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Nazev VS / sosasti Technicka univerzita v Liberci | MTI FMMIS

Nazev SP Elektrotechnika a informatika

Jméno a gijmeni Vaclav Zada Tituly Doc. Ing. CSc.
Rok narozeni 1953 [typvzt. |Hlavnip. [rozsah 100% do kdy | 1210
DalSi sowasni zanéstnavatelé typ prac. vztahu rozsah

Prednasky v fredmétech |

Zaklady robotiky

Udaje o oboru vzdlani na VS a o praxi od absolvovani VS,& studia v doktorském SP

Absolvovana VS:VSST Liberecrok ukonéeni VS:1981

1981 - 82BYTEX Vratislavice nad Nisou (programator-analytik)
1983 - 86VSST LibereccVUT Praha (interni decka aspirantura)
1987 - 88VSST Liberec (¥decko-technicky pracovnik)

1988 - 97VSST - TU v Liberci (odborny asistent)

1997 - dosudTU v Liberci (docent)

Prehled o publikaéni a dalSi tvir éi ¢innosti za poslednich 5 let

Zada V.: Robot Control under Surface Constraimtigrhational Journal ROBOTICA & MANAGEMENT, Romania
Supplement, 2004. pp. 64-69. ISSN 1453-2069. (100%)

Zada V.: Active Isolation of Driver Seat. IFAC Syogium ,,Advances in Automotive Control, Universitl®alerno,
ITALY, April 19-23, 2004. pp. 520-26. (100%).

Zada V.: The Compare of Robot Position Control vidih Controller and Parallel Model Controller. InoBeedings
11th International Workshop on Robotics in Alpe-isdDanube Region. Balatonfired, HUNGARY, June 3§-2u
2002. pp. 423-428. ISBN 963 7154 108 (CD) and ISIBS 7154 094 (printed version). (100%).

V oblastitizeni robaol byly studovany moznosti vyuziti PD-reguldtqrotizeni koncového bodu robota (chapadig
technologicka hlavice) na‘gdem definované varietBylo formulovano &kolik teorémii tykajicich se stability a
asymptotické stability. Vlivytecich sil byly respektorany.

V oblasti aktivni vibroizolace byl vypracovipesialni algoritmus identifikace poruchy, vstupugo paty sedsky
vozidla, wetrg odpovidajiciho nelinearnilizeni, které umaiuje vyrazg snizit negativni vlivy vibraci, Zsobenych
nerovnostmi terénu.

Dale byl realizovan algoritmus exponencialabdtzace, vhodny zejména ptfzeni mechanickych systéirktery
omo#iuje gimé numerické weni hodnot déich paramefr odhad: a tim i skuténou miru stability a rychlost ustalovg
regulaniho procesu.

V letech 2004-5 byla vybudovana Laboftataeligentni robotiky, cena 5 mil.&

Pisobeni v zahranki |

3/1998 - 5/1998: Tech. Univer. of Denmark (Danskggkumny pracovnik
4/1999 - 6/1999: Univers. Paul Sabatier (Fransigzkumny pracovnik

ni

Obor habilita éniho nebo| Technicka kybernetika ¥izeni na VS
jmenovaciho ¥izeni nebo udleni TU v Liberci
védecké hodnosti ohlasy publikaci
Rok udéleni (prof...) Doc. 1997 mezinar. | tuzem.
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