_, Agentura

inisterstva Skolstva SR
pre strukturalne fondy EU

DODATOK C. 2 K ZMLUVE O POSKYTNUTI NENAVRATNEHO

FINANCNEHO PRISPEVKU

uzatvoreny v zmysle § 269 ods. 2 zdkona ¢. 513/1991 Zb. Obchodny zakonnik v zneni
neskorsich predpisov , v zmysle § 20 ods. 2 zakona ¢. 523/2004 Z. z. o rozpoctovych
pravidlach verejnej spravy a o zmene a doplneni niektorych zékonov a v zmysle zdkona
¢. 528/2008 o pomoci a podpore poskytovanej z fondov Eurdpskeho spoloCenstva

CISLO ZMLUVY: 054/2009/2.2/0PVaV

Tento Dodatok k Zmluve o poskytnuti nendvratného finanéného prispevku, registraéné ¢islo
Dodatku (054/2009/2.2/0PVaV/D02) (d’alej len ,,Dodatok*) je uzatvoreny v zmysle ¢lanku 8
bod 1 VZP medzi zmluvnymi stranami:

Poskytovatel
nazov

sidlo

1ICO
DIC

konajuci

v zastlipeni1
nazov

sidlo
1CO
DIC

konajtici

: Ministerstvo Skolstva Slovenskej republiky
: Stromova 1, 813 30 Bratislava

Slovenska republika

: 00164381
: 2020798725
: prof. Ing. Jan Mikolaj, CSc.

. Agentira Ministerstva kolstva SR pre $trukturélne fondy EU
: Hanulova 5/B, 841 01 Bratislava

: 31819494

: 2022295539

: Ing. Alexandra Drgova

na zaklade splnomocnenia zo dila 13.12. 2007

(d’alej len ,,Poskytovatel™)

Prijimatel’
nazov
sidlo
zapisany v
konajtci
ICO
DIC

- Zilinska univerzita v Ziline

. Univerzitna 8215/1, 010 26 Zilina

: Registri organizacii Statistického tiradu SR
: prof. Ing. Jan Bujiak, CSc.

: 00397563

: 2020677824

Vyplni sa v pripade, ak zmluvu uzatvara sprostredkovatel'sky organ pri riadiacom orgéane, ktory kona v mene riadiaceho organu



banka:
¢islo uctu (vratane predéislia) a kod banky
zalohové-plathy:®  a)

b)
predfinancovanie:> a)
b)
refundacias*- a)
(dalej len ,,Prijimatel™)
(dalej aj ,,Zmluvné strany*)
Clénok 1

Poskytovatel’ a Prijimatel’ sa dohodli na zmene/zmenach Zmluvy o poskytnuti nendvratného
finanéného prispevku €. 054/2009/2.2/OPVaV/ (dalej len ,,Zmluva®), kéd ITMS Projektu
(26220220049)  vzneni Dodatku & 2~  registratné  &islo  Dodatku
(054/2009/2.2/0PVaV/D02), uvedenej v &lanku 2 tohto Dodatku.

Clénok 2
(1) V prilohe &. 2 Zmluvy ,,Predmet podpory NFP“ sa tabul’ka , Ciele projektu® nahradza
novou tabul’kou ,,Ciele projektu*

Nova tabul’ka je prilohou ¢. 1 k Dodatku &. 2.
Priloba €. 1 k Dodatku €. 2 sa stava neoddelitelnou sugastou Zmluvy.

(2) Priloha & 5 Zmluvy ,,Prehlad aktivit projektu NFP“ sa nahradza novou prilohou
»PrehPad aktivit projektu®,

Novy podrobny popis aktivit projektu je prilohou &. 2 k Dodatku &. 2.
Priloha €. 2 k Dodatku ¢. 2 sa stdva neoddelitelnou sti¢astou Zmluvy.
() V prilohe ¢&. 2 Zmluvy ,,Predmet podpory NFP“ sa tabulka ,,Rozpodet projektu®

nahradza novou tabul’kou ,,Rozpodet projektu

Nova tabulka je prilohou &. 3 k dodatku ¢&. 2
Priloha €. 3 k Dodatku €. 2 sa stdva neoddelitelnou su¢astou Zmluvy.

2 T y
Ak 5a nehodi, pregiarknite

3 . " .
Ak sa nehodi, prediarknite

4 , 5 o
Ak sa nehodi, pretiarknite




Clanok 3

o) pre udely tohto Dodatku sa vSeobecné zmluvné podmienky oznaéuju ako ,,VZP«,
7mluva o poskytnuti NIP bez VZP aostatnych priloh sa oznacuje ako ,,Zmluva
o poskytnuti NFP*“ a zmluva o poskytnuti NFP, VZP a ostatné prilohy sa oznacuje ako
,,Zmluva‘,

) Tento Dodatok je V}fhotoven}'f v 4 rovnopisoch, pricom po podpise Dodatku dostane
Prijimatel’ 1 rovnopis a 3 rovnopisy dostane Poskytovatel. V pripade sporu medzi
zmluvnymi stranami sa bude postupovat’ podla rovnopisu tohto Dodatku uloZeného u
Poskytovatela.

3) 7Zmluvné strany vyhlasujt, Ze si text tohto Dodatku riadne a désledne precitali, jeho
obsahu a pravnym u¢inkom z neho vyplyvajicich porozumeli. Ich zmluvné prejavy su
dostatoéne jasné, ur€ité a zrozumitelné, vyjadrujuce ich slobodni a vaznu volu.
Podpisujice osoby st oprdvnené k podpisu tohto Dodatku a na znak sthlasu ho
podpisali.

(4) Tento Dodatok nadobuda platnost’ a u¢innost’ difiom podpisu oboma zmluvnymi
stranami. Ak tento Dodatok bude podpisany v r6zny den, Dodatok nadobtda platnost’ a

uéinnost’ ditom, pocas ktorého bol pripojeny posledny podpis.

(5) Tento Dodatok sa stiva neoddelitelnou stiastou Zmluvy.

7a Poskytovatel'a v Bratislave, diia : J1-U8 4910

Podpis: .. e
Statutarneho orgénu/zés%/épeué Poskytovatela

Ing. Alexandra Drgovd

7a Prijimatel’a v Ziline, diia : 0%, 04.,

Podpis:.
~ Meno y4 priezvisko $tatutdrneho organu/zéstupen’ Prijimatela
prof. Ing. Jan Bujiidk, CSc.

Prilohy:
Priloha &.1 Ciele projektu

Priloha &. 2 Prehl’ad aktivit projektu

Priloha &. 3 Rozpodet projektu

5 A .
Ak sa nehodi, preéiarknite

6 ’ e .
Ak sa nehodi, prediarknite
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Priloha ¢. 1 k Dodatku ¢. 2 k Zmluve o poskytnuti NFP

Ciele Projektu

Ciel’ projektu

Presktimat’ mozZnosti vyuzitia modulérneho pristupu
pri navrhu a vyrobe mobilnych robotickych systémov

Specificky ciel’ projektu 1

Vyvoj a vyroba inteligentnych modulov

Specificky ciel projektu 2

Navrh a testovanie modularnych robotov
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Priloha &. 2 k Dodatku ¢.2 Zmluvy o poskytnuti NFP

PrehPlad aktivit projektu

Harmonogram realizacie projektu

Cislo a Ndzov aktivity Zadiatok realizicie aktivity Ukoncenie realizacie aktivity
(8tvrtrok/rok) {(Stvrtrok/rok)
1.1 Navrh a IV/2009 1/2010

optimalizacia modulov vo
virtualnej realite

1.2 Vyvoj a vyroba 172010 I1/2010
konstrukcie modulov
1.3 Vyvoj a vyroba V2009 111/2010

elektroniky modulov

2.1 Névrtha I11/2010 11/2011
optimalizdcia moduldrnych
robotickych zostav vo
virtualnej realite

2.2 Testovanie redlnych 12011 11172011
moduldrnych robotickych
zostav

Podporné aktivity
Riadenie projektu I11/2009 IV/2011
Publicita a informovanost’ [11/2009 V72011

Podrobny opis aktivity

Cislo a Nézov aktivity 1.1 Névrh a optimalizdcia modulov vo virtualnej realite
Ciel aktivity Cielom aktivity je vygenerovat’ mnoZinu navrhov modulov

vhodnych pre fyzickd realizciu.

‘Termin realizdcie aktivity 1V/2009 - 1/2010
{(§tvrt'rok/rok)

Onpis aktivit Funkecia: Ulelom je vytvorit' a otestovat’ §iroké spektrum
Y y Je vy p
moZnych riedeni individudlnych modulov.
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Cas: Aktivita je naplanovana na 5 mesiacov. ]

Vstupy: Pri tvorbe prvotnych konstrukénych navrhov bude
vyuzita platforma CATIA. Simulacia a experimenty
s modulmi budd prebichat na softvérovej platforme Ella
3.0. Vypodty budu prebiehat’ na pracovnych staniciach
vyuZivajicich technologiu GPGPU.

Cinnosti: V prvej faze aktivity sa vytvori sada 3D navrhov
robotickych modulov. Tieto navrhy budi nésledne prenesené
do virtudlneho prostredia. Vo virtudlnej realite sa bude
s modulmi experimentovat’, Budi sa testovat’ rdzne tvarove
riefenia, rozne metédy spajania modulov arbzne typy
pohonov. Podas aktivity budd ndvrhy modulov intenzivne
meodifikované.

Vystup: realizdciou aktivity ziskame sadu navrhov
jednotlivych modulov, overend do maximalnej moZnej
miery vo virtudlnej realite. Navrhy budi  obsahovat
informéaciu o tvarovom rieSeni modulu a rozmiestneni
mechanickych konektorov, pohonov a senzorov.

Previazanost: Vlastnosti ziskanych ndvrhov ovplyvnia
narofnost’ ich fyzickej kon§trukcie. Dalej ovplyvnia objem
poziadaviek kladenych na integraciu  elektronickych
a pohonnych stdasti do modulov. Kvalitné vysledky tejto
aktivity vyrazne minimalizuji mnoZstvo d’aldich modifikécii
na fyzicky vyrobenych moduloch.

Predpokladané rizika:

Technické: Tieto rizikd stvisia s uplatnenim zvolenych
postupov a zvoleného rieSenia. Problémy mobZe spdsobit’
nevhodnost’ vytvorenych riedeni, vysokd Casova naroénost’
simuldcii alebo nekompatibilita na rozhrani hardware-
software. Prostrednictvom vhodne naplanovanych aktivit
a ich &innosti chceme tomuto riziku predchadzat’.

Projektové: tieto rizikd sa tykajd vietkych &asti riadenia
projektu — ¢asu, nékladov, rozsahu, cielov projektu, odborna
Grove#t &lenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
snazili eliminovat vhodnym personalnym obsadenim, ktoré
nam zabezpei naplfianie stanovenych cielov z hl'adiska
obsahu a ¢asu.

Metodoldgia aktivity

-

Predbezné navrhy v kondtrukénych riefeni modulov
uréenych na daldiu optimaliziciu vo virtualnej realite buda
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vytvarané v prostredi CATIA. Vyhodou bude rychly névrh
a kvalita modelov, vyhovujiaca na$im potrebam.

Simulacia modulov, bude prebichat na nami vyvinutej
platforme Ella 3.0. Toto softvérové prostredie umoZni
simulovat’ spravanie navrhnutych modulov, ich pohonov
a senzorov, UmoZni tiez skimanie vzajomnych interakeii
medzi modulmi a interakeii medzi modulmi a prostredim.

Na néaroéné vypolty budd vyuZité pracovné stanice
vyuzivajice General Purpose GPU Computing (dalej
GPGPU). Vyuzitie pre vieobecné vypocty optimalizovanych
grafickych &ipov zabezpedl vykon porovnatelny s beZne
pouZivanymi superpoéitaémi. Vyhodou bude neporovnatel'ne
niZia cena.

Vystupy (vysledky) aktivity

V prvej faze aktivity bude vystupom SirSia skupina manualne
navrthnutych modulov spolu s rozmiestnenim senzorov
apohonov. Vystupom druhej fizy bude mnoZina vo
virtudlnej realite otestovanych modulov, ktoré budd
vyhovovat’ nami zadanym poZiadavkam.

Podrobny opis aktivity

Cislo a Nazov aktivity

1.2 Vyvoj a vyroba konstrukcie modulov

Ciel aktivity

Ciel'om aktivity bude vyvinit' a vyrobit’ mechanické dCasti
inteligentnych modulov,

Termin realizécie aktivity
(8tvrt'rok/rok)

1/2010 - 111/2010

Opis aktivity

Funkcia: Vytvorit' a otestovat’ Siroké spektrum moZnych
rieSeni individudlnych modulov z mechanického hl'adiska

M, . ’ - r r .
Cas: Aktivita je napldnovana na 6 mesiacov.

Vstupy: PredbeZny tvar Casti modulov aich konitrukény
navth bude realizovany pomocou systému CATIA.
Topologicka optimalizacia a MKP vypocty budi realizované
v systéme ANSYS.

Cinnosti: Na zéklade vysledkov realizacie aktivity 1.1
kon§trukéne navrhnGt’ predbezny tvar jednotlivych &asti
moduloy, ako s0 zdkladné mechanické nosné Casti,
inteligentné konektory spajania modulov, pomocné nosné
Casti, periférne nosné &asti. Nasledne realizovat’ topologicka
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optimalizdciu pre vygenerovanie optimalneho  tvaru
mechanickych &asti robota vzhPadom na ich optimalny
pomer hmotnosti a pevnosti. Na zaklade toho realizovat’
MKP vypolty pre overenie pevnostnych charakteristik
jednotlivich konstrukéngch Casti pre zistenie kritickych
miest kondtrukcie. Vysledkom topologickej optimalizacie
aMKP vypoitov bude konstrukény navrh jednotlivych
modulov vo virtudlnom prostredi.

Vyroba  zékladnych  mechanickych nosnych  dasti,
inteligentnych konektorov spijania modulov, pomocnych
nosnych Sasti, periférnych nosnych Easti bude realizovana na
zéklade ich virtualnych modelov pomocou Rapid prototyping
technologii z dévodu rychlosti ich vyroby atym moZnosti
overenia teoretickyeh predpokladov. To umoZni rychle
overenie funkénosti jednotlivych modulov.

Vystupy: Vyroba mechanickych dasti bude realizovand
pomocou rapid prototyping zariadeni Solidscape, Vacuum
Forming, FDM-Vantage, Objet a Z-Cast.

Previazanost”> Cyklus topologickej optimalizacie, MKP
vypodtov rapid prototyping vyroby a testovania je mozn€
opakovat pre dosiahnutie vysledkov, ktore budu najviac
zodpovedat’ vysokym narokom kladenym na fungovanie
systému

Predpokladané rizika:

Technické: tieto rizikd stvisia s uplatnenim zvolenych
postupov azvoleného rielenia. Problémy mdZe spbsobit
nevhodnost vygenerovanych tvarov pomocou topologickej
optimalizacie ~ andslednd  Casovo  narotna nutnost’
modifikovat jej vysledky vo virtudlnom prostredi.
Prostrednictvom vhodne naplanovanych aktivit a ich Cinnosti
cheeme tomuto riziku predchadzat’,

Projektové; tieto rizikd sa tykaju vietkych Casti riadenia
projektu — Sasu, ndkladov, rozsahu, cielov projektu, odbornd
troveti Slenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
sna¥ili eliminovat’ vhodnym persondlnym obsadenim, ktoré
nam zabezpeci naplfianie stanovenych cielov z hl'adiska
obsahu a ¢asu.

Metodoldgia aktivity

Aktivita bude realizovana formou ndvrhu predbeZného tvaru
mechanickych Sasti z konstrukéného hladiska na zaklade
predchadzajuce] aktivity a bude zahfiiat’

- Topologicku optimalizaciu predbeZného tvaru,
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- Pevnostné overenie mechanickych ¢asti pomocou MKP,
- Kongtruk&ny navrh jednotlivych gasti modulov,

- Rapid prototyping vyrobu jednotlivych modulov.

Vystupy (vysledky) aktivity

Fyzicky vyrobené &asti modulov pomocou rapid prototyping
technologii.

Podrobny opis aktivity

Cislo a Nazov aktivity

1.3 V¥voj a vyroba elektroniky modulov

Ciel aktivity

Cielom aktivity je navrhn(t’ a zrealizovat’ elektronické Casti
inteligentnych modulov.

Termin realizécie aktivity
($tvrtrok/rok)

IV/2009 - 1II/2010

Opis aktivity

Funkcia: Navrhnit' elektronické dasti inteligentnych
robotickych modulov.

Cas: Aktivita je napldnovand na 10 mesiacov.

Vstupy: Vyvoj elektroniky bude vychadzal z poZiadaviek
vygenerovanych podas aktivity 1.1. Névrh dosiek plo$nych
spojov bude realizovany prostrednictvom CAD softvéru
Eagle. Vyvoj riadiaceho softvéru pre mikropoditate sa
uskutoéni pomocou aplikacie AVR Studio 32.

Cinnosti: Vyvoj avyroba elektroniky modulov bude
pozostavat’ z vyvoja elektronickych Casti, pri ktorych sa bude
vychadzat' z ndvrhov modulov vytvorenych podas aktivity
1.1.

Pri vyvoji senzorického a pohonného systému jednotlivych
modulov sa bude vychadzat’ z vystupov aktivity 1.1.

Vystup: Koneénym vystupom aktivity bude funkény
napajaci, senzoricky a pohonny systém modulov spolu so
zodpovedajicim  softvérovym  riefenim.  Elektronika
zabezpedi prenos informécii medzi jednotlivymi modulmi,
posielanie pokynov pohonnym jednotkdm, zber informdcii zo
senzorov a umozni rychlu zmenu konfiguracie robotov.

Previazanost’; Priestorové a moZnosti navrhu elektronickych
systémov budu ovplyvnené navrhmi modulov vytvorenymi
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polas aktivity 1.1 Funkénost’ elektronickych sucasti bude
nutnou podmienkou pre realizaciu aktivity 2.2.

Predpokladané rizika:

Technické: Tieto riziki suvisia suplatnenim zvolenych
postupov a zvoleného riefenia. Problémy mdZe spdsobit’
nevhodne navrhnuty elektronicky  subsystém alebo
nefunkéné riadenie. Rizikom je tieZ nedostatotny vypottovy
yykon mikroprocesorovych jednotiek., Prostrednictvom
vhodne naplénovanych aktivit a ich ¢innosti chceme tomuto
riziku predchédzat.

Projektové: Tieto rizikd sa tykaju vietkych Cast{ riadenia
projektu — &asu, nakladov, rozsahu, ciel'ov projektu, odborna
Groven &lenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
snazili eliminovat vhodnym persondlnym obsadenim, ktore
nam zabezpedi nap{fianie stanovenych cielov z hladiska
obsahu a Casu.

Metodologia aktivity

Pri navrhu elektroniky bude doraz kladeny na moZnost
jednoduchého  rozirenia o dalfie subsystémy ana
zabezpedenie otvorenosti systému vo¢i novym aplikaciam
2 mornostiam. KPédovym pre dosiahnutie tohto ciela bude
navrh univerzdlnej datovej zbernice spéjajucej vietky
moduly, ktord umoZni rychly a nenarocny névrh elektroniky
novych unifikovanych modulov.

Vystupy (vysledky) aktivity

Vysledkom  budi  jednotlivé elektronické  moduly
s univerzdlnou déatovou zbernicou obsabujuce vlastné
identifikadné udaje s moZnostou konfiguricie parametrov.
Moduly sa musia vysporiadat’ s rekonfigurdciou zloZeného
systému aupravit' vlasiné parametre podla zvolenej
konfiguricie pre spravnu &innost® celku. Jednotlivé moduly
budt d’alej obsahovat’ rozhrania pre pripojenie pohonnych
jednotiek a senzorov.

Podrobny opis aktivity

Cislo a Néazov aktivity

2.1 Navrh a optimalizacia modularnych robotickych zostav
vo virtudlnej realite

Ciel’ aktivity

Cielom je vygenerovat mnoZinu moduldrnych robotov a ich
riadiacich algoritmov vhodnych na fyzické testovanie.
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Roboty budd schopné vo virtudlnej realite realizovat’ sadli
uréenych uloh. Napriklad kracat’ cez prekaZzky, manipulovaft
s predmetmi, skdmat’ okolie a podobne.

Termin realizacie aktivity
(§tvrtrok/rok)

/2010 - 1172011

Opis aktivity

Funkecia: Vytvoritt aotestovall vo virtudlnej realite
schopnosti irokého spektra robotov zostavenych z modulov.,

Cas: Aktivita je napldnované na 9 mesiacov.

Vstupy: V aktivite sa budd vyuZivat' moduly vytvorené
podas aktivity 1.1, Simulacia robotov aich riadiacich
systémov bude prebiehat’ v prostredi Ella 3.0. Simulécie
budd prebiehat’ na GPGPU vypoétovych serveroch.

Cinnosti: V prvej faze aktivity sa vytvori skupina
virtudlnych robotov poskladanych z modulov vytvorenych
v aktivite 1.1. Pre kaZdy robot bude vytvoreny jednoduchy
riadiaci systém pre plnenie skupiny dloh. Tieto roboty aj
sriadenim budi nésledne simulované vo virtuidlnom
prostredi, bud( interagovat sokolim amedzi sebou
navzdjom. Jednotlivé roboty budd priebeZne automaticky
modifikované abude vyhodnocovand ich uspeSnost’ pri
plneni zadanych tloh. Virtudlne prostredia, v ktorych sa
budd roboty pohybovat, budi vytvorené pomocou 3D
skenovania redlnych predliéh.,

Vystup: Realizacion aktivity ziskame mnoZinu virtudlnych
robotov zloZenych z modulov, schopnych vykonavat plnit
jednoduché ulohy vo virtualnej realite.

Previazanost” Vlastnosti vytvorenych virtudlnych robotov
priamo ovplyvnia vlastnosti realne zostavenych prototypov.

Predpokladané rizika:

Technické: Ticto rizika suvisia suplatnenim zvolenych
postupov azvolen¢ho riefenia. Problémy mdZe spdsobit
nedostatoéna schopnost’ virtualnych robotov plnit’ zadané
ulohy, vysokd Casovd ndroénost simulicii alebo
nekompatibilita na rozhrani hardware-sofiware.
Prostrednictvom vhodne naplanovanych aktivit a ich ¢innosti
chceme tomuto riziku predchadzat’.

Projektové: Tieto rizika sa tykaju vSetkych Gasti riadenia

7
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projektu — &asu, nakladov, rozsahu, cielov projektu, odborna
Groveri &lenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
snazili eliminovat vhodnym personalnym obsadenim, ktoré
nAm zabezpedi napliianie stanovenych ciefov z hradiska
obsahu a ¢asu.

Metodoldgia aktivity

Prva skupina virtudlnych moduldmych robotov bude
manuélne zostavena v prostred{ Ella 3.0. Jednotlivé roboty
budi poskladané spdsobom, ktory maximalizuje ich
potencial pre plnenie zadanych tloh (pohyb, interakcia
s objektmi).

Virtualne prostredia v ktorych buda roboty testované sa budu
vytvarat- pomocou 3D skenovania redlnych pred1dh. Tym sa
zabezped lepiie previazanie s budiicimi testami na redlnych
prototypoch.

Pri optimalizicii zostaveni budd vyuzivané metody umelej
inteligencie (neurénové siete, genetické algoritmy, fuzzy
logika).

Kvalita vytvorenych robotov bude urovana na zéklade ich
schopnosti plnit’ jednoduché ulohy (pohyb, prekonavanie
prekazok, manipulécia s predmetmi).

Vystupy (vysledky) aktivity

Vystupom aktivity budt névrhy robotov zostavenych
z modulov. Kvalita a schopnosti nivrhov sa budu v priebehu
aktivity zlepfovat vdaka optimalizdcidm vo virtudlne]
realite.

Podrobny opis aktivity

Cislo a Nézov aktivity

2.2 Testovanie realnych modularnych robotickych zostav

Ciel aktivity

Cielom je fyzicky zrealizovat’ roboty, ktoré boli
yygencrované aktivitou 2.1  aotestovat’ ich spravanie
v redlnom prostredi. V pripade nedostatkov  vykonat
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modifikacie zostavenia robota, jednotlivych modulov alebo
riadiaceho systému,

Termin realizacie aktivity
(8tvrtrok/rok)

172011 - 1172011

Opis aktivity

Funkeia: Redlne zostavit’ a otestovat’ navrhy moduldrnych
robotov vytvorené pocas aktivity 2.1, Otestovat’ ich
schopnosti aziskané informacie vyuzit pri daldej
optimalizacii vo virtualnej realite.

Cas: Aktivita je napldnovand na 7 mesiacov.

Vstupy: Navrhy modularnych robotov vytvorené pocas
aktivity 2.1, budil redlne zostavované z modulov vytvorenych
pocas aktivity 1.2.

Cinnosti: Pofas aktivity budd redlne skladané a testované
navrhy modularnych robotov vytvorené pocas aktivity 2.1.
Budi overované vlastnosti kon$trukéného rieSenia
a elektroniky. Nasledne bude overend schopnost’ robotov
plnit’ tlohy pre ktoré boli optimalizované vo virtualnej realite
(pohyb po teréne, manipuldcia s objektmi, vyhybanie sa
prekazkam).

Vystup: Realizdciou aktivity ziskame mnoZinu realnych
robotov zloZenych z modulov, schopnych plnit’ jednoduché
ulohy v redlnom prostredi.

Previazanost: Aktivita priamo nadvizuje na vysledky
aktivit 1.2 a 2.1.

Predpokladané rizika:

Technické: Tieto rizikd suvisia s uplatnenim zvolenych
postupov azvoleného rieSenia. Problémy méZe spbsobit
nedostatoénd schopnost’ redlnych robotov plnit’ zadané
tlohy, nizka spolahlivost’ elektronickych a mechanickych
Casti modulov. Nevhodny ndvrh mechanickych a datovych
spojov. medzi modulmi.  Prostrednictvom  vhodne
naplanovanych aktivit aich €innosti chceme tomuto riziku
predchadzat’,

Projektové: Tieto rizikd sa tykaju vSetkych &asti riadenia
projektu — ¢asu, nakladov, rozsahu, cielov projektu, odborné
uroveii ¢lenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
snaZili eliminovat’ vhodnym personalnym obsadenim, ktoré
nam zabezpedi napifianie stanovenych cielov z hPadiska
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obsahu a ¢asu.

Metodologia aktivity

Névrhy modularnych robotov vytvorené podas aktivity 2.1 ,
budi redlne zostavované zmodulov vytvorenych pocas
aktivity 1.2, Bude overovana ich schopnost’ plnit’ Glohy, na
ktoré boli ich predlohy optimalizované vo virtualnom
prostredi. V pripade zistenia zdvaZnych rozdielov medzi
schopnostami virtudlnych robotov aredlnych prototypov
bude vykonania uprava parametrov simulaénej platformy.
V pripade problémov s konStrukciou jednotlivych moduloy,
budd na zaklade ziskanych informacii modifikované a znova
testované ich virtudlne predlohy. Po tejto modifikacii buda
realne moduly znova vyrobené prostrednictvom Rapid
Prototyping technolégie.

Vystupy (vysledky) aktivity

Vystupom aktivity bude skupina fyzicky zrealizovanych
robotov schopnych plnit’ sadu jednoduchych tloh. Napriklad
prekondvat’ prekazky, manipuloval’ s objektmi alebo menit
svoj tvar na zaklade vonkaj$ich podnetov.
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89 980,00

0,00

89 980,00

1.1 - mnavrh aoptimalizacia
modulov vo virtudlnej realite

1.2 - vyvoj a vyroba kondtrukcie
modulov

1.3 - vyvoj avyroba elektroniky
modulov

2.1 — néavrh aoptimalizacia
moduldrnych robotickych zostav
vo virtudlnej realite

22 — testovanie redlnych
moduldrnych robotickych zostav

3 192,00

0,00

3 192,00

1.1 - mnavrh aoptimalizicia
modulov vo virtudlnej realite

1.2 - vyvoj a vyroba kon3trukcie
modulov

1.3 - vyvoj avyroba elektroniky
modulov .

2.1 — navrh aoptimalizacia
modularnych robotickych zostav
vo virtualnej realite

22 -~ testovanie redlnych
moduldrnych robotickych zostav

4 256,00

0,00

4 256,00

1.1 - navrth a optimalizacia
modulov vo virtudlnej realite

1.2 - vyvoj a vyroba konstrukcie
modulov

1.3 - vyvoj a vyroba elektroniky
modulov

2.1 —  navrh aoptimalizdcia
moduldrnych robotickych zostav
vo virtudlnej realite

2.2 — testovanie realnych
modularnych robotickych zostav

1415,12

0,00

1 415,12

1. - néavrth aoptimalizicia
modulov vo virtudlnej realite

1.2 - vyvoj a vyroba kon§trukcie
modulov

1.3 - vyvoj avyroba elektroniky
modulov

2.1 —  navrh aoptimalizicia
modularnych robotickych zostav
vo virtualnej realite

22 -~ testovanie redlnych
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modulérnych robotickych zostav

633004

a‘inzercia

1 984,36 0,00 198436 | 1.1 - ndvth aoptimalizacia
material, = . modulov vo virtudlnej realite
prevadzkové | 1.2 - vyvoj a vyroba konStrukcie
stroje, modulov
pristroje, - 1.3 - v¥voj a vyroba elektroniky
zariadenie, modulov
technika 2.1 — navth aoptimalizicia
a haradic - o modulamych robotickych zostav
' R vo virtualnej realite

2.2 — testovanie realnych
ST modularnych robotickych zostav
633006 57 562,40 0,00 | 57562,40|1.1 - ndvth aoptimalizécia
materidl - - modulov vo virtulnej realite
vieobecny 1.2 - v¥voj a vyroba konstrukcie
A modulov
1.3 - vyvoj a vyroba elektroniky
modulov
2.1 — navrh aoptimalizicia
modularnych robotickych zostay
vo virtudlnej realite
2.2 - testovanic realnych
IR modularnych robotickych zostav
635004 . 2 128,00 0,00 2128,00| 1.1 - ndvth a optimalizacia
Gdrzba - .| modulov vo virtudlnej realite
Ipecialnych - 1.2 - v¥voj a vyroba konstrukcie
strojov, - modulovy
pristrojov, 1.3 - vyvoj avyroba elektroniky
zariadeni, modulov
techniky a- 2.1 —  navrh aoptimalizicia
néradia . modularnych robotickych zostav
L vo virtudlnej realite
2.2 - testovanie readlnych
S R modularnych robotickych zostav
637001 5320,00 0,00 5320,00 | 1.1 - npavth aoptimalizacia
Skolenia, - moduloy vo virtualnej realite
kurzy, 1.2 - vyvoj a vyroba kon$trukcie
seminare,: . modulov
porady, - 1.3 - vyvoj avyroba elektroniky
konferencie, modulov
sympézia 2.1 - navrh aoptimalizacia
' SR modulérnych robotickych zostav
vo virtualnej realite
2.2 — testovanie redlnych
o modularnych robotickych zostav
637003 1 060,00 0,00 1060,00 | 1.1 - navrth aoptimalizicia
propagécia, modulov vo virtualnej realite
reklama 1.2 - vyvoj a vyroba konstrukcie
modulov

1.3 - vyvoj avyroba elektroniky
modulov
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2.1 —  névrh a optimalizicia
moduldrnych robotickych zostav
vo virtualnej realite

22 -~ testovanie redlnych
modularnych robotickych zostav

3 511,20

0,00

3 511,20

1.1 - navrh a optimalizdcia
modulov vo virtudlnej realite

1.2 - vyvoj a vyroba konstrukcie
modulov

1.3 - vy¥voj a vyroba elektroniky
modulov

2.1 — navrh aoptimalizacia
moduldarnych robotickych zostav
vo virtualnej realite

22 —  testovanie redlnych
modularnych robotickych zostav

1 064,00

0,00

1 064,00

1.1 - navrth a optimalizicia
modulov vo virtudlnej realite

1.2 - vyvoj a vyroba konstrukcie
modulov

1.3 - vyvoj avyroba clektroniky
modulov

2.1 —  navrh aoptimalizacia
moduldrnych robotickych zostav
vo virtudlnej realite

2.2 - testovanie realnych
moduldrnych robotickych zostav

82 353,60

0,00

82 353,60

1.1 - névth aoptimalizicia
modulov vo virtualnej realite

1.2 - vyvoj a vyroba konstrukcie
modulov

1.3 - vyvoj avyroba elekironiky
modulov

2.1 —  navrh aoptimalizdcia
modularnych robotickych zostay
vo virtualnej realite

2.2 — testovanie redlnych
modularnych robotickych zostav

122 047,18

0,00

122 047,18

1.1 - navth aoptimalizacia
modulov vo virtudlne] realite

1.2 - vyvoj a vyroba konstrukcie
modulov

1.3 - vyvoj avyroba elektroniky
modulov

2.1 — navrh aoptimalizacia
modularnych robotickych zostav
vo virtudlnej realite

22 — testovanie redlnych

)

B7587386 |

modulamych robotickych zostév _




