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DODATOK . 4 K ZMLUVE O POSKYTNUTI NENAVRATNEHO FINANCNEHO
PRISPEVKU

uzatvoreny vzmysle § 269 ods. 2 zakona & 513/1991 Zb. Obchodny zékonnik v zneni
neskorich predpisov, v zmysle § 20 ods. 2 zdkona ¢&. 523/2004 Z.z. o rozpodtovych
pravidlach verejnej spravy aozmene a doplneni niektorych zdkonov avzmysle zékona
&. 528/2008 o pomoci a podpore poskytovanej zfondov Eurépskeho spolodenstva v zneni

neskorsich predpisov. —
CISLO ZMLUVY: 054/2009/2.2/0PVaV

Tento Dodatok k Zmluve o poskytnuti nendvratného finanéného prispevku, registraéné &islo
Dodatku 054/2009/2.2/0PVaV/D04 (dalej len ,,Dodatok*) je uzatvoreny v zmysle ¢lanku 8
bod 1 VZP medzi zmluvnymi stranami:

Poskytovatel’ F
NAazov : Ministerstvo $kolstva, vedy, vyskumu a §portu Slovenskej republiky
sidlo: Stromova 1, 813 30 Bratislava
Slovenska republika
1CO: 00164381
DIC: 2020798725
konajtci: Ing. Eugen Jurzyca

v zas’tt'lpeni1

nazov: Agenttira Ministerstva Skolstva, vedy, vyskumu a Sportu SR pre
Strukturalne fondy EU ¥

sidlo: Hanulova 5/B, 841 01 Bratislava

1CO: 31819494

DIC: 2022295539

konajuci: Ing. Alexandra Drgova

na zéklade splnomocnenia zo diia 13.12. 2007

(dalej len ,,Poskytovatel)

Vypini sa v pripade, ak zmluvu uzatvara sprostredkovatel'sky organ pri riadiacom organe, ktory kona v mene riadiaceho organu
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Prijimatel’

nazov : Zilinska univerzita v Ziline

sidlo: Univerzitna 8215/1, 010 26 Zilina

zapisany v: Registri organizacif Statistického tiradu SR

konajuci: prof. Ing. Tatiana Corejové, PhD.

1CO: 00397563

DIC: 2020677824

banka:

¢islo uCtu (vratane pred¢islia) a kod banky

dohovéplatby:?  a)
b)
predfinancovanie:> a)
b)
refundécia:*- a)

(d’alej len ,,Prijimatel™)

(d’alej aj ,,Zmluvné strany*)

Clanok 1

Poskytovatel' a Prijimatel’ sa dohodli na zmenach Zmluvy o poskytnuti nenavratného
finan¢ného prispevku ¢. 054/2009/2.2/OPVaV (d’alej len ,,Zmluva®), kod ITMS Projektu
26220220049, v zneni Dodatku &. 1 — registraéné ¢islo Dodatku 054/2009/2.2/0PVaV/D01,v
zneni Dodatku &. 2 — registraéné ¢islo Dodatku 054/2009/2.2/OPVaV/D02, v zneni Dodatku
¢. 3 — registraéné ¢islo Dodatku 054/2009/2.2/QPVaV/D03, uvedenych v ¢lanku 2 tohto
Dodatku.

Clanok 2

(1) V prilohe ¢. 2 Zmluvy ,,Predmet podpory NFP“ sa tabulka ,.Casovy rdmec realizacie
Projektu‘ nahradza novou tabulkou ,,Casovy ramec realizacie Projektu®.

Nova tabulka je prilohou ¢. 1 k Dodatku ¢&. 4.
Priloha €. 1 k Dodatku €. 4 sa stava neoddelite'nou stucast’ou Zmluvy.

3 . N
Ak sa nehodi, prediarknite

3 e
Ak sa nehodi, prediarknite

4 e
Ak sa nehodi, prediarknite
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(2) Priloha & 5 Zmluvy ,,Prehl’ad aktivit projektu sa nahrddza novou prilohou

Novy podrobny popis aktivit projektu je prilohou €. 2 k Dodatku €. 4
Priloha &. 2 k Dodatku &. 4 sa stdva neoddelitelnou sicastou Zmluvy

(3) V &lanku 1 bod 1.2 Zmluvy o poskytnuti NFP sa nasledujice tdaje o Prijimatelovi
nahradzaji novymi udajmi:

sidlo: Univerzitnd 8215/1, 010 26 Zilina

Konajuci: prof. Ing. Tatiana Corejova, PhD., (na zédklade menovacieho dekrétu v prilohe

tohto dodatku)

Menovaci dekrét je prilohou €. 3 k Dodatku €. 4
Priloha &. 3 k Dodatku &. 4 sa stava neoddelitel'nou sticast'ou Zmluvy

(4) Priloha & 3 Zmluvy ,,Podpisové vzory* sa meni nasledovne:

Podpisovy vzor prof. Ing. Jan Bujnigk, CSc. sa nahradza novym podpisovym vzorom
prof. Ing. Tatiana Corejova, PhD.

Novy podpisovy vzor je prilohou ¢&. 4 k Dodatku €. 4
Priloha &. 4 k Dodatku €. 4 sa stdva neoddelitelnou sti€astou Zmluvy.

Clanok 3

(1) Pre tigely tohto Dodatku sa vieobecné zmluvné podmienky oznacuju ako ,,VZP*, Zmluva
o poskytnuti NFP bez VZP a ostatnych priloh sa oznaluje ako ,,Zmluva o poskytnuti
NFP“ a zmluva o poskytnuti NFP, VZP a ostatné prilohy sa oznacuje ako ,,Zmluva®.

&

(2) Tento dodatok je vyhotoveny v 4 rovnopisoch, pri¢om 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) Zmluvné strany vyhlasujui, Ze si text tohto Dodatku riadne a dosledne preditali, jeho
obsahu a pravnym uginkom z neho vyplyvajucich porozumeli. Ich zmluvné prejavy su
dostatoéne jasné, urlité a zrozumitelné, vyjadrujuce ich slobodnt a vaznu volu.
Podpisujtice osoby st opravnené k podpisu tohto dodatku a na znak stthlasu ho podpisali.

(4) Tento Dodatok nadobtida platnost’ a uginnost’ diilom doru¢enia Dodatku Poskytovatel'ovi.

(5) Tento Dodatok sa stdva neoddelitelnou st¢ast'ou Zmluvy.
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Agentura
Ministerstva skolstva, vedy, V)'/sku:;nu a Sportu SR
. pre Strukturalne fondy EU

Za Poskytovatela v Bratislave, dtia: /4. 4/L/7
Podpis: ..
Merfo a priezvisko Statutdrneho organu/zéstupes’ Poskytovatela

Ing. Alexandra Drgova

Za Prijimatela v Ziline, diia: «/. 09 X070

S Prijimatela

Meno a priezvigko Statutirneho organti/

prof. Ing. Tatiana Corejova, PhD.

Prilohy:

Priloha &. 1 Casovy ramec realizicie Projektu
Priloha & 2 PrehPad aktivit projekiu

Priloha €. 3 Menovaci dekrét

" Priloha €. 4 Podpisovy vzor

> Ak sa nehod, prediarknite
® Ak sa nehodyi, pregiarknite



Priloha &, 1 k Dodatku & 4 k Zmluve o poskytnuti NFP

Casovy ramec realizacie Projektu
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ity - | Ukongenie realiz4cie aktivity

Hlavné aktivity-(max. 100 -

'znakOIV"Ijr_é"l%aidﬁ_"ékfiiiifil) A

1.1 - navrh a optimalizacia
modulov vo virtualne;j
realite

1172009

0372010

1.2 - vyvoj a vyroba
konstrukcie modulov

03/2010

06/2011

1.3 - vyvoj a vyroba
elektroniky moduloy

11/2009

10/2011

2.1 — ndvrh a optimalizacia
moduldrnych robotickych
Zostav vo virtualnej realite

08/2010

10/2011

2.2 —testovanie re4lnych
modularnych robotickych
zostav

03/2011

10/2011

“Podporng aktivity - |t

Riadenie projektu

0972009

10011

Publicita a informovanost’

09/2009

10/2011
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Priloha ¢. 2 k Dodatku ¢ 4 k Zmluve o poskytnuti NFP

Prehlad aktivit projektu

Harmonogram realizicie projektu

Cislo a Nazov aktivity Zadiatok realizacie aktivity Ukondenie realizécie aktivity
(Stvrirok/rok) (§tvrt'rok/rok)
1.1 Navrh a IV/2009 /2010
optimalizacia modulov vo
virtudlnej realite
1.2 Vyvoj a vyroba 12010 /2011
konstrukeie modulov
1.3 Vyvoj a vyroba IV/2009 IV/2011
elektroniky modulov
2.1 Navrh a 111/2010 IV/2011
optimalizacia modularnych
robotickych zostav vo
virtualnej realite
2.2 Testovanie realnych /2011 IV/2011
modularnych robotickych
70stav
Podporné aktivity
Riadenie projektu [1/2009 IV/2011
Publicita a informovanost’ [1/2009 IV/2011
Podrobny opis aktivity

Cislo a Nézov aktivity

1.1 Névrh a optimalizdcia modulov vo virtudlnej realite

Ciel’ aktivity

Cielom aktivity je vygenerovat mnoZinu navrhov modulov
vhodnych pre fyzicki realizaciu,

Termin realizdcie aktivity
(§tvrtrok/rok)

IV/2009 — 172010

Opis aktivity

funkeia: USelom je vytvorit a otestovat &iroké spektrum
moznych riedeni individudlnych modulov.

¢as: 11/2009 — 03/2010

vstupy: Pri tvorbe prvotnych kondtrukénych navrhov bude
vyuzitd platforma CATIA. Simulacia a experimenty
s modulmi budi prebiehat’ na softvérovej platforme Ella 3.0,
Vypolty budd prebichat’ na pracovnych staniciach
vyuZivajucich technolégiu GPGPU.

&innosti: 'V prvej faze aktivity sa vytvori sada 3D ndvrhov
robotickych modulov. Tieto navrhy bud( nasledne prenesené
do virtudlneho prostredia. Vo virtudlnej realite sa bude
s modulmi experimentovat’. Budd sa testovat’ rbzne tvarové
ricdenia, rbzne metddy spdjania modulov ardzne typy

1
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pohonov, Podas aktivity budu navrhy modulov intenzivne
modifikované.

vystup: realizaciou aktivity =ziskame sadu nédvrhov
jednotlivych modulov, overeni do maximalnej mozne]
miery vo virtudlnej realite. Névrhy bud( obsahovat
informaciu o tvarovom riefeni modulu a rozmiestneni
mechanickych konektorov, pohonov a senzorov.

previazanost’:  Vlastnosti ziskanych ndvrhov ovplyvnia
narodénost’ ich fyzickej kondtrukcie. Dalej ovplyvnia objem
poZiadaviek kladenych na integraciu elektronickych
a pohonnych stdasti do modulov. Kvalitné vysledky tejto
aktivity vyrazne minimalizuji mnozstvo d’al§ich modifikacii
na fyzicky vyrobenych moduloch.

predpokladané rizika:

technické: Tieto rizika stvisia s uplatnenim zvolenych
postupov a zvoleného riefenia. Problémy moéZe spdsobil’
nevhodnost vytvorenych rieSeni, vysokd &asova naro¢nost’
simuldcii alebo nekompatibilita na rozhrani hardware-
software. Prostrednictvom vhodne naplénovanych aktivit
a ich &innosti chceme tomuto riziku predchadzat’.

projektové: tieto rizikd sa tykaju vietkych Casti riadenia
projektu — &asu, nakladov, rozsahu, cielov projektu, odborna
Uroveit élenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
snaZili eliminovat’ vhodnym persondlnym obsadenim, ktoré
nam zabezpedi napliianie stanovenych cielov z hladiska
obsahu a Casu,

Metodoldgia aktivity

Predbeiné navrhy v konStruknych rieSeni modulov
uréenych na d'al$iu optimalizéciu vo virtudlnej realite budu
vytvarané v prostredi CATIA. Vyhodou bude rychly névrh
a kvalita modelov, vyhovujica na§im potrebam.

Simuldcia modulov , bude prebichat’ na nami vyvinutej
platforme Ella 3.0. Toto softvérové prostredic umozni
simulovat’ spravanie navrhnutych modulov, ich pohonov
a senzorov. UmoZni tlez skimanie vzajomnych interakcii
medzi modulmi a interakcii medzi modulmi a prostredim.

Na ndroéné vypolty budi vyuZité pracovné stanice
vyuzivajuce General Purposc GPU Computing (d’ale
GPGPU).. VyuzZitie pre vieobecné vypocty optimalizovanych
grafickych &ipov zabezpedi vykon porovnatelny s beZne
pouZivanymi superpoditaémi. Vyhodou bude neporovnatelne
niz§ia cena.

Vystupy (vysledky) aktivity

V prvej faze aktivity bude vystupom $ir§ia skupina manuélne
navrhnutych modulov spolu srozmiestnenim senzorov
a pohonov. Vystupom druhej fazy bude mnoZina vo
virtualnej realite otestovanych modulov, ktoré buda
vyhovovat’ nami zadanym poZiadavkam.
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Podrobny opis aktivity

Cislo a Nazov aktivity

1.2 Vyvoj a vyroba kondtrukcie modulov

Ciel aktivity

Cielom aktivity bude vyvinat a vyrobit’ mechanické &asti
inteligentnych modulov.

Termin realizicie aktivity
(Stvrtrok/rok)

/2010 - 1172011

Opis aktivity

funkeia: vytvorit' a otestoval’ Siroké spektrum moZnych
rieseni individualnych modulov z mechanického hladiska

€as: 03/2010 - 06/2011

vstupy: PredbeZzny tvar Casti modulov aich kon3trukény
navrh bude realizovany pomocou systému CATIA.
Topologickd optimalizicia a MKP vypoéty budu realizované
v systéme ANSYS.

dinnosti: Na zaklade vysledkov realizicie aktivity 1.1
kon$trukéne navrhnGt predbezny tvar jednotlivych &asti
modulov, ako si zakladné mechanické nosné <asti,
inteligentné konektory spajania modulov, pomocné nosné
Casti, periférne nosné Casti. Nasledne realizovat’ topologicka
optimaliziciu pre vygenerovanic optimalneho tvaru
mechanickych &asti robota vzhladom na ich optimilny
pomer hmotnosti a pevnosti. Na zédklade toho realizoval
MKP vypolty pre overenie pevnostnych charakteristik
jednotlivych kondtrukénych Casti pre zistenie kritickych
miest kon3trukcie. Vysledkom topologickej optimalizicie
aMKP vypoétov bude kondtrukény navrh jednotlivych
modulov vo virtualnom prostredi.

Vyroba  zdkladnych  mechanickych nosnych  Casti,
inteligentnych konektorov spdjania modulov, pomocnych
nosnych &asti, periférnych nosnych ¢asti bude realizovand na
zaklade ich virtudlnych modelov pomocou Rapid prototyping
technoldgii z ddvodu rychlosti ich vyroby atym moZnosti
overenia teoretickych predpokladov. To umoZni rychle
overenie funkénosti jednotlivych modulov.

vystupy: Vyroba mechanickych Casti bude realizovana
pomocou rapid prototyping zariadeni Solidscape, Vacuum
Forming, FDM-Vantage, Objet a Z-Cast.

previazanost’: Cyklus topologicke] optimalizacie, MKP
vypoltov rapid prototyping vyroby a testovania je mozné
opakoval’ pre dosiahnutic vysledkov, ktoré budd najviac
zodpovedat’ vysokym narokom kladenym na fungovanie
systému
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predpokladané rizika:

technické: tieto rizika suvisia s uplatnenim zvolenych
postupov azvoleného rie§enia. Problémy moZe spdsobit
nevhodnost’ vygenerovanych tvarov pomocou topologickej
optimalizdcie  andsledna  ¢asovo  naro€na  nutnost
modifikovat” jej vysledky vo virtudlnom prostredi.
Prostrednictvom vhodne napldnovanych aktivit a ich €innosti
chceme tomuto riziku predchadzat’.

projektové: ticto rizikd sa tykaju vetkych Casti riadenia
projektu — ¢asu, ndkladov, rozsahu, ciel'ov projektu, odborna
urovefi ¢lenov projektového t(ymu apod. Riziko sme sa
snazili eliminovat’ vhodnym persondlnym obsadenim, ktoré
nim zabezpedi naplilanie stanovenych cielov z hladiska
obsahu a Casu.

Metodologia aktivity

Aktivita bude realizovand formou navrhu predbezného tvaru
mechanickych &ast{ z kon$trukéného hladiska na zaklade
predchadzajiice] aktivity a bude zahffiat’:

- Topologicku optimaliziciu predbeZzného tvaru,

- Pevnostné overenie mechanickych ¢asti pomocou MKP,

- Kon§trukény navrh jednotlivych ¢asti modulov,

- Rapid prototyping vyrobu jednotlivych modulov.

Vystupy (vysledky) aktivity

Fyzicky vyrobené &asti modulov pomocou rapid prototyping
technologii.

Podrobny opis a.ktivity

Cislo a Nazov aktivity

1.3 Vyvoj a vyroba elektroniky modulov

Ciel’ aktivity

Cielom aktivity je navthnit' a zrealizovat’ elektronické Casti
inteligentnych modulov.

Termin realizécie aktivity
($tvrtrok/rok)

IV/2009 —IV/2011

Opis aktivity

funlkeia: Navrhntt elektronické casti  inteligentnych
robotickych modulov.

¢as: 11/2009 - 10/2011

vstupy: Vyvoj elektroniky bude vychddzat’ z poZiadaviek
vygenerovanych podas aktivity 1.1. Navrh dosiek plo§nych
spojov bude realizovany prostrednictvom CAD softvéru
Eagle. Vyvoj riadiaceho softvéru pre mikropoditade sa
uskutodni pomocou aplikicie AVR Studio 32.

dinnosti: Vyvoj avyroba elekironiky modulov bude
pozostavat’ z vyvoja elekironickych asti, pri ktorych sa bude

4
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vychadzat' z navrhov modulov vytvorenych pocas aktivity
1.1

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

vystup: Konenym vystupom aktivity bude funkény
napéjaci, senzoricky apohonny systém modulov spolu so
zodpovedajucim  softvérovym rieSenim. Elektronika
zabezpeli prenos informdcii medzi jednotlivymi modulmi ,
posielanie pokynov pohonnym jednotkdm, zber informécii zo
senzorov a umozni rychlu zmenu konfigurdcie robotov.

previazanost’: Priestorové a moznosti navrhu elektronickych
systémov budl ovplyvnené ndvrhmi modulov vytvorenymi
podas aktivity 1.1 Funkénost elektronickych stdasti bude
nutnou podmienkou pre realizacin aktivity 2.2.

predpokladané rizika:

technické: Tieto rizikd sivisia suplatnenim zvolenych
postupov azvoleného riefenia. Problémy moZe spdsobit
nevhodne navrhnuty elektronicky  subsystém alebo
nefunkéné riadenie . Rizikom je tieZ nedostatony vypodtovy
vykon mikroprocesorovych jednotiek. Prostrednictvom
vhodne naplanovanych aktivit a ich ¢innosti cheeme tomuto
riziku predchéadzat’,

projektové: Tieto rizika sa tykaju vSetkych Casti riadenia
projektu — &asu, nakladov, rozsahu, cielov projektu, odborna
uroveii ¢lenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
snazili eliminovat’ vhodnym persondlnym obsadenim, ktoré
nidm zabezpe¢i napliianie stanovenych cielov z hladiska
obsahu a Casu.

Metodologia aktivity

Pri navrhu elektroniky bude déraz kladeny na moZnost
jednoduchého  rozdirenia o dalie subsystémy ana
zabezpeCenie otvorenosti systému vo¢i novym aplikdciam
amoznostiam. KPidovym pre dosiahnutie tohto ciel'a bude
navrh univerzalnej datovej zbernice spéjajucej vietky
moduly, ktord umoZni rychly a nendrolny navrh elektroniky
novych unifikovanych modulov,

Vystupy (vysledky) aktivity

Vysledkom budd  jednotlivé elektronické moduly
s univerzalnou déatovou zbernicou obsahujuce vlasiné
identifikatné udaje s moZnost'ou konfigurdcie parametrov.
Moduly sa musia vysporiadat’ s rekonfigurdciou zloZeného
systému aupravit vlastné parametre podla zvolenej
konfiguracie pre spravnu &innost” celku. Jednotlivé moduly
budG dalej obsahovat’ rozhrania pre pripojenie pohonnych
jednotiek a senzorov. ,
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Podrobny opis aktivity

Cislo a Nazov aktivity

2.1 Névrh a optimalizacia modularnych robotickych zostav
vo virtudinej realite

Ciel aktivity

Ciefom je vygenerovat’ mnoZinu modularnych robotov a ich
riadiacich algoritmov ~ vhodnych na fyzické testovanie.
Roboty bud schopné vo virtudlnej realite realizovat’ sadu
uréenych tloh. Napriklad kricat’ cez prekézky, manipulovat
s predmetmi, skiimat’ okolie a podobne.

Termin realizécie aktivity
(§tvrtrok/rok)

1I1/2010 —1v/2011

Opis aktivity

funkeia: vytvorit’ a otestovat’ vo virtudlnej realite schopnosti
Sirokého spektra robotov zostavenych z modulov.

das: 08/2010 — 10/2011

ystupy:  V aktivite sa budi vyuZivat’ moduly vytvorené
podas aktivity 1.1.  Simuldcia robotov aich riadiacich
systémov bude prebichat’ v prostredi Ella 3.0. Simulécie
budi prebiehat’ na GPGPU vypodtovych serveroch.

dinnosti: V prvej faze aktivity sa vytvori skupina virtualnych
robotov poskladanych z modulov vytvorenych v aktivite 1.1.
Pre kaZdy robot bude vytvoreny jednoduchy riadiaci systém
pre plnenie skupiny uloh. Tieto roboty aj s riadenim budu
nasledne simulované vo virtudlnom prostredi, budu
interagovat’ s okolim a medzi sebou navzijom. Jednotlivé
roboty budu priebeZne automaticky modifikované abude
vyhodnocovand ich tspeS$nost’ pri ploneni zadanych floh.
Virtualne prostredia, v ktorych sa buda roboty pohybovat),
budi vytvorené pomocou 3D skenovania realnych predioh.

vystup: realizdciou aktivity ziskame mnoZinu virtualnych
robotov zloZenych z modulov, schopnych vykondvat' plnit
jednoduché ulohy vo virtudlnej realite.

previazanost’: Vlastnosti vytvorenych virtudlnych robotov
priamo ovplyvnia vlastnosti redlne zostavenych prototypov.

predpokladané rizika:

technické: ticto rizika stvisia s uplatnenim zvolenych
postupov azvoleného ricSenia. Problémy mdZe spdsobit
nedostatodna schopnost’ virtudlnych robotov plnit zadané
tlohy, vysokd dasova naro¢nost’ simuldcii alebo
nekompatibilita na rozhrani hardware-software.
Prostrednictvom vhodne naplanovanych aktivit a ich innosti
cheeme tomuto riziku predchéadzat’,

projektové: tieto rizikd sa tykaju vietkych Casti riadenia
projektu — &asu, nékladov, rozsahu, cielov projektu, odborna
Uroven &lenov projektového tymu apod. Riziko sme sa
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snazili eliminovat’ vhodnym persondlnym obsadenim, ktoré
ndm zabezpedi naplfianic stanovenych cielfov zhladiska
obsahu a asu.

Metodologia aktivity

Prva skupina virtudlnych modularnych robotov bude
manuélne zostavena v prostredi Ella 3.0. Jednotlivé roboty
budid poskladané sposobom, ktory maximalizuje ich
potencial pre plnenie zadanych dloh (pohyb, interakcia
s objektami).

Virtualne prostredia v ktorych budii roboty testované sa budi
vytvéarat pomocou 3D skenovania redlnych predidh. Tym sa
zabezpedi lepdie previazanie s budicimi testami na realnych
prototypoch.

Pri optimalizacii zostaven{ budu vyuZivané metédy umelej
inteligencie (neuronové siete, genetické algoritmy, fuzzy
logika).

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

Vystupy (vysledky) aktivity

Vystupom aktivity budd ndvrhy robotov zostavenych
z modulov, Kvalita a schopnosti nivrhov sa budt v priebehu
aktivity zlepfovat vd'aka optimalizacidm vo virtudlnej
realite,

,, Podrobny opis aktivity
Cislo a Ndzov aktivity 2.2 Testovanie realnych modulérnych robotickych zostdv
Ciel aktivity Ciclom je fyzicky zrealizoval roboty, ktoré boli

vygenerované aktivitou 2.1  aotestovat ich spravanie
v redlnom prostredi. V pripade nedostatkov  vykonat’
modifikicie zostavenia robota, jednotlivych modulov alebo
riadiaceho systému.

Termin realizacie aktivity
(Stvrtrok/rok)

172011 -TV/2011

Opis aktivity

funkcia: Redlne zostavit a otestovat navrhy moduldrnych
robotov vytvorené polas aktivity 2.1 . Otestovat’ ich
schopnosti  a ziskané informacie vyuZit pri  dalSe]
optimalizécii vo virtulnej realite.

&as: 03/2011 — 10/2011

ystupy: Navrhy moduldrnych robotov vytvorené podas
aktivity 2.1, budd redlne zostavované z modulov vytvorenych
pocas aktivity 1.2.

dinnosti: Podas aktivity budi redlne skladané a testovane
névrhy moduldrnych robotov vytvorené podas aktivity 2.1.
Budi overované vlastnosti  kon3trukéného rieSenia
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a elektroniky. Nasledne bude overend schopnost’ robotov
plnit dlohy pre ktoré boli optimalizované vo virtualne; realite
(pohyb po teréne, manipuldcia s objekimi, vyhybanie sa
prekazkam)

yystup: realiziciou aktivity ziskame mnoZinu redlnych
robotov zloZenych z modulov, shopnych plnit’ jednoduché
tlohy v redlnom prostredi.

previazanost  Aktivita priamo nadvizuje na vysledky
aktivit 1.2 a 2.1,

predpokladané rizika:

technické: tieto rizika stvisia suplatnenim zvolenych
postupov a zvoleného ricSenia. Problémy mdZe spdsobit
nedostatodné schopnost redlnych robotov plnit zadané
{ilohy, nizka spolahlivost’ elektronickych a mechanickych
gasti modulov. Nevhodny ndvrh mechanickych a datovych
spojov.  medzi modulmi.  Prostrednictvom  vhodne
naplanovanych aktivit a ich ¢innosti chceme tomuto riziku
predchadzat’.

projektové: tieto rizikda sa tykaju vietkych Casti riadenia
projektu — asu, nakladov, rozsahu, ciefov projektu, odbornd
troveti &lenov projekiového tymu apod. Riziko sme sa
snaZili eliminovat vhodnym persondlnym obsadenim, ktoré
nam zabezped! naplianie stanovenych ciefov z hladiska
obsahu a ¢asu.

Metodologia aktivity

Navrhy moduldrnych robotov vytvorené pocas aktivity 2.1 ,
budd realne zostavované z modulov vytvorenych pocas
aktivity 1.2. Bude overovana ich schopnost’ plnit’ ulohy, na
ktoré boli ich prediohy optimalizované vo virtudlnom
prostredi. 'V pripade zistenia zavaZnych rozdielov medzi
schopnostami virtudlnych robotov aredlnych prototypov
bude vykonana Gprava parametrov simulaénej platformy.
V pripade problémov s konStrukciou jednotlivych modulov,
budi na zaklade ziskanych informécii modifikované a znova
testované ich virtudlne predlohy. Po tejto modifikacii buda
redlne moduly znova vyrobené prostrednictvom Rapid
Prototyping technolégie.

Vystupy (vysledky) aktivity

Vystupom aktivity bude skupina fyzicky zrealizovanych
robotov schopnych plnit’ sadu jednoduchych taloh. Napriklad
prekonavat’ prekazky, manipulovat’ s objektmi alebo menit
svoj tvar na zaklade vonkaj§ich podnetov.
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