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1. Profil pracoviġtŊ 

Katedra robototechniky je jiģ od sv®ho vzniku (1989) zamŊŚena komplexnŊ na 

problematiku robotiky, a to jak na vġech ¼rovn²ch vĨuky, tak i ve vŊdŊ a vĨzkumu a v odborn® 

ļinnosti pro praxi. V souladu s aktu§ln²mi trendy rozv²j² pracovn²ci katedry t®mata servisn² 

robotiky a robototechniky a aplikace robotŢ mimo stroj²renstv². To se projevuje ve vĨzkumu, ve 

vĨuce i v publikaļn² ļinnosti. Ve vĨzkumu jsou zaloģeny v tomto smyslu granty, i 

nespecifikovanĨ vĨzkum a t®mata disertaļn²ch i diplomovĨch prac². Ve vĨuce katedra zajiġŠuje 

dva obory - Robotiku, v r§mci bakal§Śsk®ho strukturovan®ho programu a VĨrobn² syst®my 

s prŢmyslovĨmi roboty (nyn² novŊ tak® zmŊnŊn® na Robotiku), pro inģenĨrsk® navazuj²c² 

studium na FakultŊ strojn². A rovnŊģ novŊ schv§len® doktorsk® studium Robotika. Jsou 

zajiġŠov§na adekv§tn² studijn² zamŊŚen² k vĨzkumnĨm t®matŢm ï nestroj²rensk® aplikace 

prŢmyslovĨch robotŢ, servisn² roboty a mechatronika.  

Mechatroniku lze oznaļit jako filosofii designu sofistikovanĨch syst®mŢ, kter® integruj² 

strojn², elektrick®, elektronick® a poļ²taļov® inģenĨrstv². Jde o progresivn² pŚ²stup ke 

stroj²renstv², ale i jinĨm oborŢm. VĨznam mechatroniky podtrhuje skuteļnost, ģe n§rŢst novĨch 

syst®mŢ tohoto druhu v souļasnosti pŚesahuje roļnŊ 30 ï 40%. Mezi jiģ dnes aktu§ln² aplikace 

patŚ² napŚ.: prŢmyslov®, servisn² a person§ln² roboty, modern² vĨrobn² syst®my, zbrojn² syst®my, 

medic²na, kosmick® syst®my, automobilovĨ prŢmysl, automatick® praļky, myļky n§dob², a Śada 

vĨrobkŢ pro kancel§Śe i dom§cnost.  

Okruhy ŚeġenĨch probl®mŢ robototechniky lze ļlenit na: projekļn², provozn², 

konstrukļn², zkouġen² a diagnostiku, mŊŚen², Ś²zen² a senzoriku, dynamiku, vyuģit² poļ²taļov® 

podpory k Śeġen² probl®mŢ a inovac² v oboru. Katedra tak® profiluje z§jemce z Śad studentŢ, o 

problematiku n§vrhu a nasazov§n² Ś²dic²ch syst®mŢ, urļenĨch pro procesn² a vizualizaļn² ¼rovnŊ 

Ś²zen² v mechatronickĨch syst®mech. DŢraz je vŊnov§n zejm®na prŢmyslovĨm poļ²taļŢm 

standardu PC a jejich vlastnostem, vļetnŊ metod zajiġtŊn² poģadovan® spolehlivosti provozu. 

Z§jemcŢm z Śad studentŢ magistersk®ho studia umoģŔuje katedra, formou individu§ln²ho 

studijn²ho pl§nu, absolvovat vybran® pŚedmŊty na FakultŊ elektrotechniky a informatiky naġ² 

univerzity.  

VĨukov§ i vĨzkumn§ ļinnost katedry je d§le zamŊŚena na matematick® modelov§n² 

mechanismŢ a jejich pohonŢ z hlediska Ś²zen², na n§vrh technickĨch i programovĨch prostŚedkŢ 

Ś²dic²ch syst®mŢ polohovac²ch mechanismŢ a senzorick® subsyst®my, vļetnŊ zpracov§n² obrazu 

technologick® sc®ny pro rŢzn® aplikace, n§stroje a metody pro n§vrh mechatronickĨch syst®mŢ. 

VŊdeckovĨzkumn§ ļinnost katedry vede k pos²len² profilace katedry na problematiku servisn² 

robotiky, metod a n§strojŢ pro n§vrh pŚ²sluġnĨch syst®mŢ, jakoģto zŚejmĨ trend nejbliģġ²ch let 

s ġirokĨmi aplikaļn²mi moģnostmi. 
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Pracovn²ci katedry i studenti Śeġ² teoretick® i aplikaļn² ¼lohy, odpov²daj²c² uveden®mu 

zamŊŚen². VĨuka prob²h§ v Centru robototiky, na rŢznĨch typech prŢmyslovĨch robotŢ a jejich 

subsyst®mech, v laboratoŚ²ch mŊŚic² a diagnostick® techniky a v uļebnŊ CAD syst®mŢ. Pro 

robotiku a mechatroniku je typick® ġirok® a komplexn² vyuģit² poļ²taļov® podpory pro vġechny 

oblasti ļinnost². Uļebna CAD syst®mŢ je proto vybavena odpov²daj²c²mi softwarovĨmi syst®my. 

 

 

2. Person§ln² sloģen² pracoviġtŊ (stav k 31. 12. 2009) 

(jmennĨ seznam, v pŚ²padŊ zkr§cen®ho ¼vazku uv®st za jm®nem) 

 

Vedouc² katedry: Prof. Dr. Ing. Petr Nov§k  

Z§stupce vedouc²ho katedry: Prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

Tajemn²k katedry: Ing. V§clav Krys, Ph.D. 

Sekret§Śka: Sylva Kuncov§ 

ProfesoŚi: Vladim²r MostĨn, Petr Nov§k, JiŚ² SkaŚupa 

Docenti: ZdenŊk KoneļnĨ 

Odborn² asistenti: Ladislav K§rn²k,  Jan Burkoviļ, V§clav Krys,  

 Tom§ġ Kot, Milan Mihola 

Pracovn²ci pro VaV: prof. Ing. J JiŚ² SkaŚupa, CSc., Ing. J§n Babjak 

OdbornŊ-techniļt² pracovn²ci: Karel Ranocha  

  

2.1. OdbornĨ profil (zamŊŚen²) profesorŢ, docentŢ a odbornĨch asistentŢ  

beze zmŊny 

2.2. Z²sk§n² titulŢ prof., doc.,  Ph.D.  pracovn²ky katedry v roce 2010 

Jmenov§n² profesorem: 

Jm®no a pŚ²jmen²:    

Inauguraļn² pŚedn§ġka   

                                        

Obor:  

Datum jmenov§n²:  

 

Z²sk§n² titulu doc.:  

Jm®no a pŚ²jmen²:   

Habilitaļn² pr§ce  

                              

Obor:  

Datum obhajoby:  

 

  

Z²sk§n² titulu Ph.D.: 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. V§clav Krys  

Disertaļn² pr§ce:   Servisn² robotickĨ syst®m pro pohyb v budov§ch    

Datum obh§jen²:   21. 10. 2010 

Ġkolitel:       prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 
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2.3. VzdŊl§v§n² akademickĨch pracovn²kŢ pracoviġtŊ  
( kurzy, ġkolen², apod.) 

¶ Ġkolen² SolidWorks ï z§kladn² ġkolen², SolidVision, s.r.o., VĠB ï MostĨn, Nov§k, 

KoneļnĨ, Burkoviļ, K§rn²k, Krys, Mihola 

¶ Ġkolen² SolidWorks ï analĨzy mechanismŢ, SolidVision, s.r.o., VĠB ï MostĨn, 

KoneļnĨ, K§rn²k, Krys, Mihola 

¶ Ġkolen² Adobe Captivate - animace, VĠB ï TUO ï Nov§k, K§rn²k, Krys 

¶ Semin§Ś MCAE ï 3D vĨrobn² syst®my, MCAE Systems, s.r.o., KuŚim ï Babjak, Krys 

¶ Ġkolen² Microsoft Project, Petr Nov§k 

 

 
 

3. Pedagogick§ ļinnost 

3.1. PracoviġtŊm garantovan® studijn² obory 

 

Bakal§Śsk® studijn² obory: 

N§zev: Robotika 

Ļ²slo oboru: 23 01R013-T70 

Garant oboru: doc. Ing. ZdenŊk KoneļnĨ, CSc. 

Profil absolventa: 

 Absolventi bakal§Śsk®ho studia v tomto oboru se uplatn² jako konstrukt®Śi prvkŢ robotŢ, 

manipul§torŢ a perifern²ch zaŚ²zen² robotizovanĨch pracoviġŠ /dopravn²kŢ, z§sobn²kŢ, hlavic 

prŢmyslovĨch robotŢ aj./, ale tak® jako projektanti tŊchto zaŚ²zen² a zejm®na provozn² technici, 

zabezpeļuj²c² provoz, seŚ²zen², programov§n², diagnostiku, ¼drģbu a opravy. 

Moģnosti uplatnŊn² nejsou omezeny na stroj²renstv², protoģe roboty se rychle uplatŔuj² v ŚadŊ 

dalġ²ch odvŊtv², jako jsou zemŊdŊlstv², zdravotnictv², skl§ŚskĨ, potravin§ŚskĨ, textiln² a 

obuvnickĨ prŢmysl, sluģby apod. Vzhledem k tomuto trendu je moģno hovoŚit o moģnosti 

univerz§ln²ho prosazov§n² t®to techniky. 

Absolventi z²skaj² kromŊ nezbytn®ho teoretick®ho z§kladu zejm®na praktick® zkuġenosti na 

robotizovanĨch pracoviġt²ch v novŊ vybudovanĨch laboratoŚ²ch prŢmyslovĨch robotŢ. PŚ²mou 

souļ§st² studia je zvl§dnut² pr§ce na poļ²taļi pro cel® spektrum ļinnost², poļ²naje vyuģit²m 

textovĨch editorŢ, pŚes tabulkov® procesory a zvl§dnut² konstruov§n² pomoc² CAD syst®mŢ, aģ 

po vyuģit² poļ²taļŢ v Ś²dic²ch syst®mech robotŢ a automatizovanĨch zaŚ²zen²ch. 

 

 
Magistersk® studijn² obory:  

N§zev: Robotika (dŚ²ve VĨrobn² syst®my s prŢmyslovĨmi roboty a manipul§tory) 

Ļ²slo oboru: 23 01T013-00 

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

Profil absolventa: 

 Absolventi si osvoj² poznatky potŚebn® k n§vrhu robotŢ a manipul§torŢ a k jejich 

nasazen² ve vĨrobn²ch syst®mech. Robot je typickĨm syst®mem relativnŊ nov® vŊdn² discipl²ny 

oznaļovan® jako mechatronika /zabĨv§ se strojn²mi syst®my automaticky Ś²zenĨmi, s konstrukc², 

vyznaļuj²c² se znaļnĨmi n§roky na Śeġen² probl®mŢ mechaniky/. VŊdomosti z²skan® z oblasti 

konstrukce prŢmyslovĨch robotŢ a manipul§torŢ, perifern²ch zaŚ²zen² robotizovanĨch pracoviġŠ, 

ze z§kladŢ stavby vĨrobn²ch strojŢ a jejich automatizace, jsou pouze jedn²m okruhem 

potŚebnĨch poznatkŢ pro n§vrh technickĨch syst®mŢ mechatroniky. Do dalġ²ho okruhu patŚ² 

problematika teorie Ś²zen² a Ś²dic²ch syst®mŢ, senzoriky, softwarov®ho inģenĨrstv², Ś²dic²ch 
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syst®mŢ, elektroniky a pohonŢ. TŚet² okruh zahrnuje znalosti potŚebn® pro projektov§n² 

vĨrobn²ch syst®mŢ s prŢmyslovĨmi roboty, zabezpeļen² jejich provozu, ¼drģby, seŚ²zen² a 

programov§n². Do tohoto okruhu tak® patŚ² problematika n§vrhu servisn²ch robotŢ a jejich 

subsyst®mŢ (pohybovĨ, senzorickĨ, Ś²dic², manipulaļn², senzorickĨ, vizualizaļn² a 

komunikaļn²). 

Ve vġech tŊchto okruz²ch je pŚi vĨuce ġiroce vyuģ²v§no vĨpoļetn² techniky - pro konstruov§n², 

projektov§n², programov§n², Ś²zen² aj., ļ²mģ absolventi z²skaj² zkuġenosti plnŊ vyuģiteln® i mimo 

studovanĨ obor. 

Absolventi se tedy mohou uplatnit jako konstrukt®Śi, projektanti, provozn² technici, 

program§toŚi, specialist® pro rŢzn® oblasti aplikac² vĨpoļetn² techniky - napŚ. AutoCADu, ale i 

tzv. velkĨch CADŢ, pokrĨvaj²c²ch kromŊ konstrukļn²ch ļinnost² i projekci a celou oblast 

technick® pŚ²pravy vĨroby. 

 

Doktorsk® studijn² obory:  

N§zev: Robotika  

Ļ²slo oboru:2301V013  

PŚedseda celoġkolsk® oborov® rady: - 

Fakultn² garant oboru: prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn  

Charakteristika oboru: 

Absolventi si osvoj² metodiku vŊdeck® pr§ce v oblasti aplikovan®ho vĨzkumu a vĨvoje 

prŢmyslovĨch i servisn²ch robotŢ a jejich aplikac² s vĨraznĨm uplatnŊn²m mechatronick®ho 

pŚ²stupu k vĨvoji tŊchto komplexn²ch technickĨch syst®mŢ. V oblasti tvorby a Śeġen² inovaļn²ch 

zad§n² si absolventi osvoj² z§kladn² metodick® a vŊdeck® postupy, v oblasti konstrukce z²skaj² 

absolventi pomŊrnŊ rozs§hl® znalosti v oblasti tvorby a optimalizace mechanick®ho subsyst®mu 

s poļ²taļovou podporou, v oblasti Ś²zen² a senzoriky je kladen dŢraz na nejnovŊjġ² technick® i 

programov® prostŚedky Ś²zen², vn²m§n² prostŚed² a komunikace s ļlovŊkem a v oblasti 

pohonnĨch subsyst®mŢ jsou to znalosti novĨch elektrickĨch, hydraulickĨch a pneumatickĨch 

pohonŢ a jejich aplikac². C²lem studia je prohlouben² teoretickĨch znalost² z magistersk®ho 

studia, pochopen² souvislost² a sklouben² tŊchto znalost² k osvojen² si mechatronick®ho 

komplexn²ho pŚ²stupu k vytv§Śen² robototechnickĨch syst®mŢ jak v oblasti vĨrobn², tak v oblasti 

servisn²ch ļinnost². 

 

3.2. ZmŊny v oborech garantovanĨch pracoviġtŊm (pŚ²prava novĨch oborŢ, 

specializac², ukonļen² akreditace, zmŊna garanta, apod.)  

 

 

3.3. Seznam obh§jenĨch diplomovĨch prac² v roce 2010 

Bakal§Śsk® diplomov® pr§ce: 

 
 student vedouc² t®ma 

1.  ADAM 

KRATOCHVĉL 

doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Konstrukce mechanismu pro manipulaci s kamerovĨm 

subsyst®mem prŢzkumn®ho robotu 

Design of a Mechanism for Manipulation with the 

Camera Subsystem of a Survey Robot 
2.  TOMĆĠ 

BARTEK 
Ing. Jan Burkoviļ, Ph.D. N§vrh RTP s roboty ABB 

Design of a Robotized Production Cell with the ABB 

Robots 
3.  DAVID 

HANZLĉK 
Ing. Jan Burkoviļ, Ph.D. N§vrh RTP s roboty ABB 

Design of a Robotized Production Cell with the ABB 

Robots 
4.  ROMAN 

TRĆVNIĻEK 
doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 
Rekonstrukce pohonŢ servisn²ho podvodn²ho robotu 

Reconstruction of the Drives of an Underwater Service 

Robot 
5.  JAN HOMOLA Ing. Ladislav K§rn²k, Efektor pro manipulaļn² subsyst®m Hercules  
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CSc. The Effector for Manipulation Subsystem Hercules 

6.  MICHAL 

SUDER 
Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 
Konstrukļn² n§vrh ļtyŚkolov®ho podvozku s 

WeinsteinovĨmi koly 

The Construction Design of Four Wheel Chassis with 

Weinstein Wheels 
7.  JAN 

ĠEDŉNKA 
Ing. Milan Mihola AnalĨza problematiky pohonn®ho ¼stroj² servisn²ho 

robotu urļen®ho pro pr§ci v rizikov®m prostŚed²  

Analysis of a Driving Mechanism for a Service Robot 

Appointed for Operation in Hazardous Environments 
8.  JAN 

DRAHOVZAL  
Ing. Milan Mihola Konstrukļn² n§vrh pohonn® jednotky servisn²ho robotu 

Construction Design of a Driving Mechanism for a 

Service Robot 
9.  JAN ĠTEFKO Ing. Jan Sztefek N§vrh RTP pro zkruģov§n² pl§ġŠovĨch plechŢ 

ġroubovanĨch n§drģ²  

Design of the Robotized Workplace for Bending the 

Envelope Plates of Bolted Reservoirs 
10.  BENEDIKT 

ROLNħ 

Ing. Jan Sztefek Vyuģit² modern²ch elektromechanickĨch pohonŢ v 

lokomoļn²m ¼stroj² ļtyŚkolov®ho servisn²ho robotu 

Usage of Modern Electromechanical Drives in the 

Locomotive Mechanism of a Four-wheel Service Robot 

11.  RADIM 

BřENEK 

Ing. J§n Babjak ř²zen² polohovadla pro ABB robot  

Control of a Positioner for ABB Robot 

12.  JIřĉ KOTRLA Ing. Tom§ġ Kot Rozġ²Śen² senzorick®ho subsyst®mu mobiln²ho robotu 

Hercules 

Completion of the Sensory Subsystem of the Mobile 

Robot Hercules 

13.  JAROSLAV 

HOLUB 

Ing. V§clav Krys, Ph.D. Virtu§ln² model pracoviġtŊ s robotem ABB IRB 140 v 

prostŚed² syst®mu RobotStudio 

Virtual Model of a Workplace with the ABB IRB 140 

Robot in the RobotStudio Software Environment 

14.  RADIM 

STANEK 

Ing. J§n Babjak Energetick® zdroje mobiln²ch robotŢ 

Power Sources for Mobile Robots 

15.  JAN ĢĆĻEK Ing. Barbora Valtov§ Konstrukce z§sobn²ku pro uloģen² odebranĨch plynnĨch 

vzorkŢ 

Construction of the Container for Storage of Acquired 

Gas Samples 

 

 

 

Magistersk® diplomov® pr§ce:  

 
 student vedouc² t®ma 

1.  Bc. TOMĆĠ 

PEJZNOCH 
prof. Dr.Ing. Vladim²r 

MostĨn 
Konstrukļn² Śeġen² kola mobiln²ho robotu s pohonem 

um²stŊnĨm v n§boji kola  

Design of the Mobile Robotôs Wheel with the Drive Placed 

in the Wheelôs Hub 

2.  Bc. JAROSLAV 

TOMĆĠ 

Ing. V§clav Krys, Ph.D. Realizace efektoru s pŚ²savkami pro PR ABB IRB 140 

Realization of a Vacuum Effector for the ABB IRB 140 

Industrial Robot  

3.  Bc. PAVEL 

MIHALĉK 
Ing. V§clav Krys, Ph.D. Konstrukļn² n§vrh posledn²ho ļl§nku manipul§toru MR 

Hercules a optimalizace jeho pohonn® jednotky 

Mechanical Design of the Last Segment of the Hercules 

MR Manipulator and Optimization of its Driving Unit  

4.  Bc. JAN LIPINA Ing. Jan Burkoviļ, Ph.D. N§vrh RTP s roboty ABB s vyuģit²m SW Robot Studio 

Design of a Robotized Production Cell with the ABB 

Robots using the Robot Studio 
5.  Bc. MAREK 

STUD£NKA 

Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 
N§vrh modul§rn² konstrukce p§sov®ho podvozku s 

promŊnnou kinematikou r§mu  

The Design of Modular Construction Belt Chassis with 

Flexible Kinematics of The Frame 

6.  Bc. PETR 

GREGUĠ 

prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, 

CSc. 
N§vrh servisn²ho robotu pro ļiġtŊn² baz®nŢ a n§drģ² 

The Design of Service Robot for Swimming-pools and 

Tank Cleaning 

7.  Bc. LUKĆĠ prof. Dr. Ing. Vladim²r ř²dic² syst®m port§lov®ho robotu  
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TOMEK MostĨn Control System of Gantry Robot 

8.  Bc. JOSEF 

OVĆDEK 

doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 
Konstrukļn² Śeġen² polohovac²ho manipul§toru pro 

odstŚelovac² zaŚ²zen²  

Construction Design of a Positioning Manipulator for a 

Blasting Device 

9.  Bc. JIřĉ 

SZCZEPONIEC 

Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 
N§vrh a realizace vĨukov®ho RTP pro PR ABB IRB 140 

na UCR  
The Design and Realization of an Educational Robotized 

Technological Workplace for IR ABB IRB 140 on the 

Robotics Centre 

10.  Bc. DOMINIK 

VOLĆK 

Ing. Jan Burkoviļ, Ph.D. N§vrh tepeln® ochrany mobiln²ho robotu  

Design of the Heat Protection of a Mobile Robot 

11.  Bc. PAVEL 

JOZEK 
Ing. Milan Mihola 1D/2D polohovadlo kamerov®ho stereovizn²ho subsyst®mu 

1D/2D Positioning Device of a Stereovision Camera 

Subsystem 

12.  Bc. JIřĉ GRILL Ing. J§n Babjak N§vrh a realizace vĨukov®ho RTP pro PR MITSUBISHI 

RV-2AJ 

Design and Realization of Educational Robotized 

Workplace for Industrial Robot MITSUBISHI RV -2AJ 

 

 

3.4. Seznam doktorandŢ pracoviġtŊ v roce 2010 

Prezenļn² studium: 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. Petr Ġpaļek 

T®ma doktorsk® pr§ce:  SenzorickĨ subsyst®m robotu (zpracov§n² a analĨza obrazu) 

Datum zah§jen²:  2007 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Petr Nov§k 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:    Ing. Petr Greguġ 

T®ma doktorsk® pr§ce:  Principy dynamickĨch analĨz redundantn²ch kinematickĨch 

struktur 

Datum zah§jen²:  2010 

Ġkolitel:   Doc. Ing. ZdenŊk KoneļnĨ, Ph.D. 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Jan Lipina 

T®ma doktorsk® pr§ce: Nov® materi§ly a technologie pro vĨrobu robotŢ 

Datum zah§jen²:  2010 

Ġkolitel:   Doc. Ing. ZdenŊk KoneļnĨ, Ph.D. 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Marek Stud®nka 

T®ma doktorsk® pr§ce: Konstrukce asistenļn²ho robotu pro tŊlesnŊ postiģen® 

Datum zah§jen²:  2010 

Ġkolitel:   Doc. Ing. ZdenŊk KoneļnĨ, Ph.D. 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Jaroslav Tom§ġ 

T®ma doktorsk® pr§ce: Dynamick® analĨzy mobiln²ch robotŢ pŚi pŚekon§v§n² pŚek§ģek 

Datum zah§jen²:  2010 

Ġkolitel:   Doc. Ing. ZdenŊk KoneļnĨ, Ph.D. 
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Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Luk§ġ Tomek 

T®ma doktorsk® pr§ce: Senzorick® subsyst®my servisn²ch robotŢ 

Datum zah§jen²:  2010 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Petr Nov§k  

 

 

 

Kombinovan® studium: 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. V§clav Krys 

T®ma doktorsk® pr§ce:  Servisn² robotickĨ syst®m pro pohyb v budov§ch 

Datum zah§jen²:  2003 

Ġkolitel:   Prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. Martin TuroŔ 

T®ma doktorsk® pr§ce:  Tvorba a ovŊŚov§n² modelŢ servisn²ch robotŢ 

Datum zah§jen²:  2003 

Ġkolitel:   Prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. Tom§ġ Kot 

T®ma doktorsk® pr§ce:  Servisn² roboty v bezpeļnostn²m inģenĨrstv² 

Datum zah§jen²:  2004 

Ġkolitel:   Prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. Milan Mihola 

T®ma doktorsk® pr§ce:  Lokomoļn² subsyst®m servisn²ho robotu pro pohyb v ļlenit®m 

ter®nu, v krizovĨch situac²ch 

Datum zah§jen²:  2004 

Ġkolitel:   Prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, CSc. 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. Daniel Pol§k 

T®ma doktorsk® pr§ce:  Modul§rn² koncepce servisn²ch robotŢ 

Datum zah§jen²:  2006 

Ġkolitel:   Prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, CSc. 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. J§n Babjak 

T®ma doktorsk® pr§ce:  SenzorickĨ subsyst®m robotu 

Datum zah§jen²:  2006 

Ġkolitel:   doc. Dr. Ing. Petr Nov§k 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:    Ing. Barbora Valtov§ 

T®ma doktorsk® pr§ce:  Inovaļn² technologie v robototechnice s vyuģit²m syst®mu Goldfire 

    Innovator 

Datum zah§jen²:  2009 

Ġkolitel:   prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, CSc. 
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Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Jan Sztefek 

T®ma doktorsk® pr§ce: Konstrukce ramen manipulaļn²ch subsyst®mŢ servisn²ch robotŢ s  

    vyuģit²m novĨch technologi² a materi§lŢ 

Datum zah§jen²:  2009 

Ġkolitel:   prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, CSc. 

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. JiŚ² Ġablatura 

T®ma doktorsk® pr§ce: Principy Śeġen² mobiln²ch subsyst®mŢ servisn²ch robotŢ pro  

    kritick® sc®ny, ter®ny a situace 

Datum zah§jen²:  2009 

Ġkolitel:   prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, CSc. 

 

 

3.5. Seznam obh§jenĨch disertaļn²ch prac² na pracoviġti  

Prezenļn² studium: 

Jm®no a pŚ²jmen²:   

Disertaļn² pr§ce:(ļeskĨ n§zev) 

                           (anglickĨ n§zev) 

Datum obh§jen²:   

Ġkolitel: 

 
 

Kombinovan® studium: 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. V§clav Krys 

Disertaļn² pr§ce: Servisn² robotickĨ syst®m pro pohyb v budov§ch 

                            Service Robotic System for Movement in Buildings 

Datum obh§jen²:  21. 10. 2010  

Ġkolitel:  prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

Doktorsk§ pr§ce z²skala Cenu Siemens 2010 
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3.6. Kvalita a kultura akademick®ho ģivota  

¶ ZnevĨhodnŊn® skupiny uchazeļŢ/studentŢ na vysokĨch ġkol§ch (struļnĨ text o podpoŚe 

kulturnŊ a soci§lnŊ znevĨhodnŊnĨch studentŢ a podpoŚe studia zdravotnŊ postiģenĨch) 

¶  MimoŚ§dnŊ nadan² studenti  

¶ Partnerstv² a spolupr§ce (struļnĨ text o podpoŚe aktivit smŊŚuj²c²ch k budov§n² a pos²len² 

partnerstv² student - akademickĨ pracovn²k, o podpoŚe aktivit tĨkaj²c² se spolupr§ce se 

studenty) 
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Student Bc. Michal Gloger a doktorandi Ing. Jan Sztefek, Ing. Barbora Valtov§, Ing. Jan Lipina a 

Ing. Jaroslav Tom§ġ se pod²leli na Śeġen² projektu studentsk® grantov® soutŊģe ĂEfektory pro 

mobiln² robotyñ SP/201071. 

 

 

 

4. Spolupr§ce v oblasti pedagogick® 

4.1. VĨznamn§ spolupr§ce pracoviġtŊ se subjekty v ĻR 

(n§zev partnera, n§zev projektu nebo aktivity, pŚ²padnŊ datum podeps§n² smlouvy na ¼rovni 

pracoviġtŊ, obdob² platnosti, garant)  

 4.2. VĨznamn§ spolupr§ce pracoviġtŊ se zahraniļn²mi partnery  

(n§zev zahraniļn²ho partnera, n§zev projektu nebo aktivity, pŚ²padnŊ datum podeps§n² smlouvy 

na ¼rovni pracoviġtŊ, obdob² platnosti, garant)  

4.3.  Zahraniļn² pobyty pedagogŢ i studentŢ pracoviġtŊ  

(jm®no, zemŊ, dŢvod pobytu pŚ²padnŊ n§zev pŚednesen® pŚedn§ġky, obdob², kdo hradil n§klady)  

 

 

4.4. PŚijet² zahraniļn²ch hostŢ nebo studentŢ 

(jm®no, zemŊ, dŢvod pobytu pŚ²padnŊ n§zev pŚednesen® pŚedn§ġky, obdob², kdo hrad² n§klady) 

 

Chan Hei Chun Chester, Hong-Kong,  Hong-Kong Polytechnic University, dept.of Mechanical 

Engineering, 4ervenec-srpen 2010. T®ma projektu: ĂZabezpeļen² robotizovan®ho pracoviġtŊ 

pomoc² laserovĨch skenerŢñ. 

 

4.5. Đļast v projektech typu Ceepus, Aktion, SocratesïGrundtwig,  Socratesï

Minerva, SocratesïLingua,  SocratesïComenius, Leonardo da Vinci v roce 2010 

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

Koordin§tor/Śeġitel na 

pracoviġti 

Poļet 

prac. 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

     

     

Celkem     

 

 

 

Programy EU pro vzdŊl§v§n² a pŚ²pravu na povol§n² 

Program 
Socrates 

Erasmus 

Socrates 
Leonardo 

Comenius  Grundtvig  Lingua Minerva 

Poļet projektŢ       

Poļet vyslanĨch studentŢ 4      

Poļet pŚijatĨch studentŢ       

Poļet vyslanĨch ak. prac. 1      

Poļet pŚijatĨch ak. prac. 1      

Dotace (v tis. Kļ) 15      
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                                                             Ostatn² programy 

Program Ceepus Aktion  Ostatn² 

Poļet projektŢ    

Poļet vyslanĨch studentŢ    

Poļet pŚijatĨch studentŢ    

Poļet vyslanĨch akademickĨch pracovn²kŢ    

Poļet pŚijatĨch akademickĨch pracovn²kŢ    

Dotace (v tis. Kļ)    

 

Dalġ² studijn² pobyty v zahraniļ² 

Program Vl§dn² stipendia 
PŚ²m§ meziuniverzitn² spolupr§ce 

v EvropŊ mimo Evropu 

Poļet vyslanĨch studentŢ   

Poļet pŚijatĨch studentŢ   

Poļet vyslanĨch akademickĨch pracovn²kŢ   

Poļet pŚijatĨch akademickĨch pracovn²kŢ   

 

 

4.6.  Zapojen² pracoviġtŊ v  programech Fondu rozvoje vysokĨch ġkol  

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

T®matickĨ 

okruh  

Rok zah§jen² 

Śeġen² 

OdpovŊdnĨ 

Śeġitel 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

      

      

      

 

4.7. Zapojen² pracoviġtŊ v RozvojovĨch programech pro veŚejn® vysok® ġkoly na 

rok 2010  

N§zev projektu 

(ļ²slo, oznaļen²) 
Program  Podprogram OdpovŊdnĨ Śeġitel 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

Program: 1. Program na rozvoj pŚ²strojov®ho 

vybaven² a modern²ch technologi², 

N§zev projektu: Modern² pŚ²strojov® vybaven² 

a informaļn² technologie pro laboratoŚe 

univerzitn²ho studijn²ho programu Mechatronika 

 

1  prof. Nov§k 350 50 

      

 

5. VŊdecko - vĨzkumn§ ļinnost  

 

5.1. Hlavn² smŊry vĨzkumu a vĨvoje na pracoviġti v roce 2010 

Hlavn²m smŊrem vĨzkumu v roce 2010 byl prŢmyslovĨ a aplikaļn² vĨzkum a vĨvoj v oblasti 

servisn² robotiky pro bezpeļnostn² a z§chran§Śsk® syst®my v r§mci projektu MPO Tandem 

ĂVĨzkum a vĨvoj speci§ln²ho v²ce¼ļelov®ho z§sahov®ho vozidla se syst®mem operativn² zmŊny 

parametrŢñ, kdy katedra vyv²j² detekļn² robot s manipulaļn² nadstavbou pro odbŊr vzorkŢ, kterĨ 

je souļ§st² z§sahov®ho vozidla, s velmi variabiln²mi moģnostmi nasazen² v krizovĨch situac²ch.  

ZamŊŚen² na Śeġen² krizovĨch situac² je patrn® tak® v novĨch projektech ĂVĨzkum a vĨvoj 

modul§rn² struktury servisn²ch z§sahovĨch a z§chran§ŚskĨch robotŢñ a ĂVĨzkum a vĨvoj 
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has²c²ho a prŢrazov®ho manipul§toruñ, kter® d§le rozġiŚuj² vĨzkum robotŢ a jejich subsyst®mŢ 

pro nasazen² v t®to oblasti, coģ konvenuje z§jmu o tuto oblast z pozice st§tu, vĨrobn²ch firem a 

instituc², kter® tuto oblast zajiġŠuj². 

 

5.2. VĨzkumn® z§mŊry 

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

OdpovŊdnĨ 

Śeġitel/Śeġitel na 

pracoviġti 

Poļet 

prac. 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

-      

      

Celkem      

 

5.3. řeġen® projekty (granty) na n§rodn² ¼rovni 

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ 

pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

Posky- 

tovatel  

grantu 

Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

D®lka 

Śeġen² 

OdpovŊdnĨ 

Śeġitel/Śeġitel na 

pracoviġti 

Poļet 

prac. 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP  

(tis. Kļ)  

VĨzkum a vĨvoj modul§rn² struktury 

servisn²ch z§sahovĨch a z§chran§ŚskĨch 

robotŢ 

Research and development of modular 

structure of service emergency and 

rescue robots 
MPO 

Tandem 
2008 3 roky 

Ing. Ļeslav Rusz 

(za pŚ²jemce 

Stroj²rny TŚinec 

a.s.) 

 

Prof. Ing. JiŚ² 

SkaŚupa, CSc, 

(za 

spolupŚ²jemce ï 

VĠB ï TUO) 

 

9+4 X 

Celkem 

projekt 

47700 

  

celkem 

VĠB-

TUO 

4455 

 

v 2009 

VĠB-

TUO 

1590  

VĨzkum a vĨvoj has²c²ho a prŢrazov®ho 

manipul§toru 

Research and development of 

manipulator for breaking through walls 

and fire-extinguishing 

MPO 

Tandem 
2008 3 roky 

Ing. Jaroslav 

Ġvec (za 

pŚ²jemce 

Tov§rna has²c² 

techniky s.r.o.) 

 

Prof. Ing. JiŚ² 

SkaŚupa, CSc, 

(za 

spolupŚ²jemce ï 

VĠB ï TUO) 

 

5+2 X 

Celkem 

projekt 

46200 

  

celkem 

VĠB-

TUO 

1400 

 

v 2009 

VĠB-

TUO 

430 

VĨzkum a vĨvoj kolov®ho veden² 

odpruģen®ho 

Research and development of spring-

loaded guiding wheel 
MPO 

TIP 
2010 

2,5 

roku 

Ing. ZdenŊk 

Ecler, SE-MI 

technology a.s. 

 

prof. Dr. Ing. 

Vladim²r 

ModtĨn (za 

spolupŚ²jemce 

VĠB-TUO) 

2 0,0 

Celkem 

projekt 

1780 tis.  

 

VĠB-

TUO 

v 2010 

700 tis. 

Kļ 

Celkem 2010       1130 tis. 
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5.4. řeġen® projekty (granty)na mezin§rodn² ¼rovni 

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ 

pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

Posky- 

tovatel  

grantu 

Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

D®lka 

Śeġen² 

OdpovŊdnĨ 

Śeġitel/Śeġitel na 

pracoviġti 

Poļet 

prac. 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP  

(tis. Kļ)  

-        

        

        

        

     Celkem        

5.5. NovŊ podan® projekty (granty) v roce 2010 

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ 

pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

Poskyto- 

vatel  

grantu 

Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

D®lka 

Śeġen² 

OdpovŊdnĨ 

Śeġitel 

Stav 

n§vrhu 

(pŚijet²) 

Fin.  

objem 

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP  

(tis. Kļ)  

        

    Celkem       0 

5.6. Projekty v r§mci specifick®ho vĨzkumu 2010 

N§zev projektu (ļesky i anglickĨ 

pŚeklad) 

(ļ²slo, oznaļen²) 

Poskyto- 

vatel  

grantu 

Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

D®lka 

Śeġen² 

OdpovŊdnĨ 

Śeġitel 
poļet 

prac. 

Fin.  

objem 

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP  

(tis. Kļ)  

SP/201071 - Efektory pro mobiln² 

roboty 

End-effectors for mobile robots 

MĠMT 2010 1 

Ing. V§clav 

Krys, Ph.D. 

 

3 zam./ 

3 stud. 
0 266 

    Celkem       266 

 

5.7.  Zapojen² do projektŢ EU 

(vļetnŊ spolupr§ce na pŚ²pravŊ projektŢ pod§vanĨch jinĨmi institucemi)  

 

N§zev specifick®ho programu  

N§zev projektu (pŚ. akronym)  

Typ aktivity    

Doba trv§n² projektu  

Kontaktn² osoba (garant za 

VĠB-TUO)  

 

Koordin§tor projektu 

(vļetnŊ pracoviġtŊ) 

               

PartneŚi  

 

Jm®no: 

Instituce: 

St§t: 

Stav n§vrhu:  

Ç pod§n, zat²m nevyhodnocen 

Ç nen² urļen pro financov§n² 

Ç je urļen pro financov§n² 

Ç na z§loģn²m seznamu pro financov§n² 

Ç projekt se realizuje 
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Ç projekt byl ukonļen 

 

5.7. Zahraniļn² pobyty pedagogŢ i studentŢ pracoviġtŊ v r§mci VaV 

(jm®no, zemŊ, dŢvod pobytu pŚ²padnŊ n§zev pŚednesen® pŚedn§ġky, obdob², kdo hradil n§klady) 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Doc. Ing. ZdenŊk KoneļnĨ, Ph.D. 

ZemŊ:     Slovensko, Bratislava 

DŢvod pobytu/t®ma pŚedn§ġky: Metoda Top Down design 

Hodnotov§ analĨza 

Servisn² roboty 

Obdob²:    2009 

Hrazeno:    ERASMUS 

 

5.8. Person§ln² zmŊny v oblasti VaV 

Prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, CSc., - pŚijat na pozici pracovn²ka V/V. 

 

5.9. Nov® laboratoŚe, laboratorn² pŚ²stroje v dan®m roce 
 

¶ LaboratoŚ servisn² robotiky v prostorech CPIT 

¶ VŊdecko-vĨzkumn® pracoviġtŊ v prostorech CPIT 

 

Na KatedŚe robototechniky je k dispozici syst®m FORTUS 

360mc L , kterĨ vyuģ²v§ technologie FDM pro tvorbu modelŢ a 

funkļn²ch prototypŢ navrhovanĨch souļ§st² z jejich 3D 

modelu.  

 

Jako stavebn² materi§l je pouģit polykarbon§t (PC), kterĨ se 

vyznaļuje ve srovn§n² s ABS lepġ²mi mechanickĨmi 

vlastnostmi a lepġ² teplotn² odolnost². Drobnou nevĨhodou 

tohoto materi§lu je skuteļnost, ģe se podpŢrnĨ materi§l 

mus² odstraŔovat mechanicky, takģe nen² vhodnĨ pro tvorbu 

nerozeb ²ratelnĨch funkļn²ch sestav, kter® vyģaduj² vyplaven² 

podpŢrn®ho materi§lu. 

PRACOVNĉ PROSTOR:    Ġ X H X V:  406  X 356  X 406  MM 

ĠĉřKA KLADEN£HO VLĆKNA:  0,25  MM NEBO 0,13  MM 

VYBRAN£ VL.  MATERIĆLU PC: PEVNOST V TAHU :  68  MPA 

Modul pevnosti v tahu:  2280 MPa  

Teplotn² odolnost:   do 138 ÁC 

 

 

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


 - 15 - 

5.10. Poļ²taļov® uļebny, vĨpoļetn² technika 

Na uļebny D122 a D123 byla nakoupeny nov® PC. PC pro vyuļuj²c²ho na D123 bylo vybaveno 

dotykovĨm interaktivn²m monitorem. 

 

5.11. Ļinnost odbornĨch pracoviġŠ, ġkolic²ch stŚedisek, vŊdecko-pedagogick®ho 

pracoviġtŊ pŚi katedŚe (institutu), jejich nejvĨznamnŊjġ² vĨsledky v dan®m roce 

 

6. Spolupr§ce ve vŊdŊ a vĨzkumu 

6.1. Spolupr§ce se subjekty v ĻR, pŚedmŊt spolupr§ce 

V r§mci vĨzkumu a vĨvoje financovan®ho z grantŢ MPO Katedra robototechniky spolupracuje 

s Śadou vĨrobn²ch podnikŢ, kter® maj² v n§plni tak® vĨzkum. Je to pŚedevġ²m firma Fite a.s., a 

Visteon  Autopal s.r.o., d§le je to firma Reacont Trade s.r.o. a firma Robotsystem s.r.o. V roce 

2008 pokraļovaly pr§ce na ¼kolech z oblasti servisn² robotiky, kter® jsou podpoŚeny projekty 

MPO, kde jsou spolupracuj²c²mi firmami Stroj²rny TŚinec a.s., firma DaniġevskĨ s.r.o., 

vyr§bŊj²c² l®kaŚskou techniku a firmou Tov§rna has²c² techniky s.r.o., vyr§bŊj²c² has²c² techniku 

a vozidla. PŚedmŊtem vĨzkumu je oblast servisn² robotiky, resp. mechatroniky.  

 

6. 2. Spolupr§ce se subjekty v zahraniļn², pŚedmŊt spolupr§ce 

 

6. 3. Spolupr§ce s AV ĻR, t®ma spolupr§ce 

 

6. 4. Spolupr§ce s vĨzkumnĨmi ¼stavy - n§zev ¼stavu, t®ma spolupr§ce 
 

V r§mci pr§ce na projektech v oblasti servisn² robotiky pro bezpeļnostn² ¼ļely spolupracuje 

Katedra robototechniky se St§tn²m ¼stavem jadern®, chemick® a biologick® ochrany, v.v.i. 

v PŚ²brami. T®ma spolupr§ce je vĨvoj transportn²ho prostŚedku pro kontaminovan® pacienty. 

 

7. Odborn® akce poŚ§dan® katedrou 

7.1. N§rodn² konference a semin§Śe (pŚ²padnŊ se zahraniļn² ¼ļast²) 

7.2. Mezin§rodn² konference a semin§Śe  

7.3. Studentsk® soutŊģe STOĻ apod. 

7.4. Letn² ġkoly, kurzy a ġkolen² 

7.5. Jin® akce 

 

Mezin§rodn² stroj²renskĨ veletrh Brno 2010 ï prezentace robotu Hardy, na jehoģ vĨvoji se katedra 

vĨznamnou mŊrou pod²lela. 
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(foto z vĨroby) 

 

 

Đļast na Dnech NATO 2010 ï katedra prezentovala  mobiln² roboty ve vlastn²m st§nku. 
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Dny NATO 2010 ï robot Hercules 

 
Dny NATO 2010 ï robot Hercules 
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Dny NATO 2010 ï robot Ares 

 

8. Ļlenstv² pracovn²kŢ pracoviġtŊ v dŢleģitŊjġ²ch akademickĨch, odbornĨch 

aj. org§nech 

8.1. Zastoupen² VĠB-TUO v reprezentaci ļeskĨch vysokĨch ġkol, v mezin§rodn²ch 

organizac²ch, v profesn²ch organizac²ch 

Organizace  St§t Statut 

International Conference on 

Informatics in Control 

Portugalsko Prof. MostĨn  - ļlen 

Robotics Industries 

Association 

USA prof. Nov§k - ļlen 

   

Pozn.: Statut ïpostaven² v organizaci, napŚ. ļlen, pŚedseda, m²stopŚedseda apod. 

 

8.2. PŚehled ļlenstv² v organizac²ch sdruģuj²c²ch vysok® ġkoly, v n§rodn²ch a 

profesn²ch organizac²ch (mimo VĠB-TUO) 

Organizace  St§t Statut 

Spoleļnosti robotick® 

chirurgie. 

ĻR Prof. MostĨn  - ļlen 

VĨbor Ļeskomoravsk® 

spoleļnosti pro automatizaci 

ĻR Prof. SkaŚupa ï ļlen vĨboru 

   

   

Pozn.: Statut ïpostaven² v organizaci, napŚ. ļlen, pŚedseda, m²stopŚedseda apod. 

 


