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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 i mimo stroj²renstv². To se projevuje ve vĨzkumu, ve vĨuce i 

v publikaļn² ļinnosti. Ve vĨzkumu jsou zaloģeny v tomto smyslu granty, smluvn² vĨzkum a 

t®mata diplomovĨch i disertaļn²ch prac². Ve vĨuce katedra zajiġŠuje nŊkolik oborŢ - Robotiku, 

v r§mci bakal§Śsk®ho studijn²ho programu Stroj²renstv² a n§slednŊ tak® v navazuj²c²m 

magistersk®m studiu ve studijn²m programu Strojn² inģenĨrstv² na FakultŊ strojn². Katedra 

rovnŊģ garantuje stejnojmennĨ doktorskĨ obor Robotika. Mimo obory spadaj²c² pod Fakultu 

strojn², katedra tak® zajiġŠuje vĨuku bakal§Śsk®ho oboru Mechatronick® syst®my v spadaj²c²ho 

pod Univerzitn² studijn² program Mechatronika. 

Katedra se tak® intenzivnŊ vŊnuje novĨm t®matŢm ve vztahu k vĨzvŊ Industry 4.0, 

zejm®na pak oblastem kolaborativn² robotiky, internetu vŊc², digit§ln²m dvojļatŢm atd. V t®to 

oblasti ¼zce spolupracuje s Śadou firem z oblasti automotive v naġem regionu. 

Okruhy katedrou 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 a doktorsk®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 a 

kolaborativn² robotiky, metod a n§strojŢ pro n§vrh pŚ²sluġnĨch syst®mŢ, jakoģto zŚejmĨ trend 

nejbliģġ²ch let s ġirokĨmi aplikaļn²mi moģnostmi. 

Katedra aktivnŊ nab²z² studijn² st§ģe zahraniļn²m studentŢm v r§mci programŢ 

Erasmus+, IAESTE apod. V roce 2018 na katedŚe takto pracovalo v oblasti vĨzkumu 6 studentŢ, 

vļetnŊ zahraniļn²ch studentŢ v r§mci Ś§dn®ho studia (magistersk® a doktorsk® studium).  

 

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

zamŊŚen². VĨuka prob²h§ v Centru robotiky, na rŢznĨch typech prŢmyslovĨch a 

kolaborativn²ch robotŢ a jejich subsyst®mech, v laboratoŚ²ch servisn² robotiky a v uļebn§ch 

CAD syst®mŢ. Pro robotiku a mechatroniku je typick® ġirok® a komplexn² vyuģit² poļ²taļov® 

podpory pro vġechny oblasti ļinnost². Uļebny CAD syst®mŢ jsou proto vybaveny 

odpov²daj²c²mi softwarovĨmi syst®my. 
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2. PERSONĆLNĉ SLOĢENĉ PRACOVIĠTŉ  

(stav k 31. 12. 2018) 

 

(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: Bc. 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. Jan Lipina, Ph.D. 

Ing. Petr ĠirokĨ 

Ing. JiŚ² Suder 

Ing. Aleġ VysockĨ 

Ing. Robert Pastor 

Ing. Michal Vocetka 

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 

Ing. Michal Gloger, Ph.D. 

 

 

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. V z§vŊreļn® f§zi studia se posluchaļi 

seznamuj² s nejnovŊjġ²mi vĨvojovĨmi trendy konceptu PrŢmysl 4.0, jako jsou internet vŊc² (IoT), 

rozġ²Śen§ realita a digit§ln² dvojļe. Tyto nov® dovednosti mohou uplatnit pŚi vypracov§n² 

diplomovĨch prac². 
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 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 
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tŊchto znalost² k osvojen² si mechatronick®ho komplexn²ho pŚ²stupu k vytv§Śen² 

robototechnickĨch syst®mŢ jak v oblasti vĨrobn², tak v oblasti servisn²ch ļinnost². 

(Pozn§mka: pouģit® obr§zky jsou z projektŢ, bakal§ŚskĨch, diplomovĨch a doktorskĨch 

prac² studentŢ oborŢ robotika.) 

 

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

specializac², ukonļen² akreditace, zmŊna garanta, apod.)  

nevĨznamn® 

 

 

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

Bakal§Śsk® pr§ce: 

 

 
 student vedouc² t®ma 

1.  JiŚ² BŊl²k Ing. Jan Lipina, Ph.D. N§vrh dopravn²ho syst®mu mezioperaļn² pŚepravy 

2.  Luk§ġ Hoza Ing. V§clav Krys, Ph.D. 3D model polohovac²ho syst®mu pro Śez§n² vodn²m 

paprskem 

3.  Ing. Michal 

Ruttkay 

Ing. J§n Babjak, Ph.D. ř²zen² motor driveru z Netduina 

4.  Michağ 

Staszowski 

Ing. Milan Mihola, 

Ph.D. 

Konstrukļn² ¼prava kloubu manipulaļn² n§stavby vozidla 

TAROS 

5.  Lubom²r VaŔura prof. Dr. Ing. Petr 

Nov§k 

Vyuģit² UAV pro zemŊdŊlstv² a lesn² hospod§Śstv² 

6.  JiŚ² Vojt²ġek Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Konstrukļn² n§vrh v§leļkov®ho dopravn²ku s promŊnnou 

d®lkou 

 

 

 
Absolventi bakal§Śi 
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Diplomov® pr§ce:  

 
 Student (bc) vedouc² t®ma 

1.  Bc. Tereza 

Fabrigerov§ 

Ing. Milan Mihola, Ph.D. Konstrukļn² n§vrh efektoru pro manipulaci s kart·novĨmi 

krabicemi 

2.  Bc. V²t Fichna Ing. Milan Mihola, Ph.D. Konstrukļn² n§vrh zaŚ²zen² pro automatick® krimpov§n², 

testov§n² a balen² hadic 

3.  Bc. David 

Grigarļ²k 

Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Konstrukļn² n§vrh vġesmŊrov®ho kola pro velk§ zat²ģen² 

4.  Bc. Dominik 

Heczko 

Ing. Zdenko BobovskĨ, 

PhD. 

N§vrh levn®ho manipul§toru pro mobiln² robot 

5.  Bc. Stanislav 

Herudek 

doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Laboratorn² pracoviġtŊ s robotem ABB IRB 1400 

6.  Bc. Daniel 

Huczala 

Ing. V§clav Krys, Ph.D. Robotizace manu§ln²ch operac² procesu diagnostiky 

statorovĨch svazkŢ elektromotorŢ 

7.  Bc. Jan Jochec Ing. J§n Babjak, Ph.D. ZdrojovĨ subsyst®m pro mobiln² robotiku 

8.  Bc. David 

JuŚica 

doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Dopravn² syst®m pro balen² hotovĨch vĨrobkŢ v kartonovĨch 

obalech 

9.  Bc. Radek 

M¿ller 

Ing. V§clav Krys, Ph.D. Robotizovan® pracoviġtŊ kontroly sl®v§renskĨch forem 

10.  Bc. Viktor 

NŊmec 

doc. Ing. ZdenŊk 

KoneļnĨ, Ph.D. 

Konstrukce stroje pro mont§ģ plov§kŢ 

11.  Bc. Luk§ġ 

Podeġva 

prof. Dr. Ing. Vladim²r 

MostĨn 

Konstrukļn² Śeġen² mechanismu pro nastaven² polohy 

senzorick® hlavy mobiln²ho robotu 

12.  Bc. Radim 

Strejļek 

Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Konstrukce exoskeletonu pro rehabilitaci horn²ch konļetin 

13.  Bc. Tom§ġ 

Vlļek 

Ing. Ladislav K§rn²k, 

CSc. 

Konstrukļn² n§vrh schodolezu s pohybem po rovnĨch i 

toļitĨch schodech 

14.  Bc. Michal 

Vocetka 

Ing. V§clav Krys, Ph.D. VĨukov® pracoviġtŊ s prŢmyslovĨm robotem ABB IRB 140 
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Absolventi ï inģenĨŚi (ļ§st) 

 

 
Obr. CelkovĨ pŚehled poļtŢ absolventŢ oborŢ (dŚ²ve VĨrobn² syst®my s PrŢmyslovĨmi roboty a 

manipul§tory a nyn² Robotika )Katedry robotiky - Bc.Modr§, Ing.ļerven§ 

 3.4. Seznam doktorandŢ pracoviġtŊ v dan®m roce  

tƻǌΦ WƳŞƴƻ ¢ŞƳŀ ǇǊłŎŜ wƻő 
For
ma 

~ƪƻƭƛǘŜƭ 

1. 
Mutlu Ozgur 

Ertas, MSc. et 

MSc.  

Collaborative Robotics 2 P 
prof. Dr. Ing. Petr 
bƻǾłƪ 

2. 
Ing. Stefan 
Grushko 

.ƛƻƴƛŎƪł Ǌǳƪŀ 2 K 
prof. Dr. Ing. Petr 
bƻǾłƪ 

3 
Ing. Dominik 
Heczko 

{ȅǎǘŞƳ ŘȅƴŀƳƛŎƪŞ ǎǘŀōƛƭƛǘȅ ǎŜǊǾƛǎƴƝŎƘ 
Ǌƻōƻǘǻ ǎ ƳŀƴƛǇǳƭŀőƴƝƳ ǊŀƳŜƴŜƳΦ 

1 P 
ǇǊƻŦΦ 5ǊΦ LƴƎΦ ±ƭŀŘƛƳƝǊ 
aƻǎǘȇƴ 

4. Ing. Daniel Huczala 5ƛƎƛǘŀƭƛȊŀŎŜ ǇǊƻŎŜǎǳ ǾȇǊƻōȅ 1 P 
ǇǊƻŦΦ 5ǊΦ LƴƎΦ ±ƭŀŘƛƳƝǊ 
aƻǎǘȇƴ 

5. Ing. Jan Jochec 

±ȇȊƪǳƳ ǘŜŎƘƴƛŎƪȇŎƘ ǇǊƻǎǘǌŜŘƪǻ 
ōŜȊǇŜőƴƻǎǘƛ ƴłǎǘǊƻƧŜ ǇǊƻ ƪƻƭŀōƻǊŀǘƛǾƴƝ 

1 K 
ǇǊƻŦΦ 5ǊΦ LƴƎΦ ±ƭŀŘƛƳƝǊ 
aƻǎǘȇƴ 

https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434061&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434061&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454872&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454872&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=453915&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454870&menu=true
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robotiku 

6. Ing. Robert Pastor yƝȊŜƴƝ ƪǊłőŜƧƝŎƝŎƘ ƳŜŎƘŀƴƛǎƳǻ  1 P 
prof. Dr. Ing. Petr 
bƻǾłƪ 

7. LƴƎΦ [ǳƪłǑ tƻŘŜǑǾŀ 
!ǳǘƻƳŀǘƛŎƪł ƪŀƭƛōǊŀŎŜ ¢/t 
ƪƻƴŦƻƪłƭƴƝƘƻ ǎŜƴȊƻǊǳ ƴŀ ǇǊǻƳȅǎƭƻǾŞƳ 
robotu  

1 P 
ǇǊƻŦΦ 5ǊΦ LƴƎΦ ±ƭŀŘƛƳƝǊ 
aƻǎǘȇƴ 
 

8. LƴƎΦ wŀŘŜƪ yŜƘłƪ 
±ȇȊƪǳƳ ǇǊƛƴŎƛǇǻ ŦǳƴƪőƴƝ ōŜȊǇŜőƴƻǎǘƛ 
ǳ ŀǳǘƻƳŀǘƛȊƻǾŀƴȇŎƘ ǎȅǎǘŞƳǻ ǾƻȊƛŘŜƭ 

1 K 
ǇǊƻŦΦ 5ǊΦ LƴƎΦ ±ƭŀŘƛƳƝǊ 
aƻǎǘȇƴ 
ǑƪƻƭƛǘŜƭ  

9. LƴƎΦ WƛǌƝ {ǳŘŜǊ 
±ȅǳȌƛǘƝ ǇǊǳȌƴȇŎƘ Ǉƭŀǎǘǻ Ǿ ƪƻƴǎǘǊǳƪŎƛ 
ǎŜǊǾƛǎƴƝŎƘ Ǌƻōƻǘǻ 

2 P 
ŘƻŎΦ LƴƎΦ ½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ tƘΦ5Φ 

10. LƴƎΦ tŜǘǊ ~ƛǊƻƪȇ 
±ȇǾƻƧ ǊŜƪƻƴŦƛƎǳǊƻǾŀǘŜƭƴȇŎƘ ǊłƳǻ 
ǇƻŘǾƻȊƪǻ ƳƻōƛƭƴƝŎƘ ǊƻōƻǘǻΦ 

5 K 
ŘƻŎΦ LƴƎΦ ½ŘŜƴŠƪ 
YƻƴŜőƴȇΣ tƘΦ5Φ 

11. 
Ing. Michal 
Vocetka 

wŜƪƻƴŦƛƎǳǊƻǾŀǘŜƭƴł ǊƻōƻǘƛȊƻǾŀƴł 
ǇǊŀŎƻǾƛǑǘŠ 

1 P 
prof. Dr. Ing. Petr 
bƻǾłƪ 

12. LƴƎΦ !ƭŜǑ ±ȅǎƻŎƪȇ 
wƻōƻǘȅ ǇǌƝƳƻ ǎǇƻƭǳǇǊŀŎǳƧƝŎƝ 
s őƭƻǾŠƪŜƳ 

3 P 
prof. Dr. Ing. Petr 
bƻǾłƪ 

 

 

 

3.5. Seznam obh§jenĨch disertaļn²ch prac² na pracoviġti  

Kombinovan® studium:  

Ing. Michal Gloger, Ph.D. 

T®ma: Affordable Active Lower Limbs Exoskeleton for People with Paraplegia 

Ġkolitel: prof. Dr. Ing. Petr Nov§k  

Datum obhajoby: 27. 8. 2018 

 

 

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 2018 byla do Śeġen² projektu studentsk® grantov® soutŊģe ĂVĨzkum a vĨvoj robotickĨch 

syst®mŢñ zapojena skupina studentŢ doktorsk®ho i navazuj²c²ho magistersk®ho studijn²ho 

programu. VĨznamnĨch vĨsledkŢ dos§hli tito: 

- Ing. Robert Pastor,  

- Bc. Michal Vocetka, Bc. Dominik Heczko, Bc. Petr Oġļ§dal, Bc. Daniel Vrbka, Bc. 

Luk§ġ K§Ŕa, Bc. Jakub Mlotek a Bc. Karel Gattnar 

 

Na z§kladŊ Śeġen² projektu bylo pod§no 5 funkļn²ch vzorkŢ a 2 autorizovan® softwary. Byly 

publikov§ny 2 ļl§nky indexovan® v datab§zi SCOPUS nebo WoS.  

https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434078&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454858&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454877&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=434082&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=454859&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=454859&menu=true
https://edison.sso.vsb.cz/cz.vsb.edison.edu.study.card.web/Info.faces?studyRelationId=390281&menu=true
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4. Spolupr§ce v oblasti pedagogick® 

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

V r§mci Śeġen² projektŢ DMS - Platforma pro vĨzkum orientovanĨ na PrŢmysl 4.0 a robotiku v 

ostravsk® aglomeraci nav§z§na/prohloubena spolupr§ce s: 

¶ HELLA Autotechnik Nova, s.r.o., Brose CZ a dalġ²mi firmami zejm®na z oblasti 

automotive 

 

V r§mci Śeġen² projektŢ COBOTy: 

¶ MoravskoslezskĨ automobilovĨ klastr 

¶ Brano 

¶ Varroc 

¶ Continental 

¶ ABB 

 

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) 

 

Shenyang Aerospace university (SAU), Ļ²na 

 

¶ UzavŚena smlouva o vz§jemn® spolupr§ci v oblasti robotiky a zŚ²zen§ spoleļn§ laboratoŚ 

robotiky (2.11.2018) 

 
Obr. K novŊ zŚ²zen® laboratoŚi na SAU - Ļ²na 

 

 

4.3.  Zahraniļn² pobyty pedagogŢ i studentŢ pracoviġtŊ  

 

 

Ing.Aleġ VysockĨ ïTohoku University, Sendai, Japonsko ï pobyt Ś²jen 2018 ï ¼nor 2019) ï 

laboratoŚ Kolaborativn² robotiky 
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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 bŚezen ï kvŊten 2018 

Vyomkesh Kumar Jha 

The topic of making a system that automatically detects obstacles in the environment of a robot 

and dynamically manoeuvres the robot to avoid collisions and continue itôs work 

  

Obr. Vyomkesh Kumar Jha ï prezentuje vĨsledky sv®ho VaV pobytu na KatedŚe robotiky 

  

 

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     

 

 

 

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) 

      


