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1. PROFIL PRACOVIĠTŉ 

 

Katedra robotiky 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. Katedra se tak® intenzivnŊ vŊnuje novĨm t®matŢm ve vztahu k 

vĨzvŊ Industry 4.0, zejm®na pak oblastem kolaborativn² robotiky, internetu vŊc² atd. 

 

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 robotiky 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. 
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2. PERSONĆLNĉ SLOĢENĉ PRACOVIĠTŉ  

(stav k 31. 12. 2016) 

 

(jmennĨ seznam) 

 

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

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

Tajemn²k katedry: Ing. Petr ĠirokĨ 

Sekret§Śka: Tereza Fittlov§ 

ProfesoŚi: Vladim²r MostĨn, Petr Nov§k 

Docenti: ZdenŊk KoneļnĨ 

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

 Ing. V§clav Krys, Ph.D., 

 Ing. Zdenko BobovskĨ, Ph.D. 

 Ing. Milan Mihola, Ph.D. 

Ing. Petr ĠirokĨ 

Ing. MatŊj Gala 

Ing. Jan Lipina 

Pracovn²ci pro VaV:   

 Ing. J§n Babjak, Ph.D.  

 Ing. Tom§ġ Kot, Ph.D.,  

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 dan®m roce 

 

V roce 2016 nebylo 

 

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 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 
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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 

 

Bakal§Śsk® pr§ce: 

 student vedouc² t®ma 

1.  V²t Fichna Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Kloub pro polohov§n² kamery 

2.  OndŚej Friedel doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

OtoļnĨ stŢl s pohonem 

3.  David Grigarļ²k prof. Dr. Ing. Vladim²r 

MostĨn 

Konstrukce pneumatick® up²nky 

4.  Dominik Heczko Ing. Petr ĠirokĨ Konstrukļn² ¼prava r§mu robotu Kraken 2 

5.  Stanislav 

Herudek 

Ing. Petr ĠirokĨ Đprava dvouļelisŠov®ho efektoru 

6.  Daniel Huczala Ing. J§n Babjak, Ph.D. N§vrh optimalizace elektroniky robotu ARES 

7.  David JuŚica doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Mobiln² p§sovĨ dopravn²k 

8.  Radek M¿ller Ing. Petr Kopec řeġen² n§hrady lankov®ho syst®mu na vĨloģn²ku vykl§dac²ho 

a manipulaļn²ho syst®mu 

9.  Luk§ġ Podeġva prof. Dr. Ing. Vladim²r 

MostĨn 

Konstrukļn² Śeġen² dvouprst®ho paraleln²ho chapadla 

10.  Tom§ġ Vlļek Ing. MatŊj Gala P§sov§ jednotka mobiln²ho robotu ARES 

11.  Jakub Zabystrzan Ing. Milan Mihola, 

Ph.D. 

Manipul§tor tyļ² mezi krokovac²mi dopravn²ky 
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Magistersk® diplomov® pr§ce:  

 
 Student (bc) vedouc² t®ma 

1.  Daniel Heczko Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Konstrukļn² n§vrh mobiln²ho robotu pro prezentaci Katedry 

robotiky na stŚedn²ch ġkol§ch 

2.  Pavel VavŚ²k prof. Dr. Ing. Petr Nov§k Aplikace robotick®ho ramene 1500 Robai 

3.  Tom§ġ Vroģina doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Optimalizace robotick®ho ramene s line§rn²mi pohony 

4.  Tom§ġ 

Zahradn²k 

doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

KombinovanĨ paletizaļn² efektor pro robot Fanuc 

 

 

 
 

 

 

 

 
Absolventi ï inģenĨŚi. 
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3.4. Seznam doktorandŢ pracoviġtŊ v dan®m roce  

 

tƻǌΦ WƳŞƴƻ ¢ŞƳŀ ǇǊłŎŜ R
ƻő
. 

For-
ma 

SDZ 
~ƪƻƭƛǘŜƭ Pozn. 

1. Ing. Pavel 
5ƻƭŜƧǑƝ 

tǻǾƻŘƴƝ ǘŞƳŀ ǇǊłŎŜΥ 
¢ŜǎǘƻǾŀŎƝ ǎȅǎǘŞƳ ǇǊƻ ŀƴŀƭȇȊǳ 
ȊŀǘƝȌŜƴƝ Ǌǳƪȅ ŀ ǘŠƭŀ ǇǊƻ 
ergonomii. 
bƻǾŞ ǘŞƳŀ ǇǊłŎŜΥ 
±ŜƭƪƻǇƭƻǑƴȇ ǊƻōƻǘƛŎƪȇ о5 ǘƛǎƪΦ 

4. K ne prof. Dr. 
Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ 
aƻǎǘȇƴ 

tǌŜŎƘƻŘ ȊŜ 
~ƪƻŘŀ 
Transportation 
do ABB 

2. Ing. 
½ŘŜƴŠƪ 
Duffek 

±ȇǾƻƧ ōƛƻ-ƛƴǎǇƛǊƻǾŀƴȇŎƘ 
ƳŜŎƘŀƴƛǎƳǻΦ 

6. K ano doc. Ing. 
½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ 
Ph.D. 

Borcad 

3. LƴƎΦ aŀǘŠƧ 
Gala 

{ȅǎǘŞƳ ǘƭǳƳŜƴƝ ǾƛōǊŀŎƝ ǇǊƻ 
ƳƻōƛƭƴƝ ǊƻōƻǘƛŎƪŞ ŀǇƭƛƪŀŎŜ 

3. P ne prof. Dr. 
Ing. 
aƻǎǘȇƴ 

~ƪƻŘŀ 
Transportation 

4. Ing. Michal 
Gloger 

błǾǊƘ ŀ ƻǇǘƛƳŀƭƛȊŀŎŜ 
ǳƭǘǊŀƭŜƘƪŞƘƻ ŜȄƻǎƪŜƭŜǘƻƴǳ 
ǇǊƻ ŘƻƭƴƝ ƪƻƴőŜǘƛƴȅ Ȋŀ ǇƻǳȌƛǘƝ 
ƳƻŘŜǊƴƝŎƘ ƳŀǘŜǊƛłƭǻ ŀ 
ǾȇǊƻōƴƝŎƘ ǘŜŎƘnik. 

6. P 
bez 
stip
endi

a 

ano prof. Dr. 
Ing. Petr 
bƻǾłƪ 

Z ŘǻǾƻŘǻ ǎǘłȌŜ 
dosud P forma 
studia, do 
konce roku 
нлмс ƴŀ ǎǘłȌƛ Ǿ 
Japonsku 

5. LƴƎΦ ¢ƻƳłǑ 
Chamrad 

[ƻƪłƭƴƝ ƴŀǾƛƎŀŎŜ 
ƳǳƭǘƛǊƻōƻǘƛŎƪŞƘƻ ǎȅǎǘŞƳǳΦ 

4. K ne prof. Dr. 
Ing. 
aƻǎǘȇƴ 

 

6. Ing. Petr 
Kopec 

LƴƻǾŀŎŜ ŀ ǾȇǾƻƧ ǇŜǊƛŦŜǊƴƝŎƘ 
ȊŀǌƝȊŜƴƝ Ǌƻōƻǘǻ ŀ 
ƳŀƴƛǇǳƭłǘƻǊǻ ǇǊƻ ŀǇƭƛƪŀŎŜ Ǿ 
ƻōƭŀǎǘƛ ōŜȊǇŜőƴƻǎǘƛ ŀ ƻŎƘǊŀƴȅ 
ƻōȅǾŀǘŜƭ ŀ ȊłŎƘǊŀƴƴȇŎƘ 
ǎȅǎǘŞƳǻΦ 

6. K ano prof. Ing. 
WƛǌƝ 
{ƪŀǌǳǇŀΣ  

Robot System 
s.r.o. 
ƻŘŜǾȊŘłƴƝ 
ǇǊłŎŜ мκнлмт 

7. LƴƎΦ [ǳƪłǑ 
YǳǑƴƝǊ 

±ȇǾƻƧ ƛƴǘŜƎǊƻǾŀƴȇŎƘ 
ǇƻƘƻƴƴȇŎƘ ŀ ōǊȊŘƴȇŎƘ 
ƧŜŘƴƻǘŜƪ Ǿ ƪƻƭŜŎƘ ƳƻōƛƭƴƝŎƘ 
ǊƻōƻǘǻΦ 

4. K ne prof. Dr. 
Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ 
Moǎǘȇƴ 

Armatury 
Group a.s. 

8. Ing. Jan 
Lipina 

aŜŎƘŀƴƛŎƪŞ Ǿƭŀǎǘƴƻǎǘƛ 
ƳŀǘŜǊƛłƭǻ ǾȅǊƻōŜƴȇŎƘ 
tecƘƴƻƭƻƎƛƝ wŀǇƛŘ tǊƻǘƻǘȅǇƛƴƎΦ 

7. K ano doc. Ing. 
½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ 
Ph.D. 

ƻŘŜǾȊŘłƴƝ 
ǇǊłŎŜ мκнлмт 

9. LƴƎΦ WƛǌƝ 
Marek 

±ȇȊƪǳƳ ŀ ǾȇǾƻƧ ǘŜŎƘƴƛŎƪȇŎƘ 
ǇǊƻǎǘǌŜŘƪǻ ƳƻōƛƭƴƝŎƘ Ǌƻōƻǘǻ 
ǇǊƻ ǇǌŜƪƻƴłǾłƴƝ ǇǌŜƪłȌŜƪΦ 

6. K ano prof. Dr. 
Ing. 
±ƭŀŘƛƳƝǊ 
aƻǎǘȇƴ 

LaborTech 
Opava 

10. Ing. Jakub 
aŜƭőłƪ 

±ȇǾƻƧ ǊƻōƻǘƛŎƪŞ Ǌǳƪȅ ǎ 
ǇǊǳȌƴȇƳƛ ǇǊǎǘȅΦ 
 

2. P ne prof. Dr. 
Ing. 
aƻǎǘȇƴ 

Hella 

11. Ing. Petr 
~ƛǊƻƪȇ 

±ȇǾƻƧ ǊŜƪƻƴŦƛƎǳǊƻǾŀǘŜƭƴȇŎƘ 
ǊłƳǻ ǇƻŘǾƻȊƪǻ ƳƻōƛƭƴƝŎƘ 
ǊƻōƻǘǻΦ 

3. P ne doc. Ing. 
½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇ 

SDZ v 2/2017 

12. LƴƎΦ !ƭŜǑ 
±ȅǎƻŎƪȇ 

wƻōƻǘȅ ǇǌƝƳƻ ǎǇƻƭǳǇǊŀŎǳƧƝŎƝ 
s őƭƻǾŠƪŜƳ 
 

2. P ne prof. Dr. 
Ing. Petr 
bƻǾłƪ 

ǾŜ ǎǇƻƭǳǇǊłŎƛ 
s ~ƪƻŘŀ !ǳǘƻ 

https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261274&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357140&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357140&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261004&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332761&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332761&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261213&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261213&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332766&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=332766&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226614&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=226614&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261005&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=261005&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390280&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390280&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357147&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=357147&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true
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3.5. Seznam obh§jenĨch disertaļn²ch prac² na pracoviġti  

Prezenļn² studium: - 

 

Kombinovan® studium: - 

 

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  

Program podpory talentovanĨch studentŢ v r§mci rozvojov®ho projektu ĂAnalĨza studia a 

talentovan² studentiñ (IRP/2016/60) v roce 2016 

Bc. Stefan Grushko (narozen 16. 8. 1994, st§tn² pŚ²sluġnost: Ukrajina, osobn² ļ²slo: 

GRU0037), Podrouģkova 1688/1, 708 00 Ostrava, tel.. +420 776 840 399, 

grushko@seznam.cz 

Student 1. roļn²ku NMgr. studia, obor: Robotika. VSP za bakal§Śsk® studium: 86,38. 

a) doba zapojen² (v mŊs²c²ch): kvŊten aģ prosinec 2016; 

b) hlavn² aktivity: 

o pr§ce na SGS projektu ĂBioloid+Kinectñ, 

o demonstrace vĨsledkŢ SGS projektu "Bioloid+Kinect" na Dnech NATO v 

OstravŊ 2016 a ĂZlepġi si technikuñ, 

o publikace ve Sborn²ku vŊdeckĨch prac², Śada strojn² ï ļl§nek s n§zvem 

ĂTeleoperated Humanoid Robotñ, 

o demonstrace pracoviġŠ Katedry Robotiky pro studenty ze Saint Petersburg 
Mining University, 

o ¼ļast na exkurzi v IT4Innovations, 

Mentor (supervizor): prof. Dr. Ing. Vladim²r MostĨn 

¶ 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 2016 bylo do Śeġen² projektu studentsk® grantov® soutŊģe ĂModularita v roboticeñ 

SP2016/142 zapojeno 29 studentŢ doktorsk®ho i navazuj²c²ho magistersk®ho studijn²ho 

programu. VĨznamnĨch vĨsledkŢ dos§hli tito: 

- Bc. Robert Pastor, Bc. Stefan Grushko, Bc. Jan Jochec, Bc. Michal Vocetka 

- Bc. Martin Kaszper, Bc. JiŚ² Suder, Bc. Jakub Kov§Ś, Bc. Daniel Huczala 

- Bc. Dominik Heczko 

 

Na z§kladŊ Śeġen² projektu bylo pod§no 4 funkļn² vzorky a 1 autorizovanĨ software. Bylo 

publikov§no 6 ļl§nkŢ do recenzovanĨch sborn²kŢ z toho 4 indexovan® v datab§zi SCOPUS, 

kter® jiģ jsou evidovan® v datab§zi OBD. Jedna z tŊchto publikac² byla vyk§z§na na pŚedchoz² 

SGS projekt.  
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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: 

¶ Fyzik§lnŊ TechnickĨ zkuġebn² ¼stav Ostrava-Radvanice 

¶ L®kaŚsk§ fakulta Ostravsk® univerzity 

¶ ZAM servis s.r.o. Ostrava 

 

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

¶ VojenskĨ oprav§renskĨ ¼stav NovĨ Jiļ²n,  

¶ VUT Brno, ĻVUT Praha a Univerzita obrany. 

 

Webov§ str§nka CAFR: Cafr.cz 

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) 

 

Projekt programu Coal and Steel ĂTelerescuerñ ï  

¶ Silesian University of Technology ï Politechnika Slaska,  

¶ Universidad Carlos III  de Madrid ï ĠpanŊlsko,  

¶ SkyTech Research ï Polsko, 

¶ SIMMERSION GMBH ï Rakousko. 
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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. V§clav Krys, Ph.D. 

Ing. J§n Babjak, Ph.D. 

¶ Shenyang, Ļ²na 

o N§vġtŊva Shenyang Aerospace University ï posouzen² studijn² n§plnŊ odbornĨch 

pŚedmŊtŢ 

o 21. ï 28. 5. 2016 

o Hrazeno projektem  ñCooperation with Chinaò, i.e. by the Technical University of 
Ostrava, Faculty of Mechanical Engineering 

Ing. V§clav Krys, Ph.D., /prof, Dr.Ing. Petr Nov§k 

¶ Cincinnati, Ohio, USA 

o Đļast na konferenci National Robot Safety Conference 2016 

o Đļast na workshopu International Collaborative Robots Workshop 2016 

o 17. ï 21. 10. 2016 

o Hrazeno katedrou/hrazeno z projektu 

 

Dalġ² vĨjezdy v r§mci Śeġen² projektŢ 

 

Erasmus+ studijn² pobyty 

Bc. Huczala Daniel ï Finsko 

Bc. ZabystŚan Jakub 

 

Ing.M.Gloger - Japonsko 

 

 

Mobilita: stipendium MĠMT na podporu zahraniļn² pracovn² st§ģe studentŢ..1.1.2016 ï 
31.7.2016 

Japonsko: 

Ļinnost: 

- Spoluprace a pracovn² st§ģ ve spoleļnosti Matsumoto (druhy nejvŊtġ² JaponskĨ vĨrobce ortez a 

protez). 

- Spoluprace a pracovn² st§ģe ve spoleļnosti Suzuki. 

- Spoluprace a kratkodobe pracovn² n§vġtŊvy a schŢzky v institutu ART (Advanced 

Telecommunications Research Institute International - Dept. of Brain Robot Interface) a 

University of Tsukuba - Artificial Intelligence Laboratory. 

 

Mobilita: stipendium MĠMT na podporu zahraniļn² pracovn² st§ģe studentŢ. 1.8.2016 - 

31.12.2016 

Japonsko: 

Ļinnost: 

- Sezn§men² se s exoskelety v oddŊlen² BRI (brain robot interface) spoleļnosti ATR 

- Z§klady programov§n² (python)  

- P§ce na redesignu univerz§ln²ho modul§rn²ho kloubu s integrovanĨm sensorem  

- Konstrukce a n§vrh exoskeletu s 1 DOF modul§rn²m kloubem pro horn² konļetiny pro mŊŚen² 

kroutic²ho momentu v rameni 

- Konstrukce a n§vrh exoskeletonu s 2 DOF modul§rn²mi klouby pro horn² konļetiny pro mŊŚen² 

kroutic²ho momentu v rameni a lokti 
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- Testov§n² sensoru kroutic²ho momentu, experiment§ln² analĨza pŚesnosti mŊŚen² 

- Struktur§ln² simulace konstrukce senzoru v CAD syst®mu Solidworks 

- Redesign, konstrukce, vĨroba a sestaven² pneumatick®ho svalu (hlavn² pohonn§ jednotka 

exoskeletonŢ). 

- Propojen² sensorŢ s elektronikou, sbŊr a vyhodnocen² dat.  

- Dalġ² pomocn® pr§ce na exoskeletonu pro kotn²k (AFO) atd.  

- Prezentace a testov§n² exoskeletonŢ v nemocnic²ch v oblasti Kansai a Tokyu  

- Dalġ² testovan² ort®zy v LaboratoŚi vybaven® kamerovĨm syst®mem Motion Analysis a 

tlakovĨmi deskami na podlaze.  

- SbŊr dat a vyhodnocen² optimalizace chŢze (gait cycle, pattern) uģivatele. 

- Pr§ce na publikaci vŊdeckĨch vĨstupŢ a pŚedloģen² ļl§nku k hodnocen² na konferenci 

ICORR2017 (Exoskeleton pro doln² konļetiny) 

- Studie vĨzkumnĨch metod v oboru Biomechanika. 

4.4. PŚijet² zahraniļn²ch hostŢ nebo studentŢ 

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

 

IAESTE ï z§Ś² ï prosinec 2016 

Student Murilo Uliani from Brazil studied (under IAESTE Exchange program) this winter 

semester at our Department of Robotics (Faculty of Mechanical Engineering). The length of his 

stay was 12 weeks. The main topics of his study were machine vision (SW Sherlock) and 

programming industrial robots ABB and Mitsubishi in our laboratories. 

 

 
Obr. Murilo Uliani 

Traineeship of SUT researchers in VSB Ostrava ï listopad 2016 

Piotr PRZYSTAĞKA, PhD Eng., Wawrzyniec PANFIL, PhD  

from: Silesian University of Technology, Gliwice, Poland  -  

Topic: Research on integration of Matlab Robotics System Toolbox and Robot Operating 

System 

Dalġ² v r§mci spolupr§ce na mezin§rodn²m projektu 

 

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

Minerva, SocratesïLingua,  SocratesïComenius, Leonardo da Vinci 
 

N§zev projektu (ļ²slo, oznaļen²) 
Rok 

zah§jen² 

Śeġen² 

Koordin§tor/Śeġitel na 

pracoviġti 

Poļet 

prac. 

Fin.  

objem 

NIP 

 (tis. Kļ) 

     

     

Celkem     
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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 2-Finsko      

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)    

 

Dalġ² studijn² pobyty v zahraniļ² 

Program Vl§dn² stipendia 
PŚ²m§ meziuniverzitn² spolupr§ce 

v EvropŊ mimo Evropu 

Poļet vyslanĨch studentŢ 1 Japonsko 

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) 

Program podpory talentovanĨch 

studentŢ v r§mci rozvojov®ho projektu  

ĂAnalĨza studia a talentovan² studentiñ 

(IRP/2016/60) 

IRP 2016 

prof. Dr. Ing. 

Radek Ļada 

354 ï prof. MostĨn 

student Bc. 

Grushko 

0 ? 
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PŚ²strojov® vybaven² pro 

experiment§ln² vĨuku a ļinnost 

studentŢ USP Mechatronika ï syst®m 

3D vidŊn²  

IRP 2016 
Prof. Dr. Ing. Petr 

Nov§k 
200 0 

 

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) 
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5. VŉDECKO - VħZKUMNĆ ĻINNOST  

 

5.1. Hlavn² smŊry vĨzkumu a vĨvoje na pracoviġti  

Hlavn²m smŊrem vĨzkumu v roce 2016 byl prŢmyslovĨ a aplikaļn² vĨzkum a vĨvoj v oblasti 

servisn² robotiky pro bezpeļnostn², arm§dn² 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 r§mci Śeġen² SGS projektu byl z§sadn² ¼pravou st§vaj²c²ho mobiln²ho robotu vytvoŚen 

a n§slednŊ testov§n mobiln² robot (MR Marvin) schopnĨ autonomn² j²zdy pŚes zadan® 

GPS souŚadnice. Na vĨvoji, realizaci a testov§n² syst®mu pracoval Bc. Robert Pastor. 

 
Obr. MR Viper schopnĨ autonomn² j²zdy pŚes zadan® GPS souŚadnice 

 

 

¶ Pro ovŊŚov§n² generovanĨch algoritmŢ kr§ļen² byl navrģen a realizov§n malĨ testovac² 

ļtyŚnohĨ kr§ļej²c² mobiln² robot urļenĨ. Robot je urļen do vnitŚn²ho prostŚed² a je moģn® 

jej provozovat v reģimu ruļn²ho Ś²zen². Je navrģen tak, aby jej bylo moģn® doplnit o 

senzorickĨ subsyst®m, kterĨ umoģn² autonomn² pohyb. VĨvoj robotu a pr§ci na 

algoritmech kr§ļen² realizuje Bc. Robert Pastor pod veden²m Ing. Zdenko Bobovsk®ho, 

Ph.D.. VĨstupy budou pouģity v jeho diplomov® pr§ci. 
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Obr. MR Marvin pro testov§n² algoritmŢ kr§ļen² 

 

 

¶ Bc. Stefan Grushko pracuje na vĨvoji robotick®ho syst®mu, kterĨ je zaloģen na 

edukaļn²m robotick®m syst®mu bioloid. Syst®m napodobuje pohyby ļlovŊka sn²man® 

senzorem Kinect. Robot byl doplnŊn o novŊ vyvinutou Ś²dic² jednotku s moģnost² 

programov§n² Ś²dic² aplikace s vyuģit²m OOP v jazyku C#. VĨstupy budou pouģity v jeho 

diplomov® pr§ci pod veden²m Ing. Zdenka Bobovsk®ho, Ph.D. 

 
Obr. UpravenĨ humanoidn² robot Bioloid (vlastn² Ś²dic² syst®m na b§zi NetDuino) 

 

 

¶ Bc. Michal Vocetka provedl v r§mci SGS projektu n§vrh vĨukov®ho robotizovan®ho 

pracoviġtŊ, kter® je na centru robotiky. Z navrģen®ho pracoviġtŊ byla realizov§na jedna 

buŔka a aktu§lnŊ prob²h§ jej² mont§ģ a oģiven². 
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Obr. N§vrh vĨukov®ho robotizovan®ho pracoviġtŊ  

 

 

 

¶ TELERESCUER ï projekt EU, RFC-CT-2014-00002, program Coal and Steel, 

2014-2017. VĨvoj mechanick® platformy podvozku mobiln²ho robotu pro prŢzkum 

v podpovrchovĨch dolech, vļetnŊ Ś²dic²ho syst®mu a syst®mov® integrace subsyst®mŢ 

vyv²jenĨch dalġ²mi partnery (Polsko, Rakousko, ĠpanŊlsko). ZohlednŊn² specifik 

okoln²ho prostŚed² ï implementace ATEX (skupina I, kategorie M1). V roce 2016 doġlo 

k z§sadn² zmŊnŊ v koncepci Śeġen² Ś²dic²ho syst®mu a pouģit®ho SW - byl proveden 

pŚechod na ROS ï RobotickĨ Operaļn² Syst®m. 

 

Obr. 3D model robotu Telerescuer  

 


