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1. Prof il pracovigtnh

Kat edr a robototechniKky j e jig od sv®ho \
probl emati ku roboti ky, a to jak na wgdwoh n¥®r oy
|l i nnosti pouladu pk a ¥ 81 n &V/mi trenidyk atoegdirzy 2t @matca
roboti ky a robototechniky a aplikace robotT n
viucepubl vkal n2 | i nnosti. V ¢omtov Snzy$luu granty, ji s o u
nespecifikovanl vizkum alTt®maracdi s&et almzeh k
dva obory- Robotiku, vr 8§ mc i bakal §Ssk®ho strukturovan®ho

spr Tmys!| ovIi(mynro bnoawDn BasR®®tiku) proi ngenlrsk® nava
studiumnavFakuslttrDojmévmmﬁg/~r3v§slcehn~® doktorsk® studi u
zajigSovs8na adekvs8tvhz kwsmuldm jinrRensataTap Serens k® .

prTmyslovich robotT, servisn2 roboty a mechat

Mechatroni ku | ze oznalit jako firl®os aftieigr d ¢
strojnz, el ektrick®, el ektroni ck® a pol 2t al
stroj2renstv2, ale i jinTim oborTm. VIiznam mec
syst®mT todotlbasmahtui vpS4nMeuzji e pri gqalkim &3 M2 apl
pat $S2 pag&Hysl ov®, servisn2 a person88ln2 robot
medi c?2 na, kosmi ck® syst®my, automobil ovl pr Tm
virobkT pro kancel §8Se i dom8cnost.


http://www.robot.vsb.cz/

Okruhy Segenich probl ®&®&mT rojpek lon %2 ,c h rpirkow
konst rzkkkolum2e,n2 a diagnosti ku, mNSen?2, S2zen?
podporykSegen2? probl ®mT a inovac2? v ShddantuKate
probl emati ku n8vrhu a nasazovgn2 S2dic2ch sy
S2zemechwtronickTch syst ®mech. DTr az j e viDn
standardu PC a jejich vl ast no sgolehivosti préveza.n D n
Z8j emcTm z Sad studentT magistersk®ho stud

studijn2zho pl 8&8nu, absolvovat vybran® pSedmDd
univerzity.

Viukovsg i vizkumng§ RkiamD&Senakate dirayt ejmat i ¢
mechanismT a jejich pohonT z hlediska S2zen?
S2dic2ch syst®mT polohovac2ch mechani smT a s
technol ogi ck® sce®nyn 8psrtor orjTez na® naeptloidkyacpr o n8§v
VRdeckovizkumng | immnoslite nk2aterdofyi Ivaecdee kkat edr y
roboti ky, metod a n8&strojT pro n&§vrh pS2slu
sgirokl mal apmi mognost mi

Pracovn?2ci katedry i student i Seg?2 teore
zamDSen? . ViCerktrarobptikyo bhar & n¥ ch typech prTmysl o
Ssubsyst ®mec h, v | aboratoSracvh| entDiSD c CTARBPraly sitg®
roboti ku a mechatroniku je typick® girok® a
oblasti | innost?. U|lebna CAD syst®mT j e prot

Vz8&vNDru rokup86i me daiegrf nkatkdka robototechniky na
Katedra robotiky. C2lem bylo sjednotit | eskl

pracovi gtn.

2. Person8l n2z sloged2220d)acovi gthnND (stav

(j mennl) seznam

Vedouc? katedry: Prot. Dr. I ng. Petr NovS8k
Z8stupce vedouc?ho RaokedrPr. Il ng. VIiadim2zr M
Tajemn2k katedry: l ng. Ladi sl av K8rn2k, CSc
Sekret §Ska: Tereza Fittlovs
ProfesoSi: VI adi m2r MostTn, Petr Nov
Docenti: ZdenhNDk Konel| nl

Odborn2? asistenti: IngLadi sl a€ScK8r n2k

Ing. Milan Mihola, Ph.D.
lng. Ji S2 Marek
Ing. Michal Gloger
Pracovn2ci pro VaV prof. 1ng.CSd,i S2 SkaSupa,
Il ng. J§gmPhDBabj ak
l ng. V8cl av Krys, Ph. D. ,
Ing.Zdenko BobovskT, Ph.D.
Odbotredhni | t2 pr ac o ¥Xard Ramcha

2.1. OdbornlT profil (pdmbBbBehth psdDBESBC

beze zmDny
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Viz kapitola 7.1
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rofesor em:

katedry

j men?2:
pSedn8gka

v8n2:

ulu doc.:

j men?2:

pr8ce

ulu Ph. D.

jimegz2 :Dani el Pol 8§k

S Maglul§prrn§2c ekoncepce servisn2ch robot T
e 20006:

e 2014: ) )

Prof . Il ng. Ji S22 SkaSupa, CSc.
jimeg2?:J8n Babj ak

sE@®npoBicekl subsyst®m robotu

e 2006:

e 2014:

doc. Dr. Ing. Petr NovS§8k
jime@?:Petr Gpal ek

sE®npoBicekl subsyst®m robotu (zpra
e 2007:

e 2014:

prof. Dr. I ng. Petr Nov§8k

j Imge Petr Olivka N

sE®npoBicekl subsyst®m robotu (tvor
j e 2010:
j e 2014:

prof. Dr. I ng. Petr Nov§8k

§vgn2 akademicklich pracovn?2kiT
ol en2, apod.)



3. Pedagogick8 | innost

3. 1. PracovigtiDm garantovan® studijn?
Bakal §Ssk® studijn2 obory

N§zev: Robotika

L2sl o obor u2301R013T70

Garant oboru docIng.ZdenNDk KonelnlT, CSc.

Profil absolventa:

Absolventi bakal §Ssk®hse s tkpthest mau kijt ®K6 o po \
mani pul 8tor T a perifern2ch zaS2zen2? roboti zc
/| dopravn2KkT, z8so0obn2kT, hl avic pr nyst ovich
tak® jako projektant:i t Dc ht ' en2 a ze
technici, zalwezpslebpzeh? ,pr‘gvogr amovsgn?z2,

di agnosti ku, ¥%drgbu a opravy.
Mognost.i upl atniDn? nejsou omezeny n‘%’ stroj?
t

roboty se rychlepl at Ruj 2 v Sadnhjssual g2 ch .od v 2, j al
zemRDdNDI st vz, zdravotnictay2a skl &8Ssk'l, potr av
obuvni cykdl ,p r ddovghtegem & tomuto trendu

j e mogno hovoS|t O mognost. un"v-‘r'z§ln2ho p
techniky. h

Absol vent i z2skaj? KromhD nez teoretdi
zej m®na praktick® zkugenosti ®na 50t i zovanl
v novhD vybud®b&rihc hprl‘[amty(sria)tvlc‘lﬁtdbot'[.

PS2mou soul §st2 studia |e zvl§dfnm pr&ce ne
spektrum | innost 2, pol2naje vyugit?’m textovl
tabul kov® procesory a zvl 8dnut? konstruovsgn:
S2disgyse®m robot T a automati zovanich zaS$2zen?

Magi stersk® studijn2 obory:

N§zev: Robotika
L2sl|l o obor u2301T01300
Garant oboru: Prof. Dr.Ing.Petr Nov §Kk

Profil absolventa:
StudijARodijoek afamNSen na navrhovg&n2h kons
bot T a mani pul 8tor T a ]e]ICh subsyst ®mT
botizovanlch technol og T
acovi g8, vl et
emati ku ak
nostn2ch pS& pi sT. SSAM vislosti S
n2 mi trendyfukaroboti cg
orientovgna na .
2 robotiky a »
tiku. Soul §st2 s
nz zvl 8§dnut 2
ov® podpory
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pokrolil ® model ov8n? a S i mu [T
vobl asti pr Tmysl ov® i servisn? roboti ky.
Znalng§ pozornost je ve vliuce vRhRDnov&na
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metodice tvorby technicklch syst®mT a metodi
technol ogi i TRI Z, v | Iecthntfo  ploilntoaslto?v.® Qboodrp oR o b
kompl exn?2 | pri m8r n?2 strojn?z zamNSen? m8 vel Kk
S2zen2, senzorika, pohonn® syst®my a infor mat

Absol vent. studijn?2ho ablstkoostrtd@mét ipk & mmaj dv
robotT a manipul 8tor T, projektov§gn? roboti zo

servisn2ch roboticklTch syst ®@nb[l,a svtlietsntr gjerj2i cjhs
pot SebnTmi obhastost B8R zewm¥ t warsen®mao i kpgenlrstv
syst®mT | ak p o str8nce softwar ov®, oblastk po s
el ektroni ky, strojov®ho vianSegaerpzohiomg[enTrAsbks
v oblasti automatizace arolboz ace stroj2rensk® viroby, aplika
slugb®dbh aswvi projektovsgn2 virobn2ch syst®mT
pot Sebn® znal ost.i z obl asti zabezpel en? ] ej i
seS2zean programovVv§gn? robotizovanTch pracovi g S
vevyug?2vgn2 vysoce vikonnlTch syst®mT pol?talo

model ov§8n2, simulaci, programov§8n?, Samén2?2 aj
obor. Absolventi se uplatn?z |Jako konstrukt®éi
obl asti apl i kaci2CAWDI, p ClAdt, n2potkedhvmijkyx 2ch kr omh
projekci a celou obl ast tgichoi ck®o pSypravyl v

syst ®my ) .

Doktorsk® studijn2 obory:

N§zev: Robotika
L2sl o obor u2301V013 ~
Fakul tn2z gaprraonft. olbro.r ui:ng. VI adi m2r Mostl n

Charakteristika oboru: N N
Absol vent. S i 0SVOj 2 brmatsadi kawll 1 Rbmak@ hpt §

prTmyslovich i servisn¥ihazobot Tplaatjrerizcrh nae
pS2stvdippwjk tNchto komplexoBkcastiechnockVych Sgé
zad8n? si absol vent. os@®oposwm@hpadm? kmasodiudklk
absol venti pomDr oBl asztsE8hv®r bpabhoepiti mali zace
spol 2tal ovou bdadkpdr oS, zem?2 a senzoriky je kI ai
programov® pr,ostvsemhm&yg2 Spresnt Sleldé v Nk eodastmu nv k a
pohonnlich subsyst®mT jsou to znalosti novlIch
pohonT a jejich aplikac?2,. Cz2l em mhagdstaer £k @h
studi a, povhepe®si 2 s a skl oobewmj en2Dclti o mercaladt
kompl exn2 hoypw8SemdPur kbot ot eocbhlna sctkil cvhdblestybsnt 2@ m Tt
servisn2ch |innost?.

32.ZmNngberech garantovanich pracovigtilm
specializac?2, ukonlen? akreditace, zmDr

nevlznamn®



3.

3. Seznamakbh§@epl omoalch

Bakal §Ssk® di plomov® pr §ce:

prac?

8§Si

Absol v bakal
student vedouc? t ®ma
1. |Jan Badal I ng. V8cl avilKonstrukimodulSegmoabBi |l n2ho r
dopravn2kem pro pSepravu
2. | Daniel Heczko |d o c . Il ng. ZKonstrukce subsyst®mu ser
Konelnl, Ph
3. |David Kawulok |Ing. Milan Mihola, Ph.D./Za S2 zen?2 pr o automatick® ¢
domu
4. |Voj tNDchjdoc I'ng. ZKonstrukce subsystr@muo dskelr?
Konel nT, PhilsnihDhu
5. |Vi kt or I ng. V8cl avilKonstrukl n2?2 Segen? modulu
transportn2ch palet se zd
6. |[Adam PS|Ilng. VS8cl avijbprava senzorov® hlavy pr
7. |Tom&8¢g V|l ng. Ladisl|Konstruk|l n2z n8vrh technol ¢
CSc. robot ARES
8. | Karel Wija Il ng. Ji S2 MNS8vrh aowadbm®ha pracovigtn p
skl adovg§n?2 | ahv?
9. [Tom8g I ng. LadislI|{N§S§vrh robotizovan®ho pracg¢
Zahr adn|CSc. svaSencT

Magi stersk® di plomov® pr 8ce:

student vedouc? t ®ma
1. |Jon8&g B|Ing. Milan Mihola, Ph.D..Konstruk| n2 n8vrh paletov
2. |Toms§g prof. Dr. IlIVIukov® pracovigth s pr Tmy
Lervenk
3. |Mat nDj Gil ng. V8claviKonstrukln?2 Segen2 a reali
koly
4, |Jan Haj |l ng. V8cPhBviKonstruk| n2 Segen? segment
schodech
5. [Tom8¢g J|doc. 1Ing. ZServisn2 prTzkumnl robot ¢
Konel nl, Ph
6. |OndSej I ng. V8cl aviKonstrukln2 n8vrh mohinl®n2s

-7-


http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/649/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/649/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/632/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/647/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/647/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/633/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/633/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/648/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/648/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/645/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/639/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/639/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mar706/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/635/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/635/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kar54/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/638/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/638/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mih03/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/640/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/646/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/646/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/642/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/642/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/636/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kry01/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/644/

7. |Gt Dps&n [Ing. Zdenko|Ef ekt omistugrevolhoSte
Labounek Ph.D.
8. | Petr Mayer doc. Il ng ZINS§vrh pracovigthD pro test(
Konelnl, Ph
9 OndSej prof Dr I/lVITukov® pracovigth s pr Tmy
10. [Petr Gi |l ng Ji S2 MNS8vrh inspek|ln2ho robotu j

4 >
\ . ~
\ |
/ |/ —
r
“ 4
S !

Absolventii ngenT Si

3.4. Seznam dokdan®emedT pracovigthn v
Prezenln?2 studium

Jm®no a pS2jmeg2:Mathj Gal a

T®ma doktor sK®vipyrdsrcaeu| i ckT ch ser vorsmooty@m] se s
robotick® aplikace

Datum zah 8| e20i4

Gkolitel prof . Dr . Il ng. VIadim2r MostlTn
Jm®no a pS?jmeq@?:Petr GiroklI )

T®ma doktor sK®v @jr Scekonfi gurovatel ndlecdht T.EmT p
Datum zah§8j e20%4: 3
Gkolitel: Doc. Il ng. ZdenDk Konelnl, Ph.D.
Jm®no a pSZjIm[egl.z:ZdenDk Duf f ek B

T®ma doktor sK®vejr Scekonfigurovatelnlch r&mT p
PSestup na k2013edr u N

Gkolitel: Doc. I ng. 4derPihk DKonel n


http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-bob0001/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-bob0001/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/634/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-kon35/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/637/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-nov20/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/641/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/vedouci-mar706/
http://robot.vsb.cz/zaverecne-prace/651/

Jm®no a pS2? | ImeMiehal Gloger

T®ma doktor sE®npoRBicek® subsyst®my servisn2ch
Datum zah§8j e20il

Gkolitel prof. Dr. Ing. Petr Nov§gk

Jm®no a pS2jmep2:Ji $2 Mar ek

T®ma doktor sM®&dpr&cre2mSpdTmysilsyst ® robot T z
prTmysl ovich komunikaln2ch sbRrn

Datum zah§8j e20il:

Gkolitel prof. Dr. Ing. VlIadim2r MostlIn

Jm®no a pS? | ImeRe#Kopec

T®ma doktorsk®owpwadeea VvIVoO,j periferngrah zaS$S?2
aplikace v obl asti bezpelnosti a
Ssyst ®mT

Datum zah§8j e20il:

Gkolitel Prof. Ing. Ji$2 SkaSupa, CSc.

Jm®no a pS2jmeg2:Tom&8g Chamr ad
T®ma doktor sk®k pIrdcenavi gace multiroboti ck®Ah
Datum emahnh:s§ 2013

Gkolitel: prof. Dr. Ing. VlIadim2r MostlIn

Jm®no a pS2jmeg?2:Pavel Dol ejg?

T®ma doktorsk®spogae2 syst®m pro anallzu zat

Datum zah§8j e20i3:

Gkolitel: prof. Dr. Ing. VlIadim2r MostlIn

Jm®npoS2aj men2:1ng. Luk§8¢g Kugn?2r

T®ma doktor sK®v @jr Sicert egrovanlch pohonnlTch a
mobiln2ch robotT

Datum zah§8j e20i3:

Gkolitel: prof. Dr. Ing. VIadim2r MostlIn

Jm®no a pS?2jmeg2:David Hanzl 2k

T®ma doktor s&® ®m §e@el n® ochrany servisn?2ch

Datum zah§8j e20i2

Gkolitel Doc. Ing. ZdenhRk Konelnl, Ph.D.

Studiumuk o n | rean og 8 d o ske dni9©2084e nt a

Jm®no a pS?2jmeg2:Marek Stud®nka

T®ma doktor sk®n prr Buelec e oasoitsut eprlon2thdd ersnlD post
Datum zah§8j e20i0:

Gkolitel Doc. Ing. ZdenhRk Konelnl, Ph.D.
Studiumuk o n | rean 0g 8 d o ske dni9©2084e nt a

Kombi novan® studi um

-9-



Jm®no a pS2jimeg2:Petr Gregug
T®ma doktor sR®i peciSge:dyhamredtuodannatch ki nem

struktur
Datum zah§8j e20i0: N
Gkolitel: Doc. Il ng. ZdenDk Konelnl, Ph. D.
Jm®no a p S2j ImptasdLipina
T®ma doktor sK®  PriRateri 8y a technologie pro
Datum zah§8j e20%0: N
Gkolitel: Doc.IngZdennNk Konel nl, Ph. D.
Jm®no a pS?2jmeg@?:Jan GedNDnka ) )
T®ma doktor sX®v @jr SgedpTrnlch robot iosekehauh zaS?2
pohyblivost?
Datum zah§8j e20i2 N
Gkolitel: prof . Dr . Il ng. VIadim2r Mostln
Jm®no a pS2jmen?2:lbobmek8&8qg T
T®ma doktor sE8@®npoB8icek® subsyst®my servisn2ch
Datum zah§j e20i0:
Gkolitel prof. Dr. 1Ing. Petr Nov§8k
3.5. Seznam obh8jenlTch disertaln2ch pra

Prezenln?2z studium

Jm®no a pS2j menz:

Di serpra§me: (Meskl ngze
(anglickl ng8zev)

Datum obh8jen2:

Gkolitel

Kombinovan® studium
Jm®no a pS2jimeg2:Daniel Pol §k

T®ma doktor sM®d plr  c®e2 koncepce servisn2ch rob
Datum zah 8| e 2006:

Datum obh§8j e20i4

Gkolitel Prof.l ng. Ji $2 SkaSupa, CSc.

Jm®no a pS2jmeg2:J8n Babj ak

T®ma doktor sE8@npoBicekl subsyst®m robotu

Datum zah§8j e2086:

Datum obhZ§8j e20i4

Gkolitel doc. Dr. Ing. Petr Nov§gk

-10-



Jm®no a pS2jimem2:Petr Gpal ek

T®ma doktor sg8@npoBicekl subsyst®m robotu (zpr
Datum zah§j e2007:

Datum obh§8j e20i4

Gkolitel prof. Dr. Ing. Petr Nov§gk

Jm®no a pS2 | Impemket Olivka

T®ma doktor sE8@npoBicekl subsyst®m robotu (tvo
Datumz&a 8 ) en2 : 2010

Datum obh§8j e20i4

Gkolitel: prof. Dr. Ing. Petr Nov§gk

3.6. Kvalita a kultura akademi ck®ho gi

TzZnevihodnDn® skupiny uchazesltT/udtnideretxt roa
kulturnhD a soci 8§l nhRD zonSel sodradD@al cdr atvod et

fMi moS8dnhn nadan?2 student.
i

TPartnerstviy{sarupmiupeite o pobpdSesaktavpb
t

partner stak2adetmidcd&dt pracovn2k, o podpoSe a
studenty)
Vroce20Ubyl i do Segen? proj ektW zsktuumd ean tvsTkv®o jg rmc
roboti ckINESP014/y/&ta®ra] e n i studentii dokt or sk®ho

studijn2ho programu:
- Ing.Mat nDj Gal a

- Il ng. Tom8g Chamr 8d
- Ing. Jan Lipina

- Ing.d $2 Mar ek

- Ing.PetrtGi r ok T

- Bc. Jakub Mel |l 8k

- Bc. Pavel VavS2k

- Bc. Aleg Vysockl

Na z&8&é @am?2 pr o] e6dtun kH ynl2 c HpuodiBwa@sditwaay, byly
publ iykkdU Sndl recenzovanl chi nsdoeoxronvzaknT® zv tdoahtoa b
Projektem byy p o d p y Sdiplomow®p r § ¢ e, kdy byly realizov§8ny
navr genwsc®mT nebo jejich d2l]2ch | §st 2.
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4. Spol upr8ce v obl ast.i pedagogi ck®

4.1. Viznamng§ spolupriRe pracovigtn se
(n§zev par tjnektayu meSklzee vakptriovi ty, pS2padnhD datur

pracovigtn, obdob? platnosti, garant)

Vr §mci Segen? projektT Preseed ABezpelnostid n
f ZdravotnickIl Wstav Ostrava,

f Fyzi k&8I nnN Techni ckJRadwanicegebn?2 ¥stav Ostrava
1 L®&S fakulta Ostravsk® univerzity

T St8tn?2 Ystav chemick®, jadern® a biologick
1

Elok s.r.o. Opava

Vr §mci Se g e n 2 (Canterdoy Adkahcgd Figld RoRotics)
T Vojenskl opravgrenskl wstav NovI Jil 2n,
1 VUT Brno,
T LVUT Praha

Center for Advanced Field Robotics

HOME | PROJECTS | MESSAGE | MEMBERS | CONTACT

e Center for Advanced Field
CAFM W _
Robotics aims to bring together

organizations engaged in research and development
in the field of advanced robotics and autonomous

systems in the Czech Republic.

The aggregation of various independent bodies
under one roof opens new possibilities and synergies
for solving demanding robotic problems leading
towards real-world applications in civil, security,
industrial, and military sectors. Besides, the center |
acts as a vehicle for practical realization of promising *
ideas and solutions from the academic community |
through a close collaboration with industrial partners

and potential end-users.

Last but not least, the Center allows to specify and
implement joint projects in the research andjor
application fields on the basis of other agreements

between the members of the Center.

http://lynx1.felk.cvut.cz/cafr/

4.2. Viznamng spol upr Scnei ppraarctonveirgyt N
(n8zev zahranil|ln2ho partnera, n8zev projektu
na Yar ovni pracovigtn, obdob? platnosti, gar an
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http://lynx1.felk.cvut.cz/cafr/

Projekt progr amu Co & UniverzitalGliBiteePolsko, ATEMINie r escuer
Gpanhllouskn, Ra

4. 3. Zahraniln?2 pobyty pedagogT i St L
(j m®no, zemhN, dTvod pobytu pS2padnhD n§zev pS

Il ng. Zdenko BobovskT,, Ph. BKo g,jzca#ilrSa nviVibn-?a . pso b
30.6.2014hrazenopr oj ekt u: PS2 1 egi tioCZ.L.07£2.8.00/300086d ® v I z
VI jezdyncwu progr-Bvmpa Socr ates

4.4. PSijet2 zahraniln2ch hostT nebo ¢
(j m®no, zemhD, dTvod pobytu pS2padnbD né}rev pS
Ing. Pat r i cdoktordddk®BY o0 v §Fraikauk @ y TechnKae&i® unh ver z
AMet odi ky dizajnov®hd@lr mgémi)a exoskel et onu

Ing. Michal G p adiktorandSt r o jFraikawuk ® y TechnKea&i®c uah ver zi ty
Alnteigentnej robotickej bunkys k amer ovIifn @ y(st ®mdsr® c)

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

Fin.
N§zev pflogeky ui anglizsof':§ Koordingtor /[Po]|| obem
(l2sl o, oznal en Seq pracovi gt|prac.| NIP

(tis

Celkem

Programy EU pro vzdhDI &8§vE&n2 a pS2pra

Socrates Socrates
Erasmus | Comenius | Grundtvig | Lingua | Minerva

Program Leonardo

Pol et proj

D

Pol et wvyslall-Ji gn

Korea
Pol et pSija
Pol et vysl a
Pol et pSija
Dotace (vt i s . K|

Ostatn?2 programy

Program Ceepus Aktion Ostatn
Pol et projektT

Polet vyslanlch st

Polet pSijatlch st

Polet vyslanlch aka3

Pol et pSijatlch aka3

Dotace (vt | s . Kl )
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Dal g2 st udiajhm2angdiPyty v
Program Visdnz s PS2 m§ meziuniverzi
v _Evr o] mimo Evropu
Polet vyslanlch stude
Polet pSijatlch stude
Polet vyslanlch akade
Polet pSijatlch akade
4. 6. Zapoj eongane@cl cPon du NDr wzvoj e vysokl
Fin. Fin.
N§zev projektu (|esk/T®mat|Rok za| Odpov nobem| objem
(1l 2sl o, oznal ern okruh Segen Segi t| IP NIP
(tig(tis
4.7. Zapoj emz wajacwlvdhgytdd oogr amech pro v
Fin. Fin.
Ng§zev projekt,| : ~ | objem| objem
(12slo, Ozr]a!'Program Rok Seg OdpoviDdnl P NIP
(tig(tis
PS2strojov® vybaj
experiment 8l n2z v| 2014 Prof.NDr(.)I\r)gélietl 155 | 59
student T USP Mec
|l novace a rozvoj
vybaven2 v obl as| prof. Dr. Ing.
navrhovg§n2 techn 2014 VI adi m2r 0 695
Fakul tD strojn?
4. 7. Zapojenz Operakon¥%¥mgt Ipr o8gvrSannu pWr zoc
konkurenceschopnost
Fin. Fin.
N§zev projektu objem | objem
(12slo, Ozna!enProgramPodprogramOdpovI’Jdn P NIP
(tig(tis
] 2.31
PS2 | egitost pr -oPostbca L i d s| prof. Ing. Petr
., | 2 sCZ0l.0p23d0p/300a1a | OP VK, | zdrojeveNo s k i e v| 1895
Pr oj e k tlubkv 1 mo vizku
vlivo
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5. VDdecvklozkumng | innost

51.HI avn2viszazridumu ma vadrvaogevi gt i

Hl avn2m s mRhDr eone 2@€4bzykl u npur Tvmy s | o v Tu ma aa pvbbilaktg | nv2
servisn2 robotiky pro bezpPRdknroas|tunj2e av Tzv8ocjh raa I
vpSedchoz2choblpstidg e &k off smani pul al n?2 nadst avl
vzorakT ejich subsyshedarle |pnroosntgne®rdlarzsfriznavwcovan
projektemw 8§ nE&ctiudent sk® grantov® southDge.

f Vroce 2014 se pracovigthD zablvalo vivoje
T

syst®m TAROS (pro partnera VOP Nov Ji| 2
ng§vrh,N wlletorbn? dokument ace, ngvrh a dim
proj ekt el ektro, ngvr h ovl 8dac?2ho a Vvi z

syst®mu) a ogiven?2 cel ® sestavy se gest.i
ge vegkernS keal gket i ntegrovang uvnit$S ramen
S2dic?2 syst®m. Robotick® rameno byl o Yspl
na vIistavPD FutPiazee Forces 2014 v

PARTAER o
CAFR PR s

ObrRobotick® rameno pro prostSedek

Obr.z8klPadnmdul TABROSBT MR pS2dawpimhN wmpdatvyg v

smani pul al n2 mi rameny
f Zdal g2ch aktivit roku 2014 | ze uv®st vI
ki nemati cklvet oktl mulktodrt esn st upRT volangost i
ak| n2 subgyslt8®mstsupni volnosti, S2dic?2 ]

subsyst ®m.
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l

Obr . Ki nemati ck§8 meit 3Dmodelf vpravo sedlizacek t ur a. VI
D8l e vivoj a realizace mobi {rabbt OPINREMO r my
podvw ku je tvoSen hlin2kovimi profily, na
jednotek (DC motor Maxorp Se v o dspojka-ah S2-dvegjle s mPDr ov® kol o)
pro uchycen? elektroniky. VgesmDrovsg§8 kol a
v8lel ky),evifriabmaenmndy Mar k. Mot ory jsou oVl
ESCONg ychl ostn2m $2zen2m.

-~

Robot ODIN se smhRrovIimi koly a osazenl m

Obr . )
a dvojic?2 2D |l aserovlich skenerT.
f Vroce 2014 byl tak® zaahr8g @Ini zvalczek ulmnt evlTivgoe
syst®mu (spojovac? pl ocha) pro pohonn® | e
sbDrnici jednot ek. Syst®m rovnhRg zajigSuj

pohonn® a spojovac?2 maodklont rdbeé ®motARM3IRhH s als
a akln?2 subsyst®m -E€mejkgvac?2 mechani smus
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Obr. Inteligentn?2 spojovac?2 syst®m (b21 &8 bz
rozpojeno)

T Vivoj a realizace mobil n?2 pl atformy se s

j2zdu poPebbponpdEBclBubsyst®m je tvoSen cel k
Animatics sintegrovanou elektronikou.

Soul| 8§8st? syst®mu je tak® nIiatsgerruoijTCZSktevnaorv
schqd@Ak.t u8l nnND bnNg2 patentov® S2zen? mechar

Obr. Realizovan8 mobiln2 platforma se s
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