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1. PROFI L PRACOVI GTn

Katedra robotiky je jig od sv®ho vzniku
c

roboti ky, a to jak na vgech Y%odhdch®viuRgo.
praxi. Vsouladu s Kkt u 81 n2 mi trendy yor®mat apsacovisheé
robototechni kyima maplsitkageé& rremlsatvF . To se pro
vpublikaln2 | innosaliag dumeo smysk kranys mlj swdn2kz m a
t ®mdt pl omaviseh tial n2lcthc @ rlkaat? e dirllde o &va jk RoipdBko,jr €

Vi 8§ mc i b a ksatl Ll8dSispko@rmoSt r oj 2 r enst v 2 a a vna8zsulj e2dcre?

magiste sk @udiuve studijn2m progr @k 8sttirég jnre2 i nkjae
rovnRNg garantuketorss lkeHomwikh.siemaT obdory spadaj2c
strojn2, katedra tak® zajigSuje vispaddjakall
pod Univerzitn2 studijn2 program Mechatronik

Katedra se tak® intenzivnhDkwvDnhdistry 400v T m
zejm®na pak oblastem kol abodiagiitviilznadnw bduv mjklya
obl asti %zc#&adpaldolpsti@amuativena gem regi onu.

Okruhy katedrouSe genT c h probl ®&mT rofelkdtnicky plroe o:
konst rzkkolumj2e,n2 a diagnosti ku, mnRSen2, S2zen?
podporykSegen?2 probl ®mT a inovac? v Bbhdretué&ahnte
probl emati ku n&8vrhu a heshezbvpgnd prdcesnoh ay
S2 zeme&chwtronickTlch syst ®mec h. DTr az j e viDn
standardu PC a jejich vliastnostem, vietnD n
Z8jemcTm z Sad stadeokt D rsshku@hicat e mk@RWj] e k at
individu8ln2ho studijn2ho pl 8nu, absol vovat
i nf or mattnivkzity na g 2

Viukovsg i v
mechanjemica p
S2dic2ch syst®

Tzkumng |innost katedry je d
ohonT z hlediska S$S2zen2, na n¢
MT pol ohovac2ch mechani smT a s
sc®ny pro rTzn® apli kayst, ®mT8.st
8§ | ipnonsc?slite nkka tperdorfyi | vaecdee kkad edr vy
kol abor@ahbotvinky , metod a n8stroj T pro n8vrh |

nej bl i gggi2rconk TIneit aspl i kal n2mi mognost mi

Katedra akt n I nab2zgt §g®h daephfn2mrSmpdegt amT
Erasmus+|/AESTE apod. Vroce 20Bna kat ed Se toakkltas tpir6adiandealmiuTy,
vlietnhD zahr anri§gmcic hS Sdmu®@heantsft wdi a ( magi ster s

Pracokat2eedr y i student i Seg? teoretick® i
zamhNSen?2 . VT u Kentru pabatiky2 m&r T nT ch typecha pr T
kol aborradbhothnBPch | ejich s ubsseyrsvti®mme2a tau o &ochhi ekbyo
CAD sy[st®Pmo roboti ku a mechatroni ku je typi
podpory pr o vgechny yoM®AD s iy s $0® pmdio o yylhaven Ul e
odpov2daj 2 c? mi softwarovI mi syst ®my .



2. PERSONCLNE SLOGENE PRACOVI GTr
(stav k 31. 12. 218)

(memT s@znam
Vedouc? katedry: Prof Dr. 1 ng. Petr Nov§8Kk
Z8stupce vedouc?2ho Raokedrpr. Il ng. VIadi m2r Mo
Tajemn?2k katedry: Ing.Petr Girokl
Sekret §Ska: Bc.Tereza Fittlovs§
ProfesoSi: VI adi m2r MostlTn, Petr Novs§s
Docenti: ZdenNDk Konelnl
Od b o rigtedti: a s Ing.Ladi sl aa€ScK8r n2 k
Il ng. V8cl av Krys, Ph. D. ,
Il ng. Zdenko BobovskIl, Ph.D
Ing. Milan Mihola, Ph.D.
Ing. Jan Lipina, Ph.D.
Ing.Petr Girokl
Il ng. Ji S2 Suder
I ng. Aleg Vysockl
Ing. Robert Pastor
Ing. Michal Vocetka
Pracovnz2ci pro VayV

g. J§gPhDBabj ak
g. Tom8¢g Kot, Ph. D.
€l Ranocha

I n
I n
Odbotred®dhni | t2 praco¥Xar

2.1. Odbornl profil (pdmbBb8ehth psobEesat
beze zmDny

22.Z2 sk8n?2 titPul.TD.pr opfr.a,c odvan’f@cy kat edry
Ing. Michal Gloger Ph.D.

2.3. VzdhDlI 8vgn2 akademicklch pracovn?2Kk]T
( kurzy, dgkolenz2, apod.)

Viz kapitola 7.1



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:
Absol venti bakal §Ssk®ho stkwodisd rukt ®Sti o pok

mani pul 8torT a perifern2ch zaS2zen? roboti z
pr Tmy sl cwhbot T aj ./ ale tak® jako projektan
zabezpeluj2c? prov seS2zen2, programovesgn?
st upl atnhBDn2 nejsou
ge robetwt ReP o ¢ & h ¢Sacdl
v?2) sojuakpemDdNIl stv?2,

kT, potravan§&SkvVni
| pod sVIzhlegem ¥ torauto trendu je

hovoSit o] mo gnos
t ®t o techni ky.
z2skajedor et omR®F
j m®n a prakti ck
Tch pracovigtz2c
h prTmyslovTich
j zvl 8dnut 2 pr §8ce
m | innost 2, pol 2 na
t apsé kov® procesor
v8n2 pomoc2 CAD s\
J2 dives2ycsht ®me ¢ h robo
zovanlch zaS2zenz2c

n n

o
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Magi stersk® studijn2 obory:

N§zev: Robotika

L2sl o obor u2301T01300

Garant oboru: Prof. Dr. Ing. Petr No v 8§ k
Profil absolventa:

Studijn2 obor ARobotikafi je zamhRSen na n
robot T a mani pul 8tor T a jejich subsyst ®mT
robotizovanlTch technologickTlchropramatii&s, a\
| egi slativy a bezpelnostn2ch pSedpisT. V so
rovnhRNg orientov8§na na problemati ku servisn?2

studia oboru je komplte@m¥ pollZdaud?®vphkomard y
je Creo Parametric a dalg?2ch vipoltovlich a

model ov8n2 odlsismhul spoe[my sl ov® i servisn2 rob

vdDnovs8na metodi teh tegsb®mT eahmmectkodi ce podp

zalogen® na technologii TRI Z, wvlietnhD pol2tal
2

I
vel mi kompl exn?z, pri m8rn strojn? zamhNSen?
j sou S2 ziekna?,, psoehnoznonr® sy vVt &ngyv Na eil mo rf Bati i ksat.u
seznamuj 2?2 s nejnovDnDjg? mi vTv 0 jjsowintemev M a 2 n(dlyo K
rozgr¥®amg§ta dvodilei.t 8Tyt20 nov® dov eygracodr 3 m ¢
di p| o nporval cczh.
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Absol ventii studijn2zho wolhloawut iIRokbmor g tkrau ana§ 1?2

robotT a manipul 8torT, projektovsgn? roboti zo
servisn2ch roboticklahos§yrsa @ninadvidiett ntDz gjen 2 cjh:
pot Sebnl mi obhasost 8P zen? a senzoriky, softwa

syst®mT | ak p o str8nce softwarov®, oblask po ‘
el ektroni kydRngt rao jpoovh@hnoT .vi Ab Selgweart ii njgend r s &

vobl ast. automati zace a robotizace stroj2rens
slugb®dbh as Vi projektovsgn? virobn2ch syst®mT
pot Sebn® znal osti z obl asti Zzabezpel en? j ej i

seS2~zen2 a programovsg8n? robotizovanTc[\ pracov
VIiznamn® jsou takW@ug2ygl8ad®vymsalces tvil kwenl ch

podpory pr o rkoojneskttrouvo8ngn,2 , mopdel ov8n2, simul aci
jsou plnhN vyugiteln® i mi mo studovanl obor. A
provozn? technici, specialist® pi &&ADy M, Nn® obl

pokrTvaj2c2ch kromh konstrukln2zch [innost?2 | p
spr8vy givotn2ho cyklu virobku (PLM syst®my) .

Doktorsk® studijn?2 obory:

N§zev: Robotika

L2sl o obor u2301V013

Fakul tn2z g aprohDrtingovladion2ur; Mo st | n
Charakteristika oboru:

Absol vent. S i osvoj? aoont |2 K® pr
vobl asti apli kovan®ho vz r Tmys
servisn2ch robovtITr aaz njTen iu
mechatroni ck®hwvojpiS2sDapt
techni sekbtc®mi[bl as/t i tvor ; %
inovaln2ch zad8n?2 si abs. z8kl ad
a vihDdeck®o lplossgtuipykomnwstr uk I vent
pomBDr nhD r oz soBlasti tBorby a aptimalizace
mechani ck ®ho psou I?st yasl to®naw
voblastl S2zen2? a senzor| EEmmmm Traz n

techni ck® i programov® s enz2,
prost Sed?2 4d |loumMkenk as &i s | p—
Ssubsyst ®mT j sou t o zna e ktor

HIP-ANKLE LINK
« STEEL WIRE ROPE IN
BOWDEN

hydraulicklch a pihegmnati )
C2l em studi a j e prohIoL <l ch :
zmagi stersk®ho studi a, pochopen? souvislost?
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t Dchto zosat @jsenr2  ksi mechatroni ck &hyot v §kSoermp?
robot ot echni c kolbclhasstyis tv@mTodjn#k wWearkvi sn2ch | in

(Pozn§&8mka: ppaugprtaod eokbtrTs,z kiyak al § $okit oh s kdl ic
prac?2 st urdbetikd)T obor T

32ZmNngberech garantovanich pracovigtnh
speciali zac?2, wKoal ga? aakaediapade ) z

~

nevl znamn®

3.3. Seznamakbh§&@empl omoaT ch pracs?
Bakal §Ssk® pr8ce:

student vedouc? t ®ma
1. |Ji Sz BDNI|Ing.JanLipina, Ph.D. [N§vr h dopravn2ho syst®mu I
2. |[Luk&8g Hdgl ng. VS8cl ay3dDbmodel polohovac2ho syst®
paprskem
3. |Ing. Michal I ng. J8n Bégr2zen2 motor driveru z Net
Ruttkay
4. |Mi chag Ing. Milan Mihola, Konstrukl|l n2 Yprava kloubu
Staszowski Ph.D. TAROS
5. [Lubom?2r |prof.Dr.Ing. Petr Vyugit2 UAV pro zemBDdDNI st
Nov 8§k
6. |[Ji S2 Voj|llng. LadislKonstruk|n2 n8vrh vg8lel]ko
CSc. d®l kou

Absolventi bakal §3i



Di pl omov® pr 8ce:

Student (bc) vedouc? t ®ma

1. |Bc. Tereza Ing. Milan Mihola, Ph.D./.Konstrukl n2 n8vrh efektory
Fabrige krabicemi

2. |[Bc. V2t |Ing.Milan Mihola, Ph.D..Konstruk| n2 n8vrh zaS2zenj

testov8§n2?2 a balen? hadic

3. |Bc. David Ing. Ladi sl ayKonstrukl|l n2 n8vrh vgesmDr ¢
Gri gar | |CSc.

4. | Bc. Dominik I ng. Zdenko/N§vrh | evn®ho mani pul 8t or
Heczko PhD.

5. |Bc. Stanislav |d o c . Il ng. ZLaboratorn? opmABBRBILAPA N s 1
Herudek Konelnl, Ph

6. |Bc. Daniel I ng. V8cl aviRobotizace manu8l nzch operi
Huczala statorovich svazkT el ektr q

7. |Bc.JanJochec|l ng. J8n BalZdrojovl subsyst®m pr o mol

8. |Bc. David doc.Ing. &l e n Nk Dopravn?2 syst®m pro bal en3
JuSica |Konel nl, Ph|obalech

9. |Bc. Radek Il ng. V8cl aviRobotizovan® pracovigthD kg
Ml I er

10. | Bc. Viktor doc. 1 ng. ZKonstrukce strojeprmont 8§ pl ov8kT
NN mec Konelnl, Ph

11. |[Bc. Luk§8|prof. Dr. I|Konstruk|ln?2 Segen? mechani
Podegval|MostTn senzorick® hlavy mobil n2hg

12. | Bc. Radim I ng. Ladisl|Konstrukce exoskeletonu pi
Strej | e|CSc.

13. |Bc. Tom|lng. Ladisl|Konstruk|ln2 n8vrh schodol ¢
VI | ek CSc. tolitlich schodech

14. | Bc. Michal Ing. V8claviViukov® pracovi gth s pr Tmy
Vocetka




Absolventii in g enT Si

(1 8st)

45

40

35

30 ~

25 4

20 +

15 +

10 +

Obr Cel kovl pSehbedTpOdST
mani pul 8t or y KatednyyohdtikyBab Moidk &, ) | ng . |
3.4. Seznam dokdan®medT pracovigth
¢SYlF LN} OS
Mutlu Ozgur
1. Ertas, MSc. et Collaborative Robotics P prof. Dr. Ing. Petr
b2 gt 1
MSc.
Ing. Stefan = i prof. Dr. Ing. Petr
2. | Gruehko A2yAO1t NIz | Kbz ot
3 Ing. Dominik {eaidisSYy ReylYAO]S p [LINEFT O 5N
Heczko NRO23GA & YI yALdz | azatey
4. |Ing.DanielHucza{ 5A AAGEFE AT F OS LINE ¢ p |LINE TP SN
azaueéey
+é] 1dzy GSOKYyAOT] é( LINE T 5 NI
5 |Ing-JanJochec |5 aq 185y 2aaA yi &l Klazadey

bRMT rayenlt o lymit ®mo

erve

\Y


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

robotiku

prof. Dr. Ing. Petr

6. |Ing. RobertPastorly NT SYN {1 N} 6 S2NON b2 &1 |
ldzi2YFGAOLt ([ F¢EA LINE T @ 5 NI
7. |Ly3ad [dzi 412y F21tfyNK2 &Sy azatey
robotu
. lxel 1 dzy LINAyOA LA LINE # & 5 NI
8 LY 3P WERS G L dzizyr Al 201 ye azauey
O1 2t AGST
1 +8dzOAGN LINHzOy é OK R20® Ly3o
O Ly IP WAN] S SNBAAYNOK NBO 2 YayS8syes t
~ . 1xé @22 NB1 2y TAIdzNI R20® Ly3o
0 )Ly 3e tSUl pnrgai1d Y20AtyN YayS&6yes t
11, | 'ng- Michal WS 2y FAIdzZNR @I (ST Y prof. Dr. Ing. Petr
" | Vocetka LINI 02 @A OGS b2 ot
~lw2020& LINNY2 &Lkt prof. Dr. Ing. Petr
| P ~ .
2Ly 3 PSSt agsy sy b2 &t |
35.Semam obh8jenlTch disertaln2ch

Ko mbi

novan®

studi um:

Ing. Michal Gloger, Ph.D.

T®ma:

Gkolitelprof. Dr. 1Ing. Petr
Datum obhajoby: 27. 8. 2018

3.6.Kvaltaakit ur a akademi

TZnevl
kul turnhi

¢ Mi moS8§8dn

hodnhDn®

skupiny
a soci &8l nn

N nadan?

ck ®ho

student.i

gi vot a
uchgz(es!t'[r/us!gnlid g retxTt ma pwv
znevli hodnDnl ch st

fPartnerstvysa rtaghotl up racdckp o Se baukdtoi vw8int2

partner s-tak2adetmi c&dt

studenty)

V roce 208 bylad o

s y s ti @apdjem skupinast udent T

programu. ViznamnTch

Segen?2 projektu

- Ing. Robert Pastor,

- Bc. Michal Vocetka, Bc. Dominik HeczkdBc. P e t r
. KatebhGatinbr M|

Luk 8g

Na z8kl ad

K8Ra, Bc.

N Segend?
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pracovn?2k,

d~oktorsk®ho i
vlisledkT dos8hl i t

projektu
publ i Rbv8nkyvam@®lewodat ab8zi

O¢gl 8dal, B

a Bec

| o
PUS nebo

prac?

Affordable Active Lower Limbs Exoskeleton for People with Paraplegia
Nov 8§k

sam IpSous; 2
O podpoSe

sYTudlenm s& ®v gy @jnt oo
navazuj 2c
i to:

Cc .

pod8no

udent T


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

4. Spol upr8ce v oblasti pedagog

4.1. Viznamn§ spoluprl8Re pracovigth se

Vr§mci SegkMB2Plpatofi@kmda pro vIizkum orientovan

ostravsk®naws/peiedens pol upr 8ce s:

1T HELLA Autotechni k Nova, s.r.o.oblasBrose CZ
automotive

Vr §mci S&ddgnCOBOdjye

f Moravskoslezskl automobilovl klastr

1 Brano

1 Varroc

1 Continental

1 ABB
4.2. Viznamn§ spolupr88ce pracovi gthnD se
(n8zev zahraniln2ho partneradamnm@mepogpemsg £k u
na Yarovni pracovigtnD, obdob? platnosti, gar a

Shenyang Aerospace univergi§AU), L 2 n a

9 UzavSena smlouva oolvlzé&gteimnmo s@toil kuypr& cz Sz
robotiky (2.11.2018)

al Joint Laboratory

B i RN A

finical University of Ostrava

Obr.Knov N zS2 z ena®AUlLazbnoar at 0o S

4. 3. Zahraniln2 pobyty pedagogT 1 st

Il ng. Al e g'l"I:o‘biqk&Joiwetsiiy,Sendai,]aponsko pobyt 18P%rear 22001 9)
| aboratoS Kolaborativn2 robotiky
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4.4. PSijet?2 zahranil|ln2ch hostT nebo st
(j m®dmd, dgvod pobytu pS2padnhD n§§zev pSednesen
IAESTE i b S e ¥ ke w1 2048n

Vyomkesh Kumar Jha

The topic of making a system that automatically detects obsiadles environment of a robot

and dynamically manoeuvressh r obot to avoid collisions and

Obr.Vyomkesh KumarJhiapr ezent uj e visledky sv®ho VaV p

4. 5. bDPlast v projektechiGrupdwmg, SHeraegus, Ak
Minerva, Socrateg Lingua, Socrate$ Comenius, Leonardoda Vinci

Fin.

Rok . ;

b

Ng§zev pfliskoédu ozn|zahg Koord|n§t_o_r/Po! ONJﬁgm
Segd pracovi gt|prac.

(tis

Celkem
Dal g2 st udiajhm2angdiPyty v
= . , ;
S VIi§dnz s PS2 m§ mezt|r_1L’t’n|svpe)rlzm
v _Evr o] mimo Evropu
Polet vyslanlch stude|l Japonsko
Polet pSijatlch stude
Polet vyslanlich akade
Polet pSijatlch akade
4. 6. Zapoj epmdogprameacwni goMl dukolr ozvoj e vy:
Fin. Fin.
N§zev projektu (|lesk/T®mat|Rok za| Odpov n|obem| objem
(l2sl o, oznal en okruh Segen Segi t| IP NIP

(tig(tis
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