Priloha ¢. 5

Specifikace pfedmétu plnéni
,Roboticka ruka (Robotic arm)“

U¢el nakupu zafFizeni - vysvétleni:

Roboticka ruka je uréena pro manipulace v silnych radiacnich polich fotonli X/gama ev. neutront
radové s davkovym prikonem jednotky Gy/h ato pro manipulace s pevnymi zarici a dalSimi vzorky

(specifikace zarich v priloze 5.1) a pro odbéry a manipulace s vysoce radioaktivnimi vzorky (nalézt,
uchopit, premistit do stiniciho transportniho kontejneru a ev. poté znéj) pfi vyzkumu jak v
kontaminovaném terénu (v¢.staveb) tak v laboratornich podminkach (jedna se o praci a mérnymi
aktivitami vy$simi nez GBq/g, které v tésném kontaktu mohou odpovidat davkovému prikonu
Gy/h), déle i manipulace v extrémné vysoké koncentraci alfa-aktivnich plyn( (radonu a thoronu).
Vzhledem k uvedenému (prace v terénu) musi byt soucasti robotické ruky i pojezd umoziujici
dalkové ovladani.

Parametry a kritéria pro robotickou ruku

Dosah robotické ruky pro odbér radioaktivnich zari¢l a vzork( (z mista umisténi resp.
dojezdu) az do 100 cm

dojezd a dalkové ovladani robotické ruky: min do vzdalenosti 20 m

Hmotnost vzorku/radioaktivniho zafice, kterym ma roboticka ruka manipulovat - typicky
do 0,5 kg (max kratkodobé az do 2-3 kg)

Velikosti a tvary odebiranych vzork( resp.radioaktivnich zarica — viz nize (ptiloha 5.1)
jednoduché dalkové ovladdani systému ruky i podvozku

dalSimi parametry, ke kterym se bude pfihlizet pfi vybéru, jsou vlastnosti a material
»gripperu” pro Uchop radioaktivniho zarice resp.vzorku, zplsob mechanického uchopeni
radioaktivniho zafice resp.vzorku, navrzené stupné volnosti z hlediska manipulace,
navrzena moznost alternativniho odbéru pevného vzorku/zafice - feSeni ,,nasati“ vzorku
(napf. typ ,,vakuova pinzeta“) ev. dalsi navrzené alternativy pro uchopeni resp.odbér
vzork( a radioaktivnich zarica,

on-line sledovani odbéru a manipulace s radioaktivnim zaricem resp.vzorkem kamerou
(kamerami)

Hmotnost robotické ruky (ev. kontroléru) typicky do 5 kg (rozhoduje vsak navrzeny
dalkové a samostatné ovladany podvozek)

Spotieba energie: co nejmensi avsak optimalizovand s ohledem na dalsi parametry
uvedené vyse,

privod energie a signalu pro dalkové ovladani (ev. privod vzduchu) mozny i
prostfednictvim kabel(, (resp.hadic k ev. pfivodu vzduchu) umoznujici dalkové ovladani a
manipulaci v terénu nebo ve stavbé viz vyse



Priloha 5.1- PoZadavky na robotickou ruku z hlediska velikosti a tvaru zaficu:

Manipulace s ,,vysokoaktivnim zaricem” (definovaném dle vyhlasky 422/2016 Sb)

(nalézt, uchopit, premistit do stiniciho transportniho kontejneru (a ev. poté z néj)

Zejména pro pouzivané vysokoaktivni zafi¢e v CR: Co60, Cs 137, 1r192, Se75, a neutronové Am241-
Be, Pu239-Be, déle i s Ra226, Sr90, Cf252, nelze vyloucdit ovsem i dalsi napf. radionuklidové
termoelektrické ¢lanky s Po210, Rul06 atd.

Velikosti radioaktivnich zaFiéti a vzorkt z hlediska uchopeni a manipulace:

U pevnych radioaktivnich zaFic¢u:

Minimalni ocekavané: 1.5 mm x 8 mm (typ jehla) napf. Ir192, Ra226

Maximalni o¢ekdvané u neutron. zdrojeaz 3 cm x 8 cm,

Material radioaktivniho zafice (pevna forma):

Vesmés jde o kovové zérice (ev.radioaktivni prasek v kovovém pouzdie)

Misto nalezu a manipulace: na viceméné rovném terénu, neocekdvame prekondavani schod(l. Odbér
zarice na pevném podkladé, ale i v pudé, v pisku, uvazit i ,zapadly zaric“ v Stérbiné apod.

Pro radioekologické samplovani :schopnost uchopit pevnou odbérnou nadobku pro odbér vzorku
(pfedpoklada se. specialni kovova nadoba, vzhledem k vysokym aktivitdm nebude tfeba velky objem
vzorku, ocekava se objem do 0,2 litru), ddle — schopnost pfemistit odbérovou nadobku se vzorkem do
prepravniho boxu. Pfipravit i moznost odbéru pevnych vzorkd typu vakuova pinzeta (nebo odbér
vysati vzduchem)



