Priloha ¢. 2
Vécna napln reseni projektu

Projekt: Inteligentni porodni lizko pro automatické polohovani a dynamickou mobilizaci
rodicek

Ev.c.. FV40312

Etapy resSeni:

. .y ” . Zajisténi feSeni etap .
Etapa Nazev etapy a strucnyvprehled ¢innosti (ndzev pfjemce nebo Termin
a V etapé DUP) ukonceni
podetapy etapy
rok 2019
1 Rev.lvze definovani algoritmu pohybu Borcad/Linet 7/2019
rodi¢ky
2 Navrh p(.)llyboveho protokolu pro riuzné Borcad/Linet 1/2020
typy rodicek
3 Technického FeSeni pohyboveho Borcad/Linet/VSB 11/2019
algoritmu
4 Konstru’kcre prototypu technického reSeni Borcad/Linet/VSB 3/2020
a testovani
5 Vyhotov,en’l technického FeSeni spousténi Borcad/Linet/V3B 5/2020
polohovani
rok 2020
Navrh pohybového protokolu pro ruzné ] 1/2020
2 typy rodicek Borcad/Linet
4 Konstru,kc’e prototypu technického feSeni Borcad/Linet/VSB 3/2020
a testovani
5 Vyhovt(zve,nl techm?k,eho reSeni Borcad/Linet/VSB 5/2020
spousténi polohovani
6 Konstru,kc’e prototypu polohovani Borcad/Linet/ V3B 10/2020
a testovani
7 Vyhodnoceni dat ze systému Borcad/Linet/VSB 12/2020
8 Finalizace technického FeSeni a designu Borcad/Linet/VSB 3/2021
Rok 2021
8 Finalizace technického FeSeni a designu Borcad/Linet/VSB 3/2021




