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Adresa:  VĠB - Technick§ univerzita Ostrava, Fakulta strojn² 

 ul. 17. listopadu 15, 708 33 Ostrava ï Poruba 

 

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.  

 

VħROĻNĉ ZPRĆVA  
ZA ROK 2014 

 
Katedra robototechniky 

 
(od 1.1.2015 Katedra robotiky) 
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https://www.facebook.com/robot.vsb.cz 

 

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


 - 3 - 

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. 

Pracovn²ci katedry i studenti Śeġ² teoretick® i aplikaļn² ¼lohy, odpov²daj²c² uveden®mu 

zamŊŚen². VĨuka prob²h§ v Centru robotiky, 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. 

V z§vŊru roku 2014 doġlo k pŚejmenov§n² katedry z Katedra robototechniky na 

Katedra robotiky. C²lem bylo sjednotit ļeskĨ a anglickĨ n§zev a tak® l®pe vystihnout profil 

pracoviġtŊ. 

 

 

2. Person§ln² sloģen² pracoviġtŊ (stav k 31. 12. 2014) 

(jmennĨ seznam) 

 

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

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

Tajemn²k katedry: Ing. Ladislav K§rn²k, CSc. 

Sekret§Śka: Tereza Fittlov§ 

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

Docenti: ZdenŊk KoneļnĨ 

Odborn² asistenti: Ing. Ladislav K§rn²k, CSc.  

 Ing. Milan Mihola, Ph.D. 

Ing. JiŚ² Marek 

Ing. Michal Gloger 

Pracovn²ci pro VaV: prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa,CSc.,  

 Ing. J§n Babjak, Ph.D.  

 Ing. V§clav Krys, Ph.D., Ing. Tom§ġ Kot, Ph.D., 

Ing. Zdenko BobovskĨ, Ph.D. 

OdbornŊ-techniļt² pracovn²ci: Karel Ranocha  

  

 

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

beze zmŊny 
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2.2. Z²sk§n² titulŢ prof., doc.,  Ph.D.  pracovn²ky katedry v dan®m roce 

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. Daniel Pol§k 

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

Datum zah§jen²:  2006 

Datum obh§jen²:  2014 

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 

Datum obh§jen²:  2014 

Ġkolitel:   doc. Dr. Ing. Petr Nov§k 

 

 

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 

Datum obh§jen²:  2014 

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

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. Petr Olivka 

T®ma doktorsk® pr§ce:  SenzorickĨ subsyst®m robotu (tvorba 3D map) 

Datum zah§jen²:  2010 

Datum obh§jen²:  2014 

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

 

 

 

 

 

 

2.3. VzdŊl§v§n² akademickĨch pracovn²kŢ pracoviġtŊ  
( kurzy, ġkolen², apod.) 

 

Viz kapitola 7.1 
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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 

Ļ²slo oboru: 23 01T013-00 

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

Profil absolventa: 

 Studijn² obor ĂRobotikañ je zamŊŚen na navrhov§n², konstrukci a Ś²zen² prŢmyslovĨch 

robotŢ a manipul§torŢ a jejich subsyst®mŢ. Obor je d§le zamŊŚen na projektov§n² 

robotizovanĨch technologickĨch 

pracoviġŠ, vļetnŊ jejich Ś²zen², a 

problematiku aktu§ln² legislativy a 

bezpeļnostn²ch pŚedpisŢ. V souvislosti s 

aktu§ln²mi trendy v robotice, je vĨuka 

rovnŊģ orientov§na na problematiku 

servisn² robotiky a pro z§jemce na 

biorobotiku. Souļ§st² studia oboru je 

komplexn² zvl§dnut² vĨkonnĨch syst®mŢ 

poļ²taļov® podpory konstruov§n², jako je 

Creo Parametric a dalġ²ch vĨpoļtovĨch a 

simulaļn²ch syst®mŢ, vhodnĨch pro 

pokroļil® modelov§n² a simulace 

v oblasti prŢmyslov® i servisn² robotiky. 

Znaļn§ pozornost je ve vĨuce vŊnov§na 
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metodice tvorby technickĨch syst®mŢ a metodice podpory inovaļn²ho procesu zaloģen® na 

technologii TRIZ, vļetnŊ poļ²taļov® podpory tŊchto ļinnost². Obor Robotika je tedy velmi 

komplexn², prim§rn² strojn² zamŊŚen² m§ velkĨ pŚesah do souvisej²c²ch oblast², jakĨmi jsou 

Ś²zen², senzorika, pohonn® syst®my a informatika.  

 Absolventi studijn²ho oboru Robotika maj² znalosti v oblasti konstruov§n² prŢmyslovĨch 

robotŢ a manipul§torŢ, projektov§n² robotizovanĨch technologickĨch pracoviġŠ a vytv§Śen² 

servisn²ch robotickĨch syst®mŢ, vļetnŊ jejich nasazov§n². Znalosti z oblasti strojn² jsou doplnŊny 

potŚebnĨmi znalostmi z oblasti Ś²zen² a senzoriky, softwarov®ho inģenĨrstv², n§vrhu Ś²dic²ch 

syst®mŢ jak po str§nce softwarov®, tak po str§nce hardwarov®, d§le znalostmi z oblasti 

elektroniky, strojov®ho vidŊn² a pohonŢ.  Absolventi jsou pŚipraveni k Śeġen² inģenĨrskĨch ¼loh 

v oblasti automatizace a robotizace stroj²rensk® vĨroby, aplikace servisn²ch robotŢ ve vĨrobŊ, ļi 

sluģb§ch. V oblasti projektov§n² vĨrobn²ch syst®mŢ s prŢmyslovĨmi roboty maj² absolventi 

potŚebn® znalosti z oblasti zabezpeļen² jejich provozu, ¼drģby, spolehlivosti, bezpeļnosti, 

seŚ²zen² a programov§n² robotizovanĨch pracoviġŠ. VĨznamn® jsou tak® z²skan® znalosti 

ve vyuģ²v§n² vysoce vĨkonnĨch syst®mŢ poļ²taļov® podpory pro konstruov§n², projektov§n², 

modelov§n², simulaci, programov§n², Ś²zen² aj., kter® jsou plnŊ vyuģiteln® i mimo studovanĨ 

obor. Absolventi se uplatn² jako konstrukt®Śi, projektanti, provozn² technici, specialist® pro rŢzn® 

oblasti aplikac² vĨpoļetn² techniky ï CAD, CAI, pokrĨvaj²c²ch kromŊ konstrukļn²ch ļinnost² i 

projekci a celou oblast technick® pŚ²pravy vĨroby a spr§vy ģivotn²ho cyklu vĨrobku (PLM 

syst®my). 

 

 
Doktorsk® studijn² obory:  

N§zev:  Robotika  

Ļ²slo oboru: 2301V013  

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.)  

nevĨznamn® 
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3.3. Seznam obh§jenĨch bakal§ŚskĨch a diplomovĨch prac² 

Bakal§Śsk® diplomov® pr§ce: 

 
Absolventi bakal§Śi 

 
 student vedouc² t®ma 

1.  Jan Badal Ing. V§clav Krys, Ph.D. Konstrukļn² Śeġen² modulu mobiln²ho robotu s v§leļkovĨm 

dopravn²kem pro pŚepravu transportn²ch palet 

2.  Daniel Heczko doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Konstrukce subsyst®mu servisn²ho robotu pro ļiġtŊn² stŚech 

 

3.  David Kawulok Ing. Milan Mihola, Ph.D. ZaŚ²zen² pro automatick® d§vkov§n² pelet do kotle rodinn®ho 

domu 

4.  VojtŊch KopŠ§k doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Konstrukce subsyst®mu servisn²ho robotu pro odkl²zen² 

snŊhu 

5.  Viktor NŊmec Ing. V§clav Krys, Ph.D. Konstrukļn² Śeġen² modulu mobiln²ho robotu pro pŚepravu 

transportn²ch palet se zdvihac²m mechanismem 

6.  Adam PŚeļek Ing. V§clav Krys, Ph.D. Đprava senzorov® hlavy pro mobiln² robot HERCULES 

7.  Tom§ġ Vroģina Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Konstrukļn² n§vrh technologick®ho efektoru pro mobiln² 

robot ARES 

8.  Karel Wija Ing. JiŚ² Marek N§vrh robotizovan®ho pracoviġtŊ pro etiketov§n² a 

skladov§n² lahv² 

9.  Tom§ġ 

Zahradn²k 

Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

N§vrh robotizovan®ho pracoviġtŊ pro svaŚov§n² rozmŊrnĨch 

svaŚencŢ 

 

Magistersk® diplomov® pr§ce:  

 student vedouc² t®ma 

1.  Jon§ġ Buchta Ing. Milan Mihola, Ph.D. Konstrukļn² n§vrh paletov®ho vĨmŊn²ku 

2.  Tom§ġ 

Ļervenka 

prof. Dr. Ing. Petr Nov§k VĨukov® pracoviġtŊ s prŢmyslovĨm robotem IRB360 

3.  MatŊj Gala Ing. V§clav Krys, Ph.D. Konstrukļn² Śeġen² a realizace podvozku se vġesmŊrovĨmi 

koly 

4.  Jan HajnĨ Ing. V§clav Krys, Ph.D. Konstrukļn² Śeġen² segmentov®ho kola pro pohyb po 

schodech 

5.  Tom§ġ Jan²k doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Servisn² prŢzkumnĨ robot obojģiveln²k 

6.  OndŚej Kubeġa Ing. V§clav Krys, Ph.D. Konstrukļn² n§vrh mobiln² jednotky pro robotizovan® sklady 

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/
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7.  ĠtŊp§n 

Labounek 

Ing. Zdenko BobovskĨ, 

Ph.D. 

Efektor se tŚemi stupni volnosti 

8.  Petr Mayer doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

N§vrh pracoviġtŊ pro testov§n² cyklick®ho otev²r§n² dveŚ² 

9.  OndŚej Seidler prof. Dr. Ing. Petr Nov§k VĨukov® pracoviġtŊ s prŢmyslovĨm robotem IRB140 

10.  Petr ĠirokĨ Ing. JiŚ² Marek N§vrh inspekļn²ho robotu pro kanalizaci 

 

 

 
Absolventi ï inģenĨŚi. 

 
 

3.4. Seznam doktorandŢ pracoviġtŊ v dan®m roce  

Prezenļn² studium: 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. MatŊj Gala 

T®ma doktorsk® pr§ce: VĨvoj hydraulickĨch servosyst®mŢ se satelitn²mi hydromotory pro 

robotick® aplikace. 

Datum zah§jen²:  2014 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn  

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Petr ĠirokĨ 

T®ma doktorsk® pr§ce: VĨvoj rekonfigurovatelnĨch r§mŢ podvozkŢ mobiln²ch robotŢ.  

Datum zah§jen²:  2014 

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

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. ZdenŊk Duffek 

T®ma doktorsk® pr§ce: VĨvoj rekonfigurovatelnĨch r§mŢ podvozkŢ mobiln²ch robotŢ.  

PŚestup na katedru   2013 

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

 

 

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/
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Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Michal Gloger 

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

Datum zah§jen²:  2011 

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

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. JiŚ² Marek 

T®ma doktorsk® pr§ce: Modul§rn² Ś²dic² syst®m prŢmyslovĨch robotŢ zaloģenĨ na 

prŢmyslovĨch komunikaļn²ch sbŊrnic²ch. 

Datum zah§jen²:  2011 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn  

 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Petr Kopec 

T®ma doktorsk® pr§ce: Inovace a vĨvoj perifern²ch zaŚ²zen² robotŢ a manipul§torŢ pro 

aplikace v oblasti bezpeļnosti a ochrany obyvatel a z§chrannĨch 

syst®mŢ 

Datum zah§jen²:  2011 

Ġkolitel:   Prof. Ing. JiŚ² SkaŚupa, CSc. 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Tom§ġ Chamrad   
T®ma doktorsk® pr§ce: Lok§ln² navigace multirobotick®ho syst®mu 

Datum zah§jen²:  2013 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Pavel Dolejġ²   
T®ma doktorsk® pr§ce: Testovac² syst®m pro analĨzu zat²ģen² ruky a tŊla pro ergonomii 

Datum zah§jen²:  2013 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. Luk§ġ Kuġn²r 

T®ma doktorsk® pr§ce: VĨvoj integrovanĨch pohonnĨch a brzdnĨch jednotek v kolech 

mobiln²ch robotŢ 

Datum zah§jen²:  2013 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

Jm®no a pŚ²jmen²:  Ing. David Hanzl²k 

T®ma doktorsk® pr§ce: Syst®m tepeln® ochrany servisn²ch z§sahovĨch robotŢ. 

Datum zah§jen²:  2012 

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

Studium ukonļeno na ģ§dost studenta ke dni 9.9 2014. 

 

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. 

Studium ukonļeno na ģ§dost studenta ke dni 9.9 2014. 

 

Kombinovan® studium: 
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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. Jan ĠedŊnka 

T®ma doktorsk® pr§ce:  VĨvoj podpŢrnĨch robotickĨch zaŚ²zen² pro pacienty s omezenou 

pohyblivost² 

Datum zah§jen²:  2012 

Ġkolitel:   prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

 

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  

 

 

 

 

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. Daniel Pol§k 

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

Datum zah§jen²:  2006 

Datum obh§jen²:  2014 

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 

Datum obh§jen²:  2014 

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

Datum obh§jen²:  2014 

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

 

Jm®no a pŚ²jmen²:   Ing. Petr Olivka 

T®ma doktorsk® pr§ce:  SenzorickĨ subsyst®m robotu (tvorba 3D map) 

Datum zah§jen²:  2010 

Datum obh§jen²:  2014 

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

 

 

 

 

 

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) 

V roce 2014 byli do Śeġen² projektu studentsk® grantov® soutŊģe ĂVĨzkum a vĨvoj modul§rn²ch 

robotickĨch syst®mŢñ SP2014/176 zapojeni studenti doktorsk®ho i navazuj²c²ho magistersk®ho 

studijn²ho programu: 

- Ing. MatŊj Gala 

- Ing. Tom§ġ Chamr§d 

- Ing. Jan Lipina 

- Ing. JiŚ² Marek 

- Ing. Petr ĠirokĨ 

- Bc. Jakub Melļ§k 

- Bc. Pavel VavŚ²k 

- Bc. Aleġ VysockĨ 

 

Na z§kladŊ Śeġen² projektu bylo pod§no 6 funkļn²ch vzorkŢ a 4 autorizovan® softwary, byly 

publikov§ny 4 ļl§nky do recenzovanĨch sborn²kŢ z toho 3 indexovan® v datab§zi SCOPUS. 

Projektem byly podpoŚeny 2 diplomov® pr§ce, kdy byly realizov§ny experimenty pro ovŊŚen² 

navrģenĨch syst®mŢ nebo jejich d²lļ²ch ļ§st². 
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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) 

V r§mci Śeġen² projektŢ Preseed ĂBezpeļnostñ nav§z§na spolupr§ce s: 

¶ ZdravotnickĨ ¼stav Ostrava, 

¶ Fyzik§lnŊ TechnickĨ zkuġebn² ¼stav Ostrava-Radvanice 

¶ L®kaŚsk§ fakulta Ostravsk® univerzity 

¶ St§tn² ¼stav chemick®, jadern® a biologick® ochrany, PŚ²bram 

¶ Elok s.r.o. Opava 

 

V r§mci Śeġen² projektŢ CAFR (Center for Advanced Field Robotics): 

¶ VojenskĨ oprav§renskĨ ¼stav NovĨ Jiļ²n,  

¶ VUT Brno,  

¶ ĻVUT Praha 

 

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

 

  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) 

http://lynx1.felk.cvut.cz/cafr/
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Projekt programu Coal and Steel ĂTelerescuerñ ï Univerzita Gliwice - Polsko, AITEMIN ï 

ĠpanŊlsko, Rakousko 

4.3.  Zahraniļn² pobyty pedagogŢ i studentŢ pracoviġtŊ  

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

 

Ing. Zdenko BobovskĨ, Ph.D., zahraniļn² pobyt na Slovensku - Koġice, ZTS VVĐ a.s. od 1.4.-

30.6.2014, hrazeno z projektu: PŚ²leģitost pro mlad® vĨzkumn²ky ï CZ.1.07/2.3.00/30.0016 

VĨjezdy v r§mci programu Socrates - Evropa 

4.4. PŚijet² zahraniļn²ch hostŢ nebo studentŢ 

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

 

Ing. Patricia HoŎvov§, doktorandka Strojnick® Fakulty Technick® univerzity v Koġic²ch 

ĂMetodiky dizajnov®ho rieġenia exoskeletonu.ñ (1 mŊs²c) 

Ing. Michal Ġpak, doktorand Strojnick® Fakulty Technick® univerzity v Koġic²ch 

ĂInteigentnej robotickej bunky s kamerovĨm syst®momñ. .ñ (1 mŊs²c) 

 
 

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

Minerva, SocratesïLingua,  SocratesïComenius, Leonardo da Vinci 
 

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 1- Jiģn² 

Korea 

     

Poļet pŚijatĨch studentŢ       

Poļet vyslanĨch ak. prac.       

Poļet pŚijatĨch ak. prac.       

Dotace (v tis. Kļ)       

 

                                                             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)    
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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  

N§zev projektu 

(ļ²slo, oznaļen²) 
Program  Rok Śeġen² OdpovŊdnĨ Śeġitel 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

PŚ²strojov® vybaven² pro 

experiment§ln² vĨuku a ļinnost 

studentŢ USP Mechatronika  

 2014 
Prof. Dr. Ing. Petr 

Nov§k 
155 59 

Inovace a rozvoj softwarov®ho 

vybaven² v oblasti poļ²taļov® podpory 

navrhov§n² technickĨch syst®mŢ na 

FakultŊ strojn² 

 2014 
prof. Dr. Ing. 

Vladim²r MostĨn 
0 695 

 

4.7. Zapojen² pracoviġtŊ v Operaļn²m programu VzdŊl§v§n² pro 

konkurenceschopnost  

N§zev projektu 

(ļ²slo, oznaļen²) 
Program  Podprogram OdpovŊdnĨ Śeġitel 

Fin.  

objem  

IP  

(tis. Kļ) 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

PŚ²leģitost pro mlad® vĨzkumn²ky - Postdoci 

I., ļ²slo projektu CZ.1.07/2.3.00/30.0016 

ProjektovĨ modul K 

OP VK,  

2.3 ï 

Lidsk® 

zdroje ve 

vĨzkumu a 

vĨvoji 

prof. Ing. Petr 

Noskieviļ, CSc. 

 

1895 
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5. VŊdecko - vĨzkumn§ ļinnost  

 

5.1. Hlavn² smŊry vĨzkumu a vĨvoje na pracoviġti  

Hlavn²m smŊrem vĨzkumu v roce 2014 byl prŢmyslovĨ a aplikaļn² vĨzkum a vĨvoj v oblasti 

servisn² robotiky pro bezpeļnostn² a z§chran§Śsk® syst®my, Pokraļuje vĨvoj a vĨzkum zapoļatĨ 

v pŚedchoz²ch projektech v oblasti detekļn²ch robotŢ s manipulaļn² nadstavbou pro odbŊr 

vzorkŢ a jejich subsyst®mŢ pro nasazen² v bezpeļnostn²m inģenĨrstv², financovanĨ ļ§steļnŊ 

projektem v r§mci Studentsk® grantov® soutŊģe. 

 

¶ V roce 2014 se pracoviġtŊ zabĨvalo vĨvojem robotick®ho manipulaļn²ho ramene pro 

syst®m TAROS (pro partnera VOP NovĨ Jiļ²n). N§pln² vĨvoje byl kompletn² strojn² 

n§vrh, vļetnŊ vĨrobn² dokumentace, n§vrh a dimenzov§n² pohonŢ jednotlivĨch os, 

projekt elektro, n§vrh ovl§dac²ho a vizualizaļn²ho software (vļetnŊ antikolizn²ho 

syst®mu) a oģiven² cel® sestavy se ġesti stupni volnosti. Zaj²mavost² ramene je mimo jin®, 

ģe veġker§ elektronika je integrovan§ uvnitŚ ramene, kter® se pouze napojuje na energii a 

Ś²dic² syst®m. Robotick® rameno bylo ¼spŊġnŊ prezentov§no ve st§nku VOP NovĨ Jiļ²n 

na vĨstavŊ Future Forces 2014 v Praze. 

 

Obr. Robotick® rameno pro prostŚedek TAROS. 

 

Obr. Z§kladn² modul TAROS V2 s moģnĨmi pŚ²davnĨmi moduly ï ¼plnŊ vpravo varianta 

s manipulaļn²mi rameny 

 

¶ Z dalġ²ch aktivit roku 2014 lze uv®st vĨvoj a realizaci robotickĨch metamorfn²ch 

kinematickĨch struktur s vysokĨm poļtem stupŔŢ volnosti. Kaģd§ struktura obsahuje aģ 

akļn² subsyst®m s aģ 18 stupni volnosti, Ś²dic² jednotku (ARM32) a senzorickĨ 

subsyst®m. 
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Obr. Kinematick§ metamorfn² struktura. Vlevo ï 3D model, vpravo realizace. 

¶ D§le vĨvoj a realizace mobiln² platformy se vġesmŊrovĨmi koly - robot ODIN. R§m 

podvozku je tvoŚen hlin²kovĨmi profily, na r§m je pŚipevnŊna ļtveŚice pohonnĨch 

jednotek (DC motor Maxon - pŚevodovka - spojka - hŚ²del - vġesmŊrov® kolo) a deska 

pro uchycen² elektroniky. VġesmŊrov§ kola jsou typu Mecanum (se ġikmŊ uloģenĨmi 

v§leļky), vĨrobcem je firma AndyMark. Motory jsou ovl§d§ny jednotkami Maxon Śady 

ESCON s rychlostn²m Ś²zen²m. 

 
Obr. Robot ODIN se smŊrovĨmi koly a osazenĨ modul§rn²m manipulaļn²m ramenem, stereoviz² 

a dvojic² 2D laserovĨch skenerŢ. 

¶ V roce 2014 byl tak® zah§jen vĨzkum, vĨvoj a realizace Inteligentn²ho spojovac²ho 

syst®mu (spojovac² plocha) pro pohonn® jednotky Schunk, vyuģ²vaj²c² st§vaj²c² CAN 

sbŊrnici jednotek. Syst®m rovnŊģ zajiġŠuje pŚenos elektrick® energie pro navazuj²c² 

pohonn® a spojovac² moduly. Jednotka obsahuje mikrokontrol®r ARM32, d§le senzorickĨ 

a akļn² subsyst®m (spojovac² mechanismus - z§mek). 
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Obr. Inteligentn² spojovac² syst®m (b²l§ barva) aplikovanĨ na pohonech Schunk. (ve stavu 

rozpojeno) 

 

¶ VĨvoj a realizace mobiln² platformy se speci§ln²mi segmentovĨmi koly umoģŔuj²c²mi 

j²zdu po schodech. PohonnĨ subsyst®m je tvoŚen celkem osmi motory firmy  Moog 

Animatics s integrovanou elektronikou.  

Souļ§st² syst®mu je tak® laserovĨ skenovac² subsyst®m monitoruj²c² tvar a rozmŊry 

schodŢ. (Aktu§lnŊ bŊģ² patentov® Ś²zen² mechanismu segmentov®ho kola.) 

 
Obr. Realizovan§ mobiln² platforma se speci§ln²mi segmentovĨmi koly. 

 


