci pro VaV prof.lngJJi S2 SkalSug.a,J £BcBabj a
Odbotredhni | t2 pr ac o ¥Xard Ranocha

2.1. OdbornlT profil (pdmbBehth psdbBesat

beze zmDny

22.Z2 skg8nz2 ti thPuhl.TD.p r opfr. ey odeoce2Dlk,y k a't

Jmenovs8§n2 profesor em:
Jm®no a pS?2j men2:
|l nauguraln?2 pSedn8gka

Obor:
Datum j menov§8n?:

Z2sk8&8n?2 titulu doc. :

Jm®no a pS2j menz2:
Habilitaln?2 prS8ce

Obor.
Datum oltajoby:

Z2sk8n?2 titulu Ph.D.

Jm®no a pS?2jimpw&cl av Krys

Di sertaln2 piS&ceisn2 robotickidoewSd®m pro poh
Datum obh§8j e21210.2010

Gkolitel: prof. Dr. Ing. VIadim2r MostlIn



2.3. Vzdnhl §8v 8§ m2c oavkna keTmiper kalcoohv i pgrt N
( kurzy, dgkolen2, apod.)

f Gk olSeluWorks i z § k | a d n 2 Soli¥isioh,esng¢V GB Mo s t Tn, Nov

Konel nT, KBurmkd&wihdlgr y s

1 Gk ol SolidWorks i anal Tzy meSolid¥isianssmd. VGBIost T n,
Konel nkk, KEKErygs, Mihol a
Gk o |Adobe Captivate- animacg  VIGBOi Nov 8§k, K&rn2k, Krys
SemiMCABiI 3D vIirobn? MOASE ®nyys t e misBabjak, Kiys o. , K
Gk o IMicmgoftPoj ect, Petr Nov§gk

E N

3. Pedagogick8 | innost

3. 1. Pracovi gtuldm jgnar aonbtoorvya n ® s

Bakal §Ssk® studijn2 obory

N§zev: Robotika

L2sl o obor u2301R013T70

Garant oboru doc.Ing.ZdenNDk Konel nlT, CSc.
Profil absolventa:

Absol venti bakal §Ssk®ho stkwodisd rukt ®8ti o pok
mani pul §t befnachhezaS2zen?2 robotizovanich opr
prTmyslovich robotT aj ./, ale tak® jako pr o]
zabezpeluj2c?2 provoz, seS2zen2, programove§gn?2
MognaptiatnhDn2 nejsou omezeny na PtlradjRur én svt
dal g2 ch o dyvsibtuv 2 z e miadkiol st v 2, zdravotniaxtwa?,
obuvnickl prpmds| Vzeledbm & tomuto trogindu |
univerz§|n2ho prosazovs8§n?2 t®to techniky.
Absol vent i z2skaj ? kromhD nezbytn®ho teoret.i
robotizovanich pracovigt2ch v novRhR vybudova
soul 8§st? studte pe pul| Bdabt? ppo8§cel ® spektr
textovich ed r pSes tabul kov® procesory

Itor T,
po vyugi tS2 dwisd/8d@m&chkh robotT a automati zovan

Magi ster skb@y:studijn2z o

N§zev: Robotika ( d S?Twreobn2z mryEmywsiyowsi mi ropoty a
L2sl|l o obor u2301T01300

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

Profil absolventa:

Absolventi si osvoj2 poznatky potSebn® I
nasaze 2 ve virobn2ch syst®mech. Robot je typic
oznalovan® jako mechatronika /zablTv§ se stro
vyznaluj2c2 se znalnl mi n8§roky naaS@gen2obpm
konstrukce prTmyslovich robotT a manipul §tor
ze z8kl adT stavby virobn2ch stroj T a jeji.

oznatkT pro n§vriot eah @iz dlol cohk rs
St edoxyYethRGhtTz,engenazor i ky, Sgdfitcwarh
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Ssyst ®mT, el ektroni ky a pohonT. plb Peatoj ebkowudn
virobn2ch syst®mT s pr'[rr]@qlehlporvolvm)lzurobl/odtrygbyzab
progg mov.Pm2 t ohot o okruhu tak® pat$S2 probl emat.
subsyst ®mT (pohybovT, senzorickT, S2dicz2,
komuni kal n2) .

Ve vgech tRcht oceokgiurzcrcceh vjyeu grrSvis§ pwlow kposet ndv

projektovg&n2, programovs§n2, S2zen?2 aj., |2mg
studovanl obor.

Absol venti s e tedy mo hou upl atnit ] a,ko k ol
program8toSi, specialist® pr o-nralpzSh® AoubtloaCsAtDu , a
tzv. velklTch CADT, pokrTvaj2c2ch kromhD konst
technick® pS2pravy viroby.

Doktorsk® studijn?2 obory:

N§zev: Roboti ka
L2sl o oboru:2301V
PSedseda cel ogk-ol
Fakultn2 garant o
Charakteristika oboru:

Absol vent. S i 0sVvoj 2 brmatsadi kaw | Vv kdberalk@hmpr §c

013
sk® oborov® rady:
boru: prof. Dr . l ng. VI adi m2

pr'[myslovlch i as greviiscrhd ¢anpal zinkbaoct2Tipsl at nNn2 m me
pS2stvdppwjk tNchto komplexoBkastiechnockVych Sgé
zad8n? si absol vent. osvoj]? pHklhadn? kmasodiudklk
absolventip o mDr n N r o z so8bhll aBs tzin atl wosrthiy va opti mali zace
spol 2tal ovou bdadkpdr oS, zem?2 a senzoriky je kIl ai
programov® prostSedky S2zen2,| |wowvPkSabiastiaprw st
pohonnlich subsyst®mT jsou to znalosti novlch
pohonT a jejich aplikac?2,. C2l em mhagdstaer £k @h
studi a, pochopen? souvi sl osgv¥opaenarkelcthmtam?ni ¢t
kompl exn2 hoypo8SemdPur kbot ot eocbhlna sctkil cvhdblestybsnt 2@ m Tt
servisn2ch |linnost 2.

32.ZmNngberech garantovanich pracovigtilm
speciali zac?2, ukon]| enpbd)akr edi t ace, z miDr

3.3. Seznam obh&g8jenbce200di pl omovich prac
Bakal §Ssk® di pl omov® pr§ce:

student vedouc? t ®ma
1. |ADAM doc. I ng. ZKonstrukce mechanismu pro
KRATOCH|Konel nl Philsubsyst®mem prTzkumn®ho r (

Design ofa Mechanism for Manipulation with the
Camera Subsystem of a Survey Robot

2. |[TOMCG Ing. Jan Bu/lN§vrh RTP s roboty ABB
BARTEK Design of a Robotized Production Cell with the ABB
Robots
3. | DAVID Il ng. Jan Bu/Ng§vrh RTP 8B roboty AB
HANZLEK Design of a Robotized Production Cell with the ABB
Robots
4. | ROMAN doc. I ng. ZRekonstrukce pohonT servi s
TRCVNI L|Konel nl P h| Reconstruction of the Drives of an Underwater Service
Robot
5. |JANHOMOLA | ng. Ladisl|/Efektor pro manipulaln?2 s\
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C&e. The Effector for Manipulation Subsystem Hercules
6. |MICHAL Ing. Ladisl|Konstrukln2 ng8vrh |tySkol (
SUDER CSc. Weinsteinovimi koly
The Construction Design of Four Wheel Chassis with
Weinstein Wheels
7. |JAN Ing. Milan Mihola Anallza problemati ky pohor
GEDnNNKA robotu urlen®ho pro prgci
Analysis of a Driving Mechanism for a Service Robot
Appointed for Operation in Hazardous Environments
8. |JAN Ing. Milan Mihola Konstrukln2 n8vrh pohonn®
DRAHOVZAL Construction Design of a Driving Mechanism for a
Service Robot
9. |[JAN GTE|Ing. Jan Sztefek Ng8vrh RTP pro zkrugovgn2
groubovanTch ng&dr g2
Design of the RobotizedNorkplace for Bending the
Envelope Plates of Bolted Reservoirs
10. | BENEDIKT Ing. Jan Sztefek Vyugdgit2z modern2ch el ektrof
ROLNh l okomol nzm %stroj2 |tySkol
Usage of Modern Electromechanical Drives in the
Locomotive Mechanism of a Fourwheel Service Robot
11. |RADIM I ng. J8n Balf2zen2 polohovadla pro ABE
Bf ENEK Control of a Positioner for ABB Robot
12. |J1 Fé KO[Ilng. Tom8g |[Rozg2Sen2? senzorick®ho sul
Hercules
Completion of the SensorySubsystem of the Mobile
Robot Hercules
13. | JAROSLAV I ng. V8clav|Virtu8ln2z model pracovi gt/
HOLUB prost Sed2 syst®mu Robot St |
Virtual Model of a Workplace with the ABB IRB 140
Robot in the RobotStudio Software Environment
14. |RADIM I ng. J8&8n BalEnergetick® zdroje mobil nj
STANEK Power Sources for Mobile Robots
15. [JAN GCL|Ing. Barbor|lKonstrukce z8sobn2ku pro |
vzor kT
Construction of the Container for Storage of Acquired
Gas Sampés
Magi stersk® diplomov® pr 8ce:
student vedouc? t ®ma
1. |[Bc.TOMCG |[prof. Dr.In|lKonstrukln2 Segen2 kola I
PEJZNOCH MostTn um2stnNDnim v n8boji kol a
Design of the Mobile Robot
inthe Wheebs Hub
2. |Bc.JAROSLAV (I ng. V8clav|Realizace efektoru s pS2seé
TOMCG Realization of a Vacuum Effector for the ABB IRB 140
Industrial Robot
3. |Bc. PAVEL Ing. V8clav|Konstruk|l n2 n8vr h piopdledltng
MI HALE K Hercules a optimalizace | e
Mechanical Design of the Last Segment of the Herculg
MR Manipulator and Optimization of its Driving Unit
4. |BC.JANLIPINA (I ng. Jan Bu|lN8§vrh RTP s roboty ABB s
Design of a Robotized Production Cell with the ABE
Robots using the Robot Studio
5. | Bc. MAREK I ng. Ladisl|l |N8vrh modul 8r n?2 konstruk
STUDE NKA|CSc. promBDnnou kinemati kou r §mt
The Design of Modular Construction Belt Chassis wh
Flexible Kinematics of The Frame
6. | Bc. PETR prof. Il ng. Ng§vrh servisn2ho robotu pr
GREGUG CSc. The Design of Service Robot for Swimmingpools and
Tank Cleaning
7.|Bc.LUKCG |prof. Dr | [F2dsyxst®m port8l ov®ho robao
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TOMEK MostT n Control System of Gantry Robot

8. | Bc.JOSEF doc. I ng. Z|Konstruk]| n? Segen? pol oh
OVCDEK KonelnT, Phlodst Selovac?2 zaS$2zen?2
Construction Design of a Positioning Manipulator for a
Blasting Device

9. |Bc.JI F & Ing. Ladisl |[N8§vrh a realizace viukov®
SZCZEPONIEC |CSc. na UCR

The Design and Realization of an Educational Robotize
Technological Workplace for IR ABB IRB 140 on the
Robotics Centre

10.| Bc. DOMINIK Ing.JanBir kovi | [N8vrh tepeln® ochrany mobi
VOL CK Design of the Heat Protection of a Mobile Robot
11./Bc. PAVEL Ing. Milan Mihola 1D/ 2D pol ohovadl o kamer ov¢
JOZEK 1D/2D Positioning Device of a Stereovision Came
Subsystem
12({Bc.J1 Fé& GHlng. J8&8n Ba|N8§vrh a realizace viukov®
RV-2AJ

Design and Realization of Educational Robotize
Workplace for Industrial Robot MITSUBISHI RV -2AJ

3. 4. Seznam doktooer2@OndT pracovigtn v
Prezenln?2z studium

Jy®no a pS2j megnPeit r Gpal ek

T®ma doktors&8@npoBicekl] sygbhpyat®m&ndbatanall za
Datum zah§8j e2007:

Gkolitel prof.Dr.Ing.Pet r Nov §Kk

Jm®noj memS:2 I ng. Petr Gregug
T®ma dokt or sRriicippdyrfamiek:c h anal l z redundantn2ch Kk

struktur
Datum zah§8j e2010
Gkolitel: Doc. Ing. ZdenhRk KonelnlT, Ph.D.
Jm®no a pS?2 | ImpetadLipina
T®ma doktor sK® Pr@@a&teri 8y a technol ogie pro
Datum zah 8| e2020:
Gkolitel: Doc. Ing. ZdenhRk Konelnl, Ph.D.
Jm®no a pS?2jimeg2:Marek Stud®nka
T®ma doktor sk®n priB8uelce asisten| n2ho robotu pr
Datum zah§8j e2010:
Gkolitel Doc. Ing. ZdenhRk KonelnlT, Ph.D.
Jm®no a pS?2jimeg2:Jarosl av Tom§g
T®m doktorskBPypafcek® anallzy mobiln2ch robot
Dat um zah§8j e20i0:
Gkolitel Doc. Ing. ZdenhRk Konelnl, Ph.D.



Jm®no a pS?
T®ma doktor
Datum emah:s§
Gkolitel

Kombi novan®

Jm®no a pS?2
T®ma doktor
Datum zahS§|
Gkolitel:

Jm@®aopS2j me
T®ma doktor
Datum zah§j
Gkolitel:

Jm®no a pS?2
T®ma doktor
Datum zah§j
Gkolitel:

Jm®no a pS?

T®ma doktor

Datum zah§j
Gk ¢el: i

Jm®no a pS?
T®ma doktor
Datum zah#§|j
Gkolitel:

Jm®no a pS?
T®ma d o k8tcoer:
Datum zah§|j
Gkolitel:

J m®n oj me m2S:2
T®ma doktor

Datum zah§j
Gkolitel

jimeg?2:Luk8g Tomek

SsE®npoBicek® subsyst®my servisn2ch
2010

prof. Dr. 1Ing. Petr Nov§8k

studi um

jImeg? :V8clav Krys
SsE®r prgmwe:roboti ckidesw®Sda®m pro po
| e 2083

Prof.Dr. ng. VI adi m2r Mostln

ntng. Martin TuroR
skwoph&ca:ovNSovgn2 model T servis
e 2003:

Prof.Dr. ng. VI adi m2r Mostln

jimeag2:Tom8g Kot N
SE®r prgcbezped riwmHemdI mst v 2

| e 2004:

Prof Dr.Ing.Vl adi m2r Mosti1n

j Imge Miilan: Mihola

Ssk®k pm@lce2 subsyst®m selrlvansintz2@no r
t er ®nmi,zaovich situac2ch

e 2004:

Prof.lIng.Ji $2 SkaSupa, CSc.

jimeag2:Dani el Pol 8k

sM®d plr 8c®e2 koncepce servisn2ch ro
| e 2006:

Prof. Ing. Ji$2 SkaSupa, CSc.
jimeg2:J8n Babj ak

sE@nporickl subsyst®m robotu

e 2006:

doc. Dr . I ng. Petr Nov§8k

Il ng. Barbora Valtovs
sk®owpalg§me:technaolcegise vwugohémmotsygs
Innovator

e 2089

prof. Ing. Ji $2 SkaSupa, CSc.



Jm®no a pS?2 | Impetad Sztefek

T®ma doktor sk®n prB8elkce ramen mani pul aln2ch s
vVyugit2menobuwubtbgi2 a materi 81T

Datum zah 8| e2009:

Gkolitel: prof.l ng. Ji S2 SkaSupa, CSc.

Jm®no a pS2jimegz2:Ji $S2 Gabl atur a

T®ma doktor sR®i pciSge: Segen2 mobiln2ch subsys
kritick® sc®ny, ter®ny a situace

Datum zah§8j e2009: ) )
Gkolitel prof . Il ng. Ji S2 SkaSupa, CSc.

35Seznam obh8jenlTch disertaln2ch prac?
Prezenln?2z studium

Jm®no a pS2j menz:

Di serpra§me: (| eskl n§zev)
(anglickl ng8zev)

Datum obh8jen2:

Gkolitel

Kombi novan® studium

Jm®no a plSAgmevigcl av Krys

Disertpt BeeServisn2 robotickideswSda®m pro pohyb
Service Robotic System for Movement in Buildings

Dat um o b h3lj16.12610

Gkolitel:prof. Dr. Ing. VIladim2r MostlIn

Dokt orsk8 pr8ce z2skala Cenu Siemen

u

t

(



Diplom

Férum pramyslu a vysokych skol CR
a firma Siemens udéluje

Ing. Vaclavu Krysovi, Ph.D.
Vysoka Skola banska -
Technicka univerzita Ostrava

Cenu Siemens

za doktorskou praci

Servisni roboticky systém
pro pohyb v budovach

Praha, 9. prosince 2010

Ing. Eduard PaliSek, Ph.D., MBA doc. RNDr. Vojtéch Petrécek, CSc.

generalni feditel prorektor CVUT pro védeckou a vyzkumnou &innost S
Siemens Ceska republika pfedseda odborné poroty SI E M E N

3.6. Kvalita a kultura akademick®ho g¢i

TZnevihodnNDn® skupiny uchazes|tT/udtndderetxTt rmoa
KulturnBhD a soci 8l nD znevlihodnBDnlch student

fMi moS8dnhn nadan?2 student.i

ﬂPartnerosItuvp?(r§a:resu|¢nT~ text o pobpdée§akt'5}v'pb:
partner s-takzadetmidcé&«ndt pracovn2zk, o podpoSe a!
studenty)



Student Bc Mi c hal Gl oger a dokt or damtpinadang. J
| ng. Jaroslav Tom8g se pod21leli nfafekidrg gr@ n 2 pr
mobil nA Bb20$¥071.

4. Spol upr8ce v obl ast.i pedagogi ck®

4 .1 Viznamng spolupri8Re pracovi gtn se
(n§zev partneraeboSa&vipioyekpS2padnhD datum p
pracovigtn, obdob? platnosti, garant)

4.2. Viznamn§ spolupr§ce pracovigth se
(n8zev zahraniln2ho partneadnh nBatewm ppgod eeks &in -
na Yar ovni pracovigtn, obdob? platnosti, garan
4. 3. Zahraniln? pobyty pedagogT 1 stuc

(j m®dno, zemhD, dTvod pobytu pS2padnh n§zev pSe

4. 4. PSijetoxstZamredroi Isnudadble nh T
(j m®dno, zemhD, dTvod pobytu pS2padnh n§zev pSe

Chan Hei Chun Chesterong-Kong, HongKong Polytechnic University, dept.of Mechanical
Engineering, 4ervenesr pen 2010. Zakempk epPojebbtii zAvan®ho g

~

pomoc? | asefiovlich skenerT

4. 5. bl ast v proj ekt ec hiGrungtpig, SOwatdp u s ,
Minerva, Socratdd.ingua, Socraté<omenius, Leonardda Vinci vroce 200

Fin.

Koording§tor/[Po]|| objem
pracovi gt/|prac.| NIP

(tis

Rok
zahs
Seqge

Ng§zev ptlo¢gekyui angli
(B* o, oznal en?2)

Celkem

Programy EU pro vzdnDlI 8§vgn2 a pS2prav
Program SOHEES . SO.C rates. . Leonardo

Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva

Pol et proje
Pol et vysl al4
Polet pSija
Polet vysl all
Pol et pSijall
Dotace (vt i s. K[| 15
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Ostatn? progr amy

Program Ceepus Aktion Ostatn
Pol et projektT

Polet vyslanlch st

Polet pSijatlch st

Polet vyslanlch aka4

Pol et pSijatlch aka4

Dotace (vt i s. KI )

Dal g2 shytywkziajhim2a ngd 2

PS2m8§ meziuniver zi

2
Program vihge S v _Evr o] mimo Evropu
Polet vyslanlch stude
Polet pSijatlch stude
Polet vyslanlch akade
Polet pSijatlch akade

4.6. Zapoj@2 pr acgawiggtalimexch Fondu rozvoje V)

Fin. Fin.
N§zev projektu (|l esk[T®mat|Rok za| Odpov n|objem| objem
(1l 2sl o, oznal er okruh Segen Segi t| IP NIP

(tig(tis

A7.Zpoj en2? pRacwvwj gvNDclh programech pro
rok 2010

Fin. Fin.
Ng§zev projektu objem | objem
(12slo, Ozna!enzProgramPodprogramOdpovI’Jdn P NIP
(tig(tis
Progr am: 1. Program
vypae n2 a modern2ch t
N§ze.v p Mojdekihd: pS2 st 1 orof.No v §| 350 50
a informaln2 techn '
univerzitn2ho studi]
5 VNdeevkiozkumng | innost
51.HI av n?2v iszarklu ipwjeraa v rva cooe2@Qy t i v

Hl avn2m s mhDr eooe 2@0bzykl u npur Tvmy s | ov 1 a a p bblagtial| n 2
servisn? roboti ky pro bezpeSilmcastmr?oja kz 8ic hMP.
AVizkum a vivoj speci 8§l ndaodVace®| slysv ®me mz §
fy kat edrobotampawi pul dénékhmaddlstavbou pi
st 2 z 8sea hmoiv &haor ivacbziildnl2amk r Smogwnlosh ms i
na Sseigtemnac 2k rji eznognditcahm ®p rt ajke®k tve c h AV
2 struktury servisn2ch z8sahovIich
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has2c2ho a

prTrazov®ho

mani pul 8t orunf,

kter ®

pro nas@®tremi asti, cog konvpauijee z$4 §tuu,0 ' lurt ok
instituc2, kter® tuto oblast zajigSuj?2.
5.2. Vlizkumn® z8&8mDry
Fin. Fin.
Ng§zev ptlgekyui angl i| Rok ,quovndn,Po!Objem objem
(12sl o, ozna!enzzsaeh.§e] Sergaclo\fie.lt/isprac. IP NIP
g P g (tig(tis
Celkem
5.3. fegen® projekty (granty) na n8rodr
Ng§zev p(logeky ui Posky- Rok | pgp|.O0dpoviDd, OEJ-'Q'm ogjlgﬁn
pSekl ad) tovatel (Zzah§ Seg Segitel/prac’. 1= NIP
(l2sl o, oznal| grantu | SegE& pracov (tis(tis
Vizkum a vIivoj mo I ng. Le Celkem
servisn2ch z8saho (za pS=2 projekt
robotT Stroj2r 47700
Research and development of modulg a.s.)
structure of serviceraergency and celkem
rescue robots MPO Prof I V GB
Tandem 2008 |3rokySkaSupa|9+t4| X [TUO
(za 4455
spol upis
V G B TUO) v 2009
V GB
TUO
1590
Vizkum az2«wR\hoj aha Ing. Jaroslav Celkem
mani pul §toru Gvec (z projekt
Research and development of pS2j emc 46200
manipulator for breaking through walls Tovs8rna
and fire-extinguishing techniky s.r.0.) celkem
MPO v GB
Tandem 2008 |3rokyPr of . 1 |5+2| X [TUO
SkaSupa 1400
(za
spol uged v 2009
V G B TUO) V GB
TUO
430
Vizkum a vIivoj ko Il ng. 2zZd Celkem
odprugen®ho Ecler, SEMI projekt
Research and development of spring technology a.s. 1780 tis.
loaded guiding wheel
'\'/II'TPO 2010 rgi?u prof. Dr. Ing. 2 | 00 VGB
VI adi m2 TUO
Modt T n v 2010
spol ups$S 700 tis.
V G HUO) K |
Celkem 2010 1130 tis

-12-
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5.4. fegen® projekty (granty)na mezi
N8§zev pfrtlogeky ui Paosky- Rk | 5@ ,Odpovncpmogjlgh OEJ-IQ;T]
péekl ad) tovatel Z,ah.§ Seg Segl tel pracy IP NIP
(l2slo, oznal| grantu | SegEe pracov '(tis(tis
Celkem
5. 5. NovlD podan®celoj ekty (granty) v
: i Fin.
NSzev pfbpekiu i |Poskiol Rok |ng | odpovnd SV | e
pSekIad) vatel Z,ah_§seg Segit<n§\fr P NIP
(l2slo, oznal|grantu | Se g€ (pSi(tis(tis
Celkem 0
5.6. Projektyvr § mci s peci f20600k ®ho v zkumu
. . Ein. Fin.
N§ ZevVv p,(r bESH(tyu | POSkytO‘ ROk D®| Od p oV DC p Ol d Objlgm Objem
psekl ad) Vatel Z,ah_§ Seg Seg| t( praC: |P NlP
(l2sl o, oznal|grantu | SegE¢ (tisl(tis
SP/20107tEf ekt ory pr o _ l ng. V§3zam/
roboty MGMT 2010 | 1 |Krys, Ph.D. 3stud- 0 266
End-effectors for mobile robots '
Celkem 266
5.7. Zapojen?2 do projektT EU
(vlietnhD spoluprg&8ce na pS2pravh projektT podS§
N§z evi fsipcekc®h o
N§8zev projektu
Typ aktivity
Doba trvg8§n2 pr
Kont aktn? 0SO
V GHUO)
Koordin8tor pr
(vlietnD pracov
PartnesSi Jm®no:
Instituce:
St 8§t :
Stav n8vr hu:
¢ pod8n, zahotkem nevyho
¢ nenz ur|l en pro financov§gn?
¢ je urlen pro financov§8n?
¢ na z8logn2m seznamu pro financov§8n?
¢ projekt se realizuje

-13-



¢c projekt byl ukonl| en |

5.7. Zahrani| n?2 pobyty m&rdaigogdV i st ude
(j mdno, zemhND, dTvod pobyfedpSdlrdn®dbodlzzey pbse

Jm®no a pS2j menRPoc. Il ng. ZdenhNk KonelnT, Ph. D
ZemD: Slovensko, Bratislava
DTvod pobyt u/:t ®vetodaplSpeDdvwn 8lesigny
Hodnotov§ anallza
Servisn2 roboty
Obdob? 2009
Hrazeno ERASMUS

58.Person 8§81 n2 abladlivgv v
Prof. Ing. Jip$¥ jSka $wap ,02zGd. ,pracovn2ka V/V.

59. Nov® | aborat oSwd,anl®nb oaroacteor n2 pS2str

f LaboratoS ser proswrachCRITob o
T VDdewvkokumn® p presworech CRT N

Na KatedBetotechniky |je kFORIUSpozi

360mclL, kterT vyug?2 v EDMpercoh ntovl corgbiue m:

funkln2ch prototypT navrhovanich

modelu.

Jako stavebn2 matetyBhrpenfobugPC)p kterl se

vyznaluje ve srovng8n2 s ABS |lepg®mi| mechanickIl mi

vliastnostmi a |l epg? teplotn?2 odofgno o bhpof==h ev] hodou
tohoto materi 8lu jeposkpTehhostt edle §
mus2 odstraRovat mechanicky, takg@g|e o tvorbu
nerozeb2 r at el nTch funk|n2ch sestav, Mkt yplaven?

podpTrn®ho materi 8§l u.

PRACOVNE PRDSTOR GXHXV: 406 x 356 X 406 MM
Gét KA KLADENE£HM VLCERRS MMNEBO 0,13 MM

VYBRANE. MATERI ®CU PEVNOST V TAHU : 68 MPA

Modul pevnosti v tahu: 2280 MPa T ———

Tepl ot n2 odolnosdon 138 AC

-14-


http://www.fortus.com/Fortus360mc.aspx
http://www.fortus.com/Fortus360mc.aspx

5100 Pol 2talov® ulebny, vipoletn2 techn

Na ulebny D122 a D1PG WLl promakgupeny cddw®na
dotykovIim interaktivn2zm monitorem.

SHU ibnost odbo,rgnkTocItﬁ; tcpérea@deskem'géa/gjhbgi ck®
pracaovasiigtklat edSe (vMinzsndmmuljugéd a N &sliecoh& sn

6. Spol upr8ce ve vhRdN a vIzkumu

6. 1. Sp cebubjgktyglcRe, sp SedmPDt spol upr 8ce
Vr&§mci vizkumu a vigvajne Tf iMP®On Kaisyrd@lapacye b ot o
sSadou virobn2ch p8pdhnkTtak®ev®zmainz Je to p
Visteon Autopalsrod 8l e j e to firma ReacotmsrbrMocke s. r
2008p ok r a lpaBealeEk olaeddsti sev i s n 2 r o bjostd Kk yp opiokiy3 eBn y
MP O, kde | sou spolupracuj 2c?mi fir mami Str
vyrg&bnj2c2 | ®kaSskou techniku a firmou Tov§r
a vozidla. ®PSedm®tem aszkservisn2 robotiky,

6.2.Spol upsugektgvzadr ani | n2 , pSedmNt spol uj
6.3.Spol upArrVv§deERRsla s pol upr 8ce

6.4Spol upr 8§ce s vinBkwmn I¥sit a%ut,avty®ma sp

Vr 8§mci pr 8ce volal gpsrtoij ekerevi sn? roboti ky pro
Katedra robototechniky se St8tnZm Ystavem |
vPS2brami. T®ma spolupr8ce je vivoj transpor

7. Odborn® akce poS&§dan® katedrou

7. 1. N§r odngerkiom§ ®a enc®2 madnND se zahr a

7.2. Mezin8r osdenmi nkS8oSnef er ence a
7.3. Studentsk® southDge STOL apod.
7. 4. Letn2ggkbbkgw?2 kurzy a

7.5. Jin® akce

Mezi n8rodn? stroj~2010épnrsekiewteehceermotIBcntnun Rardy, na
viznamnou mBDrou podz21l el a.

-15-
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8. Ll enstv?
aj or gs8n

Dny NATO 2010i robot Ares

pracowvwmMdlmipgmaagaéwihg talk avd e mi c |

ech

8lZast ouB-8UDV¥ VY@prezentaci

| es kT ch

VYSs ok

organizac2ch, v profesn2ch organi zac?
Organizace Stt§ Statut
International Conference on| Portugalsko Prof. -Ndsetnl n
Informatics in Control
Robotics Industries USA prof . -INloevr8 k
Association
Pozn.: Statuiip o st aoregédnivzaci, napsS. |l 1 en, pSedseda,

82.PSehl ew?

IM emrsgani zac?ch
profesn?2ch( mrga-fmiW3I@GBRAC?2ch

sdruguj 2c2ch

Organizace St 8t Statut
Spolelnosti TnLR Prof. Mdsetnl n
chirurgie.

Vibor LeskomdLR Prof . i9k aearpvy
spol el nosti [

Pozn.: Statuiip o st aoregédnivzaci, napsS. | I en,
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