2. cast verejné zakazky - Roje létajicich robotu a kridla

Priloha ¢. 4b Zaddvaci dokumentace

(Priloha ¢.1 Kupni smlouvy)

Cislo polozky

Nazev

Technicka specifikace

Nabidka Ucastnika zadavaciho rizeni

2.1

Roj 14ti vicerotorovych bezpilotnich helikoptér (dronu) s
velkou nosnosti . Helikoptéry budou urceny pro plné
autonomni lety ve skupiné (bez primé teleoperace) a pro
interakci s okolnim prostredim. Systém musi byt
kompatibilni se systémem ROS a se systémem autonomni
stabilizace vicerotorovych droni vyvinutém na FEL,
CVUT. Komponenty, které jsou v popisu uvedeny
konkrétnim oznacenim jsou nutné pro zminénou
kompatibiltu a nemohou byt bez nutnych Uprav systému
zameénény za jiny produkt. Sestava musi byt funkéni jako
celek véetné vsech senzorla kamer, které musi byt
softwarové i hardwarové popojeny s palubnim pocitéem s
nainstalovanym ROS.

4 motory na krbonovych ramenou. 2 ¢erné a 2 jiné barvy pro
oznaceni orientace dronu

Tarot 650 Sport Quadcopter, Tarrot 4114 High Power Brushless
Motor - oranzovy a cerny

Hmotnost ramu max 750g

Hmotnost ramu 750g

Primér ramen minimalné 16mm

Pramér ramen 16mm

Rozmér helikoptéry of motoru k motoru: 600mm

Rozmeér helikoptéry od motoru k motoru: 600mm

Kompatibilita s 15" vrtulemi

Kompatibilita s 15" vrtulemi

Motory s tahem minimalné 2.2kg kazdy

Tarrot 4114 High Power Brushless Motor - oranzovy a cerny

Ramena uchycena na karbonové desky s rozvodem napajeni

Ramena uchycena na karbonové desky s rozvodem napajeni

Skladaci ramena a motorem skladaci podvozek

Skladaci ramena a motorem skladaci podvozek

1 sada skladacich karbonovych a 1 sada skladacich plastovych
vrtuli

Tarot 1555 Carbon Propellers (Foldable / CW and CCW), Tarot
1555 High Strength Plastic Propellers (Foldable / CW + CCW),
Tarot Dual-Blade 1555 Blade Grip - Cerveny a cerny

Nosnost uzitného zatiZeni minimalné 2.5kg

Nosnost uzitného zatizeni 2.5kg

Minimalné 8mi kanalova RC vysilacka 2.4GHz s prijimacem.
AFHSS G2 protokol. (Flash 8 a Maxima SL)

Flash 8 2.4GHz, prijima¢ Maxima SL

Autopilot s GPS modulem. Open source SW. Napétovy vystup
5-5.5V, vstupni napéti 6V. 3 12C porty. PX4 opensource firmware
(Pixhawk 4)

Pixhawk 4 Autopilot Board PX4 (Combo Pack)

2.2

Sensory a PC na kazdé ze 14ti platforem:

Rotacni lidar - RPLIDAR A3M1. Dosah: 25 m pro bilé objekty a 8-
10 m pro Cerné. Vzorkovaci frekvence: 10 - 20 kHz, Skanovaci
rychlost: alespon 15 Hz, RozliSeni: minimalné 0.4°, Komunikacni
interface: TTL UART, Vykon laseru: alespon 10 mW,

RPLIDAR A3M1 Laser Range Scanner (360°)

2x Kamera mvBlueFOX-MLC200wC-6111 s global shutterem.
Rozliseni: min 752 x 480, frame rate: min 80FPS, min 1,2 MP,
CMOS, S-mount, hmotnost: max 30g. Jedna kamera namirena
kolmo dold, druha kamera dopredu.

USB 2.0 board-level camera - mvBlueFOX-MLC200wC-6111

Objektiv MV-O-SMOUNT 02.1 TN0212B pro kamery. Velikost: 1/3"
SMOUNT Lens CCD & CMOS 1/1,8"; ohniskova délka: 2,1mm; FOV:
40-60stupnu

Objektiv MV-O-SMOUNT 02.1 TN0212B

3D kmera Intel RealSense Depth Camera D435i s global
shutterem a IMU.

Intel® RealSense™ Depth Camera D435i

Laserovy dalkomér LIDAR-Lite 3 namireny dold. Dosah: min 40m,
rozliseni min 3cm, rychlost méreni: min 400Hz, hmotnost: max
20g.

LIDAR-Lite 3 Laser Rangefinder

Palubni PC s procesorem |7 Coffee Lake nebo vyssi (NUC
7i7DNKE). Frekvence procesoru: min 4.2GHz, SSD disk min
512GB, Intel HD Graphic min 620, SO-DIMM min 8GB DDR4 min
2400MHz, GLAN, WiFi, BT, HDMI, USB 3.0. Rozméry desky: max
105x105 mm.

Intel NUC 7i7DNKE, Intel 660p M.2 512GB SSD NVMe, Kingston
SO-DIMM 8GB DDR4 2400MHz CL17

Nahradni dily (totozné s komponenty vybranymi pro
sestaveni 14ti platforem se stredni nosnosti)

Ram - 4kusy

Tarot 650 Sport Quadcopter

Motory: ¢erny - 10 kus( + jina barva - 10 kusu

Tarrot 4114 High Power Brushless Motor - Cerny a oranzovy

Vrtule carbon - 14 pard

Tarot 1555 Carbon Propellers (Foldable / CW and CCW)




2.3

Vrtule plast - 28 par(

Tarot 1555 High Strength Plastic Propellers (Foldable / CW +
CCW)

Stred vrtule, Cerveny - 10 kusl, ¢erny - 10 kusu

Tarot Dual-Blade 1555 Blade Grip - Cerveny a cerny

ESC - 20 kusu

Turnigy MultiStar BLheli_32 ARM 51A Race Spec ESC 2~6S
(OPTO)

Baterie s konektorem XT90 - 6S, min 8000 mAh, pozadujeme
GENS ACE LIPO TATTU - 40 kusl

Tattu 8000mAh 18.5V 25C 5S1P Lipo Battery Pack with EC5,
Connector (XT90-S / Anti-Spark)

Nabijecka na 2 baterie - min 400 W - 4 kusy

SKYRC Ultimate Duo 400W 20A AC/DC Balance Charger/
Discharger/Power Supply (EU Plug)

Stabilizator 5V + 12V, min 5A - 2 kusy

Turnigy Multistar Twin Output 5/10 Amp (6-50V) SBEC for
Lipoly

RC Prijimac S-Bus - 2 kusy

Maxima SL prijimac S-Bus

Balancér na vrtule - 1 kus

Tarot Blade Balancer

2.4

Roj 10ti malych vicerotorovych bezpilotnich helikoptér
(drondi) s nizsi nosnosti  Helikoptéry budou urceny pro
plné autonomni lety v kompaktni skupiné . Systém musi
byt kompatibilni se systémem ROS a se systémem
autonomni stabilizace vicerotorovych dronl vyvinutém na
FEL, CVUT. Komponenty, které jsou v popisu uvedeny
konkrétnim oznacenim jsou nutné pro zminénou
kompatibiltu a nemohou byt bez nutnych Uprav systému
zaménény za jiny produkt. Sestava musi byt funkéni jako
celek véetné viech senzorda kamer, které musi byt
softwarové i hardwarové popojeny s palubnim pocitcem s
nainstalovanym ROS.

4 motory na plastovych ramenou osazené plastovou vrtuli

Tarot FY450 Quadricopter Frame Set, motory T-Motor MN2212
KV920-V2.0, vrtule T-Motor T9545-B-2PCS/PAIR

Primér ramu: 420-470mm

Pramér ramu: 420-470mm

Uzite¢na zatéz min 600g

Uzitna zatéz min 600g

Prijimac pro RC vysilacku pouzitou pro platformy se stredni
nosnosti. AFHSS G2 protokol. (Maxima SL)

MAXIMA SL prijimac S-Bus kompatibilni

Autopilot Pixhawk 4 s GPS modulem. Open source SW. Napétovy
vystup 5-5.5V, vstupni napéti 6V. 3 12C porty. PX4 opensource
firmware.

Pixhawk 4 Autopilot Board PX4 (Combo Pack)

2.5

Sensory a PC na kazdé z 10ti platforem:

1x Kamera mvBlueFOX-MLC200wC-6111 s global shutterem.
Rozliseni: min 752 x 480, frame rate: min 80FPS, min 1,2 MP,
CMOS, S-mount, hmotnost: max 30g. Kamera namirena kolmo
dold.

USB 2.0 board-level camera - mvBlueFOX-MLC200wC-6111

Objektiv MV-O-SMOUNT 02.1 TN0212B pro kamery. Velikost: 1/3"
SMOUNT Lens CCD & CMOS 1/1,8"; ohniskova délka: 2,1mm; FOV:
40-60stupnul

Objektiv MV-O-SMOUNT 02.1 TN0212B

2x Cernobila kamera mvBlueFOX-MLC200wG citliva na UV v
oblasti do 365nm a s global shutterem. Jedna kamera namirena
dopredu a jedna do zadu. Osa obou objektivu musi prochzet
identickou primkou. Rozliseni: min 752 x 480, frame rate: min
80FPS, min 1,2 MP, CMOS, S-mount, hmotnost: max 30g.

USB 2.0 board-level camera - mvBlueFOX-MLC200wG

2x objektiv DSL215B pro UV kameru. Objektiv musi byt
propustny pro UV svétlo.rozliSeni: 5M; FOV: 180-190 stupnt v
diagonale; ohniskova délka: 1,60; F/2,0

Objektiv DSL215B 5M 1/4" 1,60 F/2,0

UV diody instalované na koncich ramen. Vyzarovaci vlnova
délka: 392-398nm. Prikon: 1W. 2 diody na kazdém rameni.
Externi deska pro rizeni frekvence blikani integrovana do
palubniho PC.

LED vykonova EMITER ultrafialova Pmax 1W P opt 315mW
130°




2x pasmovo-propostny filtr na objektiv UV kameru. Stred
popustnosti musi odpovidat vyzarovaci délce diod. Propustnost v
pasmu 330-400nm. Nepropoustét svétlo do 750nm. (Midopt
BP365)

Pasmoveé filtry MIDOPT - BP365

Trekovaci kamera Intel RealSense Tracking Camera T265 s
integrovanym V-SLAM. Spotreba: max 1,5W, Weight: max 60g,
FOV: min 160 stupnu.

Intel® RealSense™ Tracking Camera T265

Laserovy dalkomér LIDAR-Lite 3 namireny dold. Dosah: min 40m,
rozliseni min 3cm, rychlost méreni: min 400Hz, hmotnost: max
20g.

LIDAR-Lite 3 Laser Rangefinder

Palubni PC s procesorem |7 Coffee Lake nebo vyssi (NUC
7i7DNKE). Frekvence procesoru: min 4.2GHz, SSD disk min
512GB, Intel HD Graphic min 620, SO-DIMM min 8GB DDR4 min
2400MHz, GLAN, WiFi, BT, HDMI, USB 3.0. Rozméry desky: max
105x105 mm.

Intel NUC 7i7DNKE, Intel 660p M.2 512GB SSD NVMe, Kingston
SO-DIMM 8GB DDR4 2400MHz CL17

2.6

Nahradni dily (totozné s komponenty vybranymi pro
sestaveni 14ti platforem se stredni nosnosti)

Ram - 2kusy

Tarot FY450 Quadricopter Frame Set

Motory: 8 kustl

Motory T-Motor MN2212 KV920-V2.0

Vrtule plast - 20 paru

Vrtule T-Motor T9545-B-2PCS/PAIR

ESC - 8 kusU

Turnigy MultiStar BLheli_32 ARM 51A Race Spec ESC 2~-6S
(OPTO)

Baterie s konektorem XT90 - 4S, min 6750 mAh, 25C,
pozadujeme GENS ACE LIPO TATTU - 20 kusu

GENS ACE LIPO TATTU serie - 6750 mAh 14,8V 451P (25C)

4x Autopilot Pixhawk 4 s GPS modulem. Open source SW.
Napétovy vystup 5-5.5V, vstupni napéti 6V. 3 12C porty.

Pixhawk 4 Autopilot Board PX4 (Combo Pack)

3x Palubni PC s procesorem |7 Coffee Lake nebo vyssi (NUC
7i7DNKE). Frekvence procesoru: min 4.2GHz, SSD disk min
512GB, Intel HD Graphic min 620, SO-DIMM min 8GB DDR4 min
2400MHz, GLAN, WiFi, BT, HDMI, USB 3.0.

Intel NUC 7i7DNKE, Intel 660p M.2 512GB SSD NVMe, Kingston
SO-DIMM 8GB DDR4 2400MHz CL17

2x RC Prijimac S-Bus

MAXIMA SL prijimac S-Bus kompatibilni

2.7

2x identicky bezpilotni vzdusny prostredek typu kridlo
(fixed-wing) umoznujici autonomni let s umélou
inteligenci zaloZené na zpracovani ziskanych
senzorickych dat na palubé. Platforma musi byt
kompatibilni s ROS. Komponenty, které jsou v popisu
uvedeny konkrétnim oznacenim jsou nutné pro zminénou
kompatibiltu a nemohou byt bez nutnych Uprav systému
zameénény za jiny produkt

Bezpilotni prostfedek vcetné motoru, serv, baterie s rozpétim
kridel 150 az 190 cm s moznosti vestavby autopilota (pixhawk 1)
a prostoru na palubni pc min. 10x10x5 cm. Minimalni uzitné
zazizeni (autopilot, pc, senzory, ...) 0.5 kg.

Bormatec MAJA

Autopilot kompatibilni s pixhawk1

Radiolink Pixhawk Flight Controller (New Circuit Design)

GPS prijimac s externim kompasem

NEO-M8N GPS + MAG modul pro PixHawk

Prijimac s vystupem S-BUS a mérenim RSSI (sila signalu)
kompatibilni s vysilackou Hitec AURORA 9

OPTIMA SL prijimac S-Bus kompatibilni

Telemetry radio set kompatibilni s pixhawk1, 433Mhz, maximalni
vykon 500mW

500mW Dual TTL 3DR 433Mhz Radio Telemetry Kit V3

USB-UART ménic rozhrani

USB-UART Module Kit

Senzory na kazdém ze dvou bezpilotni prostredku typu
kridlo

Laserovy dalkomér o velikosti do 5 x 4 x 2 cm, s rozhranim UART
nebo 12C, dosah paprsku 100 m

SF30-C Laser Rangefinder - 100m




Barevna CMOS kamera s global shutterem a USB 3.0 rozhranim,
rozliseni min. 1280 x 960 a frekvence 60 Hz (spliuje LI-USB30-
M021C).

Kamera LI-USB30-M021

Palubni pocitac na kazdém ze dvou bezpilotnim
prostredku typu kridlo

Palubni pocitac, pamét’ 32GB eMMC, procesor s frekvenci min
2GHz, min. 250 jader pro GPGPU vypocty. Maximalni rozmér
10x5 cm. (Spliuje Jetson TX2)

NVIDIA JETSON TX2 MODULE

Carrier board pro palubni pocitac, 2xUSB 3.0, UART, M.2 slot
(PCle 3.0 x4, NVMe) pro SSD, maximalni rozmér 10x5 cm.
(Splnuje J120 carrier board)

J120 carrier board for Jetson TX1/TX2

Aktivni chladi¢ pro palubni pocitac

Auvidea Heatsink and fan (dev kit version)

SSD disk pro palubni PC, M.2, PCle 3.0 x4, NVMe, kapacita min.
250 GB, prenosova rychlost minimalné 1000 MB/S

ADATA XPG SX6000 Pro SSD 256GB
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