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SMLOUVA O DiLO
SMLUVNI STRANY:

1. Vysoka skola bariska — Technicka univerzita Ostrava

se sidlem:; 17. listopadu 2172/15, 708 33 Ostrava - Poruba
zastoupena: prof. RNDr. Vaclavem Snaselem, CSc., rektorem
povérené osoby pro styk se zhotovitelem:

.
ICO: 61989100
DIC: CZ61989100

(dale jen ,Objednaterl)

2. TEMEX, spol. s r.o.
se sidlem/mistem podnikani: Erbenova 293/19, Vitkovice, 703 00 Ostrava

zapis v obchodnim rejstiiku (je-li): vedeny Krajskym soudem v Ostravé, oddil C,
vlozka 2258

povérené osoby pro styk s objednatelem:

Datova schranka (je-li): nzich2b

1CO: 42767873

DIC: CZ42767873

bankovni spojeni: KB pob. Ostrava - Hrabivka

(dale jen ,Zhotovitel*)

(Objednatel a Zhotovitel déle v této smlouvé spoleéné té7 jen jako ,smluvni strany")

dnesniho dne uzaviely tuto smlouvu (dale jen ,Smlouva®) v souladu s ustanovenim § 2586 a nasl.
zakona £. 89/2012 Sb., oblansky zakonik, ve znéni pozdéjgich pFedpist (dale jen ,,obansky zakonik"):

I
UVODNI USTANOVENI A UCEL SMLOUVY

1. Objednatel prohlasuje, ze:

- je pravnickou osobou, vefejnou vysokou $kolou univerzitniho typu zaloZenou podle

zakona €. 111/1998 Sb., o vysokych Skoldch a o zméné a dopinéni dalSich zakonl
(zakon o vysokych Skolach), ve znéni pozd&jsich predpis, a

- splfiuje veSkeré podminky a poZadavky v této Smlouvé stanovené a je opravnén tuto
Smlouvu uzavfit a radné pinit zavazky v ni obsazené.



Zhotovitel prohlasuje, ze:

- spliiuje veskeré podminky a poZadavky v této Smlouvé stanovené a je opravnén tuto
Smlouvu uzavfit a fadné plnit zavazky v ni obsazené.

Objednatel uzavira se Zhotovitelem tuto smlouvu za Ucelem realizace projektu ,Platforma novych
technologii FEI CPIT TL3", reg. ¢. projektu CZ.02.2.67/0.0/0.0/16_016/0002467 (dale jen
~Projekt"), ktery byl pfedlozen ke spolufinancovani z Operacniho programu Vyzkum, Vyvoj a
Vzdelavani (dale jen ,OP VVV"). Dotace je poskytovana prostfednictvim Ministerstva Skolstvi,
mladeze a télovychovy (dale jen ,Ridici organ OP VVV"). Objednatel za timto Ucelem zadal
vefejnou zakazku s nazvem ,Demonstracni instalace vyrobni linky pro praktickou prezentaci
principll Primyslu 4.0" (dale jen ,Vefejna zakazka") dle zdkona 134/2016 Sb., o zadavani
vefejnych zakazek, ve znéni pozdéjsich predpist (dale jen ,ZZVZ"). Na zakladé zadavaciho fizeni
pro Verfejnou zakazku pak byla pro realizaci Verejné zakazky vybrana jako nejvhodnéjsi nabidka
Zhotovitele v souladu s ZZVZ.

Zhotovitel touto Smlouvou garantuje Objednateli spInéni zadani Verejné zakazky a vSech z toho
vyplyvaijicich podminek a povinnosti prevzatych zhotovitelem v rdmci zadavaciho fizeni Vefejné
zakazky podle zadavacich podminek a nabidky Zhotovitele. Tato garance je nadfazena ostatnim
podminkam a garancim uvedenym v této Smlouvé. Pro vylouceni jakychkoliv pochybnosti to
zZnamena, ze:

- v pripadé jakékoliv nejistoty ohledné vykladu ustanoveni této Smlouvy budou tato

ustanoveni vykladana tak, aby v co nejsirsi mife zohlednovala Ucel Vefejné zakazky
vyjadfeny zadavacimi podminkami Vefejné zakazky,

- v pfipadé chybéjicich ustanoveni této Smlouvy budou pouZita dostatecné konkrétni
ustanoveni zadavacich podminek Verejné zakazky.

Zhotovitel je vazan svou nabidkou predloZzenou Objednateli v ramci zadavaciho fizeni na zadani
Verejné zakazky, ktera se pro Upravu vzajemnych vztah( vyplyvajicich z této Smlouvy pouzije
subsidiarné.

Pro vylouceni pochybnosti se uvadi, Ze na tuto Smlouvu se neuplatni ustanoveni o nelUmérmém
zkraceni dle ust. § 1793 obcanského zakoniku ani ust. § 1796 obcanského zakoniku o lichve.

II.
PREDMET SMLOUVY

Zhotovitel se touto Smlouvou zavazuje provést pro Objednatele na sv{lj naklad a nebezpedi dilo
s nazvem Demonstracni instalace vyrobni linky pro praktickou prezentaci principt
Priimyslu 4.0 spocivajici v navrhu, realizaci, integraci a dodavce produkéniho prostredi
pro realizaci montaZe vyrobkil z Lego dilli, stavebni Lego zakladny a pfipravenych
elektronickych soucasti (dale také jen ,dilo™ nebo “plnéni*), pficemz podrobna specifikace dila
je uvedena v pfiloze ¢. 1 — Technicka specifikace a pfiloze ¢. 2 — Technicky popis dila, které tvori
nedilnou soucast této Smlouvy.

Zhotovitel musi v ramci plnéni dila integrovat a pfedvést v produkénim chodu cely kompletni
systém vcetné vsech komponentnich subsystémd, pficemz roboticky subsystém a subsystém
fizeni a vizualizace budou Zhotoviteli poskytnuty Objednatelem k integraci (specifikace
subsystémd byly Zhotoviteli poskytnuty v ramci zadavacich podminek pro Verejnou zakazku) a
jejich pofizeni neni predmétem pinéni této smlouvy.

Soucasti plnéni dila mimo cinnosti uvedené v predchozim odstavci tohoto ¢lanku smlouvy je
rovnéz:
- doprava do mista pInéni

— instalace a montaz dila v sidle Objednatele, jeho zprovoznéni, ovéreni funkcénosti a
zaskoleni obsluhy v rozsahu min. 40 hodin,

— zpracovani technické dokumentace k jednotlivym inZenyrskym objektim a
technologickym zafizenim,




- poskytnuti potfebnych opravnéni k uziti dila, tj. licenci nap¥. k SW, ktery bude instalovan
¢i urcen pro obsluhu dila v rozsahu uvedeném v pfiloze ¢. 1 Smlouvy, dale jen ,software"

- provedeni viech dalSich sluZeb souvisejicich s instalaci a nastavenim dila.

Soucasti predmétu Smlouvy je i poskytnuti zarucniho servisu na dodané dilo po dobu zaruéni doby
a pozarucni technické podpory.

Zhotovitel se dale zavazuje dodat Objednateli kompletni dokumentaci vztahuijici se k dilu, ktera
je potfebna pro nakladani s dilem a pro jeho provoz, nebo kterou vyZaduiji pfislusné obecné
zavazné pravni predpisy a ceské a evropské normy CSN a EN, technickou dokumentaci, pokyny
pro Udrzbu, servisni knizky, zarucni listy, apod.

Zhotovitel se zavazuje prevést na Objednatele vlastnickad prava ke vsem vécem tvoficim dilo a
rovnéz prava dusevniho vlastnictvi, ktera jsou prevoditelna ¢i poskytuiji opravnéni Objednateli uzit
a ménit nehmotné ¢asti dila v pfipadé, ze prava dusevniho vlastnictvi pfevoditelna nejsou (napf.
autorska prava), a to v rozsahu stanoveném touto Smlouvou.

Zhotovitel je pfi provadeéni dila vazan prikazy Objednatele. Objednatel se touto Smlouvou zavazuje
poskytnout Zhotoviteli nezbytné nutnou soucinnost pfi plnéni dila Zhotovitelem v rozsahu
vyplyvajicim z této Smlouvy.

Pokud jsou k Fadnému provedeni dila a splnéni pozadavkd Objednatele nezbytné i dalsi ¢innosti
vyslovné neuvedené v tomto ¢lanku smlouvy, je Zhotovitel povinen tyto dalSi ¢innosti na své
naklady obstarat ¢i provést bez dopadu na vysi ceny dila.

Objednatel se zavazuje radné a vcas provedené dilo prevzit a zaplatit Zhotoviteli dohodnutou
cenu, a to za podminek stanovenych dale touto Smlouvou.

Jakékoliv dodavky ¢i plnéni nad rdmec plivodné sjednaného rozsahu predmétu této Smlouvy (dale
jen ,viceprace™) musi byt smluvnimi stranami pfedem pisemné dohodnuty, a to véetné dohody o
zméné ceny dila v disledku provedeni vicepraci. V pfipadé, ze Zhotovitel provede tyto Cinnosti
v rozporu s timto odstavcem této Smlouvy, nema v{ci Objednateli narok na zaplaceni ceny
takovych vicepraci ani na jinou nahradu.

III.
DOBA PLNENi, REALIZACE DiLA A MISTO PLNENI

Zhotovitel se zavazuje zhotovit dilo a provést veskeré cinnosti v rozsahu dle ¢l. II odst. 1 a 2
Smlouvy do 7 mésicili ode dne nabyti Gcinnosti této Smlouvy.

Zhotovitel se zavazuje nejpozdéji do 4 mésicli ode dne nabyti Gcinnosti této Smiouvy
zpracovat a predat objednateli konstrukéni (strojni) a elektro dokumentaci k jednotlivym
inzenyrskym objektlim a technologickym zafizenim. Zpracovani a pfedani dokumentace bude
smluvnimi stranami potvrzeno podpisem protokolu o pfedani projektové dokumentace.

Zhotovitel je povinen zahajit provadéni dila nejpozdéji do 5 pracovnich dndl ode dne nabyti
Gcinnosti této smlouvy.

Zhotoveni dila a provedeni veskerych cinnosti v rozsahu dle ¢l. II odst. 1 a 2 Smlouvy bude
potvrzeno podpisem protokolu o predani a prevzeti dila (dale jen ,predavaci protokol").
Potvrzenim predavaciho protokolu dle predchozi véty prechazi na objednatele nebezpedi skody
na véci.

Zhotovitel je povinen realizovat dilo podle standardnich pravidel a postupl projektového
managementu. V prlbéhu dodavky a montaze vyrobni linky véetné zprovoznéni a ovéreni
funkcénosti realizace dila bude probihat kontrola plnéni v podobé tzv. kontrolnich dnd, béhem
nichz Objednatel provede kontrolu plnéni pribéiného harmonogramu plnéni, ktery bude
smluvnimi stranami dohodnut pfi zahajeni plnéni dila, FAT testli, budou-li nezbytné (funkéni
aplikacni testy u Zhotovitele). Kontrolni dny se budou konat alesponn 1x tydné, nebude-li
smluvnimi stranami v konkrétnich pfipadech dohodnuto jinak.




Mimo kontrolni dny uvedené v predchozim odstavci tohoto ¢lanku smlouvy budou postupy
Zhotovitele zahrnovat priibézné konzultace postupu praci a navrhu systému s Objednatelem dle
konkrétnich potfeb a pozadavku.

V ramci zprovoznéni dila budou v misté plnéni probihat kompletni SAT testy (kompletni testy u
Objednatele po instalaci systému, resp. dila). V rdmci uvedeni do provozu pak bude poZadovana
realizace zahofovaciho zkusebniho provozu v intervalu stanoveném na 12h bezporuchového
provozu béZziciho vyrobniho cyklu. Pfedmétem testovani a zahofovaciho zkusebniho provozu bude
také ovéreni veskeré funkcionality fidicich vrstev a nadfazenych informacnich systéml vc.
databazovych aplikaci.

Po dokonceni realizace dila probéhne zkusebni provoz dila, tzn. celé vyrobni technologie, v délce
6 mésicl, béhem néhoz bude Zhotovitel povinen Objednateli poskytovat nezbytnou soucinnost
pro maximalni optimalizaci vyrobniho procesu. Pocet Uspésné dokoncenych vyrobnich cykld za 1
den je stanoven na 20 produktl, predpokladem je, Ze vyrobni kapacita bude postupné
navysovana a vyrobni cyklus bude zkracen na minimum.

Mistem pInéni je Vysoka skola banska - Technicka univerzita Ostrava, Vysoka skola barska -
Technicka univerzita Ostrava, budova CPIT TL3, 17. listopadu 2172/15, 708 00 Ostrava - Poruba.

1v.
CENA DiLA A PLATEBNI PODMINKY

Cena za provedeni dila dle ¢l. II této smlouvy je stanovena dohodou smluvnich stran ve vysi:
celkova cena bez DPH 5.950.000,- K¢,
DPH (sazba 21%) 1.249.500,- K¢,
cena celkem v&. DPH 7.199.500,- K¢.

V celkové cené dila jsou zahrnuty veskeré naklady spojené s provedenim dila, napf. naklady
spojené s dopravou na misto plnéni, pojisténim, instalaci dila, jakoz i jeho uvedenim do provozu,
provadénim zarucniho servisu, poskytnuti licence k softwaru a poskytnuti veskeré dokumentace
dle této Smlouvy.

Celkova cena dila je stanovena jako cena pevna, nejvyse pfipustna a maximalni, zahrnuje veskeré
naklady spojené s provedenim dila. Zména ceny dila je mozna pouze a jen za predpokladu, ze
dojde po uzavieni této Smlouvy ke zménam sazeb dané z pfidané hodnoty.

Zhotovitel odpovida za to, Ze sazba dané z pfidané hodnoty v okamziku fakturace je stanovena
v souladu s platnymi a Gcinnymi pravnimi predpisy.

Dan z pfidané hodnoty bude zalctovana podle platnych ustanoveni zakona ¢. 235/2004 Sb., o
dani z pfidané hodnoty, ve znéni pozdéjSich predpisli, dale jen "zakon o DPH". Objednatel je
opravnén proveést zajistovaci Uhradu DPH pfimo na Ucet pfislusného finan¢niho Gfadu, jestlize se
Zhotovitel stane ke dni uskutecnéni zdanitelného pinéni nespolehlivym platcem ve smyslu § 106a
zakona o DPH. V takovém pfipadé pak neni Objednatel povinen uhradit ¢astku odpovidajici DPH
Zhotoviteli.

Zhotovitel ma narok na zaplaceni zalohy ve vysi 20 % z ceny dila dle odst. 1 tohoto ¢lanku smlouvy
po nabyti ucinnosti této Smlouvy. Zaloha bude Objednatelem uhrazena na zakladé zalohové
(proforma) faktury vystavené Zhotovitelem do 10 kalendatnich dnl po nabyti Ucinnosti smlouvy.
Splatnost zalohové faktury ¢ini 30 kalendarnich dn(.

Zhotovitel ma narok na zaplaceni 50 % z ceny dila dle odst. 1 tohoto ¢lanku smlouvy po predani
dokumentace dle ¢l. III. odst. 2 této Smlouvy. Z uvedené ¢astky bude odectena zaloha poskytnuta
dle predchoziho odstavce tohoto clanku Smlouvy.

Zhotovitel ma narok na zaplaceni 50 % z ceny dila dle odst. 1 tohoto ¢lanku smlouvy po dokonceni
dila dle ¢l. III odst. 1 této Smlouvy, tzn. po dodavce a montazi vyrobni linky vCetné zprovoznéni,
ovéreni funkcnosti v rozsahu dle ¢l. III odst. 7 této Smlouvy a zaskoleni obsluhy.




10.

11.

12.

13.

V pfipadé, Ze Objednatel v souladu s ustanoveni ¢l. V. odst. 5 této Smlouvy prevzal PInéni
s drobnymi vadami a nedodélky, vznika Zhotoviteli narok na zaplaceni ceny dila dle odst. 8 této
smlouvy az fadnym odstranénim drobnych vad a nedodélkd, a to na zakladé protokolu o
odstranéni vad a nedodélkd.

Cena dila dle odst. 1 tohoto ¢lanku smlouvy bude uhrazena na zakladé dorucenych danovych
dokladt (dale jen ,faktura™) Zhotovitele, na jeho bankovni Ucet uvedeny v zahlavi této smlouvy.
Lhita splatnosti je dohodou smluvnich stran stanovena na 30 dnd ode dne doruceni dariového
dokladu — faktury Objednateli, stejny termin splatnosti plati pro smluvni strany i pfi placeni jinych
plateb (napf. Grok{ z prodleni, smluvnich pokut, nahrady skody aj., pokud neni déale v této
smlouvé stanoveno jinak). Faktura se povazuje za dorucenou tieti den po jejim prokazatelném
odeslani.

Zhotovitel vystavi fakturu bez zbytecného odkladu poté, co mu vznikne narok na Ghradu ceny
dila, resp. jeji diléi Casti, dle této smlouvy. Zhotovitelem vystavena faktura musi obsahovat nazev
Projektu, reg. ¢. Projektu, identifikaci této Smlouvy a pfedmétu PInéni a jeji pfilohou musi byt
smluvnimi stranami podepsany predavaci protokol, resp. protokol o pfedani projektové
dokumentace, potvrzujici prevzeti plnéni. Dale musi faktura splfiovat naleZitosti danového a
Ucetniho dokladu dle zakona ¢. 563/1991 Sb., o Ucetnictvi, a zakona ¢. 235/2004 Sb., o dani
z pridané hodnoty, ve znéni pozdéjsich predpist. V pfipad€, Ze faktura takové nalezitosti nebude
splnovat, popf. bude chybné vylctovana cena dila, nebo DPH, bude Objednatelem vracena do 15
dnd ode dne jejiho doruceni k opraveni bez proplaceni. V takovém pfipadé bézi u pfedmétné
faktury Ihdta splatnosti znovu ode dne doruceni opravené ¢i nové vyhotovené faktury Objednateli.
Fakturu Zhotovitel doruc¢i Objednateli doporucenou postou na adresu Objednatele nebo
elektronicky na e-mailovou adresu povéfenych osob Objednatele dle &. VIII. odst. 3. pism. a)
této smlouvy.

Veskeré platby dle této Smlouvy budou Objednatelem placeny na ucet Zhotovitele uvedeny
v zahlavi této smlouvy.

Zhotovitel prohlasuje, Ze jeho bankovni GcCet uvedeny v této smlouvé nebo ve fakture je jeho
Uctem, ktery je spravcem dané zverejnén zplsobem umoziujicim dalkovy pristup v souladu s ust.
§ 96 zakona o DPH. Zhotovitel je povinen uvadét ve fakture pouze Ucet, ktery je spravcem dané
zverejnén v souladu se zakonem o DPH. Dojde-li béhem trvani této Smlouvy ke zméné identifikace
zvefejnéného UCtu, zavazuje se Zhotovitel bez zbyte¢ného odkladu pisemné informovat
Objednatele o takoveé zméné. Vzhledem k tomu, Ze dle ust. § 109 odst. 2 pism. c¢) zakona o DPH
rudi prijemce zdanitelného pInéni za nezaplacenou dan z tohoto plnéni, pokud je Uplata za toto
plnéni poskytnuta zcela nebo z&asti bezhotovostnim prevodem na jiny Ucet nez Gcet poskytovatele
zdanitelného plnéni, ktery je spravcem dané zvefejnén zplsobem umoznujicim dalkovy pfistup,
provede Objednatel Uhradu ceny dila pouze na Ucet, ktery je Uuctem zvefejnénym ve smyslu ust.
§ 96 zakona o DPH. Pokud se kdykoliv ukaze, Ze ucet Objednatele, na ktery Objednatel pozaduje
provést Uhradu ceny dila, neni zvefejnénym Gctem, neni Objednatel povinen Uhradu ceny dila na
takovy Ucet provést; v takovém pfipadé se nejedna o prodleni se zaplacenim ceny dila na strané
Objednatele. Ustanoveni dle toho odstavce plati pouze, pokud je to pro osobu Zhotovitele
relevantni, tedy je-li Dodavatel platcem DPH dle zakona o DPH.

V.
PROVEDENI DiLA

Objednatel nabyva vlastnické pravo k dilu dle této Smlouvy Uplnym zaplacenim ceny dila
stanovené v ¢lanku 1V. této Smiouvy.

Zhotovitel spIni svou povinnost provést dilo dle této smlouvy dokoncenim dila bez vad a nedodélk{
a jeho pfedanim Objednateli dle ¢l. III. této Smlouvy. Dilo je dokonceno, je-li pfedvedena jeho
zpUsobilost slouzit svému Gcelu. Dilo bude objednatelem pfevzato jen a pouze v takové podobé,
ktera bude pIné odpovidat formé kompletniho a funkéniho celku, odladéného vyrobniho systému
véetné aplikacniho testu funkcéniho vyrobniho cyklu s fungujici IT infrastrukturou a fidicim
systémem s pfipojenymi datovymi uloZisti a datovymi toky.




Soucasti povinnosti Zhotovitele provést dilo dle této Smlouvy je téz predani vsech dokladd
naleZejicich k pInéni, technické dokumentace, navodl, atestl a certifikatl a pfipadné dalSich
dokladu, jsou-li potfebné k uzivani dila.

Smluvni strany se vyslovné dohodly, Zze Objednatel je povinen prevzit pouze fadné provedené dilo
bez vad a nedodélkd, pokud se Objednatel nerozhodne jinak.

Smluvni strany vystavi o pfedani a prevzeti zhotoveného dila predavaci protokol. Predavaci
protokol bude obsahovat:

a) oznaceni predmétu dila a Smlouvy,

b) oznaceni Objednatele a Zhotovitele,

c) prohlaseni Objednatele, Ze dilo pfejima,

d) datum a misto sepsani,

e) jména a podpisy zastupcli Objednatele a Zhotovitele.

Pokud Objednatel pfevezme dilo vykazujici drobné vady a nedodélky nebranici tomu, aby dilo
slouzilo svému Ucelu, budou tyto drobné vady a nedodélky uvedeny v predavacim protokolu a
Zhotovitel je povinen drobné vady a nedodélky odstranit nejpozdéji do 10 dnll ode dne predani a
prevzeti dila, nebude-li mezi Smluvnimi stranami pisemné dohodnuto jinak. O odstranéni
drobnych vad a nedodélkli bude smluvnimi stranami sepsan protokol o odstranéni vad a
nedodélkd.

V pripadé prodleni Zhotovitele s odstranénim drobnych vad a nedodélkd v terminu dle odstavce
5. tohoto ¢lanku této Smlouvy o vice nez 5 dni je Objednatel opravnén odstranit drobné vady a
nedodélky sam nebo prostfednictvim tfeti odborné osoby a Zhotovitel je povinen nahradit mu
veskeré naklady s tim spojené.

VI.
POVINNOSTI SMLUVNiICH STRAN

Zhotovitel je povinen predat dilo/dil¢i plnéni v pozadované kvalité a ve stanoveném terminu dle
ustanoveni této Smlouvy. Zhotovitel odpovida za to, Ze predané dilo ma technické parametry
stanovené v Priloze €. 1 této Smlouvy, pFicemz dilo je prosté vSech pravnich vad.

Pokud bude Objednatel pozadovat plnéni odlisSné od pinéni specifikovaného v Priloze ¢. 1 této
Smlouvy, musi byt o tomto vyhotovena pisemna dohoda, kde bude odchylka presné citovana a
specifikovana.

Zhotovitel timto prohlasuje, Ze pInéni dle této Smlouvy bude spliiovat veskeré technické, pravni,
bezpecnostni a jiné normy a bude vyhovovat vSem technickym, bezpec¢nostnim, pravnim a jinym
obecné zavaznym pravnim predpisdm a soucasné prohlasuje, ze plnéni dle této Smlouvy po
kvalitativni strance bude splfovat veskeré poZadavky Objednatele na toto plnéni, resp. Ze toto
plnéni bude zcela vyhovovat Ucelu, pro néjz Objednatel predmétné pinéni objednava, kdy
soucasné prohlasuje, Ze je mu tento Ucel znam.

Zhotovitel se zavazuje k povinnosti archivovat veskeré pisemnosti souvisejici s provedenim dila
podle této Smlouvy, a kdykoli po tuto dobu Objednateli umoznit pfistup k témto archivovanym
pisemnostem, a to do 31. 12. 2033, pokud cesky pravni fad nestanovuje pro nékteré dokumenty
Ihdtu delsi. Objednatel je opravnén po uplynuti deseti let od ukonceni dila podle této smlouvy od
Zhotovitele vyse uvedené dokumenty bezplatné prevzit.




Zhotovitel se zavazuje umoznit vsem subjektlim opravnénym k vykonu kontroly Projektu, z jehoz
prostfedkd je hrazena cena dila, provést kontrolu dokladd, souvisejicich s pInénim této Smlouvy,
a dale jako osoba povinna dle § 2 pism. e) zakona ¢. 320/2001 Sb., o finan¢ni kontrole ve vefejné
spravé, ve znéni pozdéjich predpisli, spoluplsobit pfi vykonu financni kontroly, mj. umoznit
Ridicimu organu OP VaVplI pfistup i k tém ¢astem nabidek, smluv a souvisicich dokumentd, které
podléhaji ochrané podle zvlastnich pravnich predpis@ (napf. obchodni tajemstvi, utajované
skutecnosti), a to za pfedpokladu, Ze budou spinény poZzadavky kladené pravnimi pfedpisy
[zejména zakona C. 255/2012 Sb., o kontrole (kontrolni fad), v uCinném znéni]; ve smlouvach se
svymi subdodavateli zhotovitel tyto zavaze umoznit Ridicimu orgdnu OP VaVpI kontrolu
subdodavatelll v témZe rozsahu.

VI,
POSKYTNUTI LICENCE

Zhotovitel timto udéluje Objednateli licence, tj. opravnéni k vykonu prava uzZivat software
prislusejici k plnéni v rozsahu stanoveném prilohou ¢. 1 této smlouvy. Neni-li pfilohou ¢. 1 této
smlouvy stanoveno jinak, plati, Ze licence je udélena na dobu neurcitou.

Zhotovitel pfeda software jako soucast pInéni. Objednateli budou predany veskeré zdrojové kady
vCetné zdrojovych dat projektové dokumentace.

Odména za poskytnuti licence se sjednava jako jednorazova a je zahrnuta v cené dila dle ¢l. 1Iv.
této Smiouvy.

Smluvni strany prohlasuji, Ze je jim znamo, Ze soucasti plnéni jsou software produkty tretich stran.
Licence k uZiti produktl tretich stran se fidi licen¢nimi podminkami vydanymi vyrobci téchto
software produkt(. Zhotovitel je povinen umoznit Objednateli nabyti licenci k témto softwarovym
produkttim tretich stran, a to za standardnich podminek tak, aby uZiti pnéni neporusovalo prava
tfetich stran. Cena za tyto licence je jiz zahrnuta v cené dila dle ¢l. IV. této Smlouvy.

_ VIIL
OPRAVNENE OSOBY

Kazda ze smluvnich stran jmenuje opravnénou osobu, popf. zastupce opravnéné osoby.
Opravnéné osoby budou zastupovat smluvni stranu v obchodnich a technickych zaleZitostech
souvisejicich s provadénim dila dle této Smlouvy.

Opravnéné osoby nejsou zmocnény k jednani, jez by mélo za pfimy nasledek zménu této Smlouvy
nebo jejiho pfedmétu.

Smluvni strany se dohodly na téchto opravnénych osobach:
a) za Objednatele:

b) za Zhotovitele:

Smluvni strany jsou opravnény zménit opravnéné osoby, jsou vsak povinny na takovou zménu
druhou smluvni stranu pisemné upozornit.

IX.
VZAJEMNA KOMUNIKACE

Veskera komunikace mezi smluvnimi stranami bude probihat prostfednictvim opravnénych osob
uvedenych v ¢lanku VIII. této Smlouvy, popf. osob povérenych zastupovat Objednatele.




VSechna oznameni mezi smluvnimi stranami, ktera se vztahuji k této Smlouvé, nebo ktera maji
byt ucinéna na zakladé této Smlouvy, musi byt ucinéna v pisemné podobé a druhé strané
dorucena bud’ osobné nebo doporucenym dopisem & jinou formou registrovaného postovniho
styku na adresu uvedenou na titulni strance této Smlouvy, neni-li stanoveno nebo mezi smluvnimi
stranami dohodnuto jinak. Nema-li komunikace dle pfedchozi véty mit vliv na platnost a Ucinnost
Smlouvy nebo neni-li vtéto Smlouvé vyslovné vyZadovana pisemna forma, pfipousti se téz
doruceni prostrednictvim faxu nebo e-mailu.

Pro Ucely dorucovani zasilek mezi smluvnimi stranami se ust. § 573 obcanského zakoniku o
domnénce doby dojiti nepouZije. V pfipadé dorucovani prostfednictvim provozovatele postovnich
sluzeb se zasilka povaZzuje za dorucenou okamzikem jejiho prevzeti smluvni stranou, jiz je zasilka
urcena, a nebyla-li tato smluvni strana pfi dorucovani zasilky zastizena, pak se za den doruceni
povazuje den, kdy byla zasilka u provozovatele postovnich sluzeb uloZena.

Smluvni strany se zavazuji, Ze v pfipadé zmény své postovni adresy nebo e-mailové adresy budou
o této zméné druhou smluvni stranu informovat nejpozdéji do tfi pracovnich dndl.

X.
OCHRANA INFORMACI

Smluvni strany jsou si védomy toho, ze v rdmci pInéni zavazk{ z této Smlouvy:

- si mohou vzajemné védomé nebo opominutim poskytnout informace, které budou
povaZzovany za diverné (dale jen ,ddvérné informace"),

- mohou jejich zaméstnanci a osoby v obdobném postaveni ziskat védomou cinnosti druhé
strany nebo i jejim opominutim pfistup k dfvérnym informacim druhé strany.

Smluvni strany se zavazuji, Ze Zadna z nich nezpfistupni tfeti osobé dlvérné informace, které pfi
plnéni této Smlouvy ziskala od druhé smluvni strany.

Za treti osoby se podle odst. 2 tohoto ¢lanku Smlouvy nepovazuiji:
a) zaméstnanci smluvnich stran a osoby v obdobném postaveni,
b) organy smluvnich stran a jejich ¢lenové,
c) ve vztahu k dlvérnym informacim Objednatele poddodavatelé Zhotovitele,
d) ve vztahu k dlvérnym informacim Zhotovitele externi dodavatelé Objednatele,

za predpokladu, Ze se podileji na plnéni této Smlouvy nebo na plnéni spojeném s plnénim dle této
Smlouvy, ddvérné informace jsou jim zpfistupnény vyhradné za timto Ucelem a zpfistupnéni
divérnych informaci je v rozsahu nezbytné nutném pro naplnéni jeho Ucelu a za stejnych
podminek, jaké jsou stanoveny smluvnim stranam v této Smlouvé.

Smluvni strany se zavazuji v plném rozsahu zachovavat povinnost micenlivosti a povinnost chranit
ddvérné informace vyplyvajici z této Smlouvy a téZz z pfislusnych pravnich predpisll, zejména
povinnosti vyplyvajici ze zakona €. 101/2000 Sb., o ochrané osobnich Gdajd, ve znéni pozdéjsich
predpistl. Smluvni strany se v této souvislosti zavazuiji poucit veskeré osoby, které se na jejich
strané budou podilet na plnéni této Smlouvy, o vyse uvedenych povinnostech mlcenlivosti a
ochrany dvérnych informaci a dale se zavazuiji vhodnym zplsobem zajistit dodrzovani téchto
povinnosti vsemi osobami podilejicimi se na plnéni této Smlouvy.

Veskeré divérné informace zlstavaji vyhradnim vlastnictvim predavajici strany a pfijimajici strana
vyvine pro zachovani jejich dlvérnosti a pro jejich ochranu stejné Usili, jako by se jednalo o jeji
vlastni dlvérné informace. S vyjimkou rozsahu, ktery je nezbytny pro plnéni této Smlouvy, se obé
strany zavazuji neduplikovat zadnym zplsobem dlivérné informace druhé strany, nepfedat je treti
strané ani svym vlastnim zaméstnanclim a zastupclim s vyjimkou téch, ktefi s nimi potfebuji byt
seznameni, aby mohli plnit tuto Smlouvu. Obé strany se zaroven zavazuji nepouzit diveérné
informace druhé strany jinak, nez za Ucelem pInéni této Smlouvy.
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Nedohodnou-li se smluvni strany vyslovné pisemnou formou jinak, povazuji se za divérné
implicitné vSechny informace, které jsou anebo by mohly byt soucasti obchodniho tajemstvi, tj.
napfiklad, ale nejenom, popisy nebo ¢asti popisl technologickych procesd a vzorcl, technickych
vzorcl a technického know-how, informace o provoznich metodach, procedurach a pracovnich
postupech, obchodni nebo marketingové plany, koncepce a strategie nebo jejich ¢asti, nabidky,
kontrakty, smlouvy, dohody nebo jina ujednani s tretimi stranami, informace o vysledcich
hospodareni, o vztazich s obchodnimi partnery, o pracovnépravnich otazkach a vsechny dalsi
informace, jejichz zvefejnéni prijimajici stranou by pfedavajici strané mohlo zplsobit skodu.

Bez ohledu na vySe uvedena ustanoveni se veskeré informace vztahujici se k pfedmétu této
Smlouvy a prislusné dokumentaci povazuii vylucné za dlivérné informace Objednatele a Zhotovitel
je povinen tyto informace chranit v souladu s touto Smlouvou.

Pokud jsou dlvérné informace poskytovany v pissmné podobé anebo ve formé textovych soubor(
na elektronickych nosic¢ich dat (médiich), je pfedavajici strana povinna upozornit pfijimajici stranu
na ddvérnost takového materialu jejim vyznacenim alespori na titulni strance nebo pfedni strané
média. Absence takovéhoto upozornéni vsak nezplsobuje zanik povinnosti ochrany takto
poskytnutych informaci.

Bez ohledu na vySe uvedena ustanoveni se za dlivérné nepovazuji informace, které:
a) se staly vefejné zndmymi, aniz by jejich zvefejnénim doslo k poruseni zavazkd prijimajici
smluvni strany ¢i pravnich predpisd,
b) méla pfijimajici strana prokazatelné legalné k dispozici pred uzavienim této Smlouvy, pokud

takové informace nebyly pfedmétem jiné, dfive mezi smluvnimi stranami uzaviené smlouvy
o ochrané informaci,

c) po podpisu této Smlouvy poskytne pfijimaijici strané treti osoba, jez neni omezena v takovém
nakladani s informacemi,

d) budou uvefejnény na zakladé jinych pravnich predpisl, zejména pak ZZVZ, nebo zakon &.
340/2015 Sb., o registru smluv, ve znéni pozdéjsich predpisd.

Za poruseni povinnosti micenlivosti smluvni stranou se povazuji téZ pfipady, kdy tuto povinnost
porusi kterakoliv z osob uvedenych v odst. 3. tohoto ¢lanku Smlouvy, které dana smluvni strana
poskytla déivérné informace druhé smluvni strany.

Ukonceni ucinnosti této Smlouvy z jakéhokoliv ddvodu se nedotkne ustanoveni tohoto ¢l. X
Smlouvy a jejich Ucinnost pretrva i po ukonceni Ucinnosti této Smlouvy.

XI.
ZARUKA, ODPOVEDNOST ZA SKODY NA VECI

Zhotovitel poskytuje Objednateli zaruku za jakost dle ustanoveni § 2619 obcanského zakoniku.
Zarukou za jakost se Zhotovitel zavazuje, Ze dilo bude po zarucni dobu zpUsobilé k pouZiti pro
obvykly ucel sjednany v této Smlouvé, a Ze si zachova obvyklé vlastnosti a vlastnosti stanovené
touto Smlouvou, a dale Ze dilo nema pravni vady. Faktickou vadou dle této Smlouvy se rozumi
stav, kdy dilo objektivné nevykazuje funkcni vlastnosti oproti vlastnostem uvedenym v této
Smlouveé nebo v priloze této Smlouvy.

Zhotovitel poskytuje na dilo zaruku za jakost v délce 24 meésicti, pricemz béh zarucni doby
pocina provedenim dila dle ¢l. III odst. 1 této Smlouvy.

Pokud dojde ke zjisténi vad v priibéhu zarucni doby, je Objednatel opravnén tyto vady oznamit
Zhotoviteli, a to nejpozdéji do konce zarucni doby. Reklamace mdze byt ucdinéna pisemné,
elektronicky ¢i faxem. Vady, které Objednatel ozndmi Zhotoviteli v dobé béhu zarucni doby, se
Zhotovitel zavazuje odstranit bezplatné a za podminek dale stanovenych v této Smlouvé.

V pribéhu zarucni doby se Zhotovitel zavazuje odstranit vady nejpozdéji do 15 dnl poté, co mu
Objednatel vadu oznami, pokud se smluvni strany pisemné nedohodnou jinak. Vada se povaZzuije
za odstranénou v okamziku, kdy jsou obnoveny vsechny sjednané funkce dila a dilo bude predano
zpét Objednateli na zakladé pfedavaciho protokolu o odstranéni reklamované vady.




Jestlize Zhotovitel neodstrani vady ozndmené Objednatelem ve Ihité stanovené v predchozim
odstavci, pfipadné v dobé smluvnimi stranami pisemné dohodnuté, je Objednatel opravnén
odstranit vadu prostrednictvim tfeti odborné osoby. Zhotovitel se v takovém pfipadé zavazuje
uhradit Objednateli veskeré naklady spojené s odstranénim vady treti odbornou osobou, a to do
15 dnll ode dne, kdy k tomu byl Objednatelem vyzvan. Zavazek Zhotovitele uhradit Objednateli
smluvni pokutu tim neni dotcen. Odstranénim vady prostfednictvim tfeti odborné osoby nezanika
odpovédnost Zhotovitele za Skody zplsobené v souvislosti s vadou dila.

Pokud se po oznameni vady Objednatelem Zhotoviteli ukaze, 7ze vadu nelze odstranit, je
Objednatel opravnén uplatnit narok na slevu z ceny. V pfipadé, Ze pro neodstranitelnou vadu
nemize Objednatel uZivat dilo k i¢elu uréenému touto Smlouvou, je opravnén od této smlouvy
odstoupit, a to bez Casového omezeni ve vztahu k okamziku, kdy vysSlo najevo, ze vadu nelze
odstranit.

Zarucdni servis je poskytovan Zhotovitelem bezplatné.

Zhotovitel je povinen uhradit Objednateli Skodu, kterd mu vznikla vadnym plnénim, a to v plné
vysi. Zhotovitel rovnéz Objednateli uhradi naklady vzniklé pfi uplatfiovani prav z odpovédnosti za
vady.

Zhotovitel odpovida za to, Ze dilo ani jeho jednotlivé Casti ¢i komponenty nebudou zatizeny
pravem tfeti osoby. Vyjde-li najevo, Ze dilo bylo v den jeho dodani zatizeno pravem tfeti osoby,
je Objednatel opravnén od Smlouvy odstoupit nebo pozadovat, aby Zhotovitel vlastnim jménem
tyto naroky tfetich osob na své naklady vyporadal.

XL
SANKCNT UJEDNANE

V pfipadé prodleni Zhotovitele s provedenim dila v terminu dle ¢l. III. odst. 1 této Smlouvy,
zavazuje se Zhotovitel uhradit Objednateli smluvni pokutu ve vysi 0,1 % z ceny dila véetné DPH
uvedené v ¢l. IV. této Smlouvy za kaZdy i zapocaty den prodleni.

V pfipadé prodleni Zhotovitele se zpracovanim a predanim dokumentace v terminu dle ¢&l. III.
odst. 2 této Smlouvy, zavazuje se Zhotovitel uhradit Objednateli smluvni pokutu ve vysi 0,05 %
z ceny dila vCetné DPH uvedené v ¢l. 1V. této Smlouvy za kazdy i zapoCaty den prodleni.

Pro pfipad prodleni Objednatele se zaplacenim faktury/dil¢i faktury je Zhotovitel opravnén
pozadovat zaplaceni uroku z prodleni ve vysi dle obecné zavaznych pravnich predpisg.

V pfipadé, ze Zhotovitel neodstrani drobnou vadu nebo nedodélek ve Ihdté stanovené v dl. V.
odst. 6 této Smlouvy, zavazuje se Zhotovitel uhradit Objednateli smluvni pokutu ve vysi 500,- K¢
za kazdou drobnou vadu nebo nedodélek za kazdy i zapocaty den prodleni s jejich odstranénim.

V pfipadé, Zze Zhotovitel neodstrani vadu dila ve Ihdité stanovené v ¢l. XI. odst. 4 této Smlouvy,
zavazuje se Zhotovitel uhradit Objednateli smluvni pokutu ve vysi 1.000,- K¢ za kazdy i zapocaty
den prodleni s odstranénim vady dila, pficemZ tato smluvni pokuta se uplatni pro kazdou
jednotlivou vadu dila.

Porusi-li Zhotovitel povinnost vyplyvaiici z této Smlouvy ohledné ochrany obchodniho tajemstvi a
ddvérnych informaci dle ¢l. X. této Smlouvy, je Objednatel po Zhotoviteli opravnén pozadovat
zaplaceni smluvni pokuty ve vysi 50 000,- KC za kazdé poruseni takové povinnosti.

Uhradu smluvni pokuty provede povinnd smluvni strana na Ucet opravnéné smluvni strany
uvedeny v zahlavi této smlouvy, a to na zakladé oznameni o uplatnéni smluvni pokuty
vystaveného opravnénou smluvni stranou a doruc¢eného povinné smluvni strané. Oznameni bude
obsahovat popis a Casové urceni udalosti, ktera v souladu se smlouvou zaklada pravo na zaplaceni
smluvni pokuty. Strana povinna se musi k vy(ctovani sankce vyjadrit nejpozdéji do 10 dnll ode
dne jeho obdrzeni, jinak se ma za to, Ze s vyuctovanim souhlasi. Vyjadfenim se v tomto pfipadé
rozumi pisemné stanovisko strany povinné. Nesouhlasi-li strana povinna s vy(ctovanim sankce,
je povinna pisemné ve sjednané Ihité sdélit opravnéné strané diivody, pro které vyUctovani
sankce neuznava. Splatnost vyuctovanych smluvnich pokut je 20 dnd od data doruceni pisemného
oznameni o uplatnéni smluvni pokuty pfislusné smluvni strané a za den zaplaceni bude povazovan
den odepsani ¢astky smluvni pokuty z Gctu pfislusné smluvni strany ve prospéch Uctu, ktery bude
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uveden ve vyluctovani smluvni pokuty.

Smluvni pokuta dle této Smlouvy se nezapoditava na Uhradu Ujmy, ktera vznikla v souvislosti
s porusenim povinnosti stanovenych touto Smlouvou a tyto naroky Ize uplatfovat nezavisle na
sobé v pIné vysi. Zavazek zaplatit smluvni pokutu tak nevyluCuje pravo na nahradu Ujmy v piné
VySi.
Smluvni pokuty je Objednatel opravnén zapocist proti pohledavce Zhotovitele na Ghradu ceny
dila.

V pripadé, kdy bude smluvni pokuta snizena soudem, zfistava zachovano pravo na nahradu skody
ve vysi, v jaké skoda prevysuje Castku urcenou soudem jako pfimérenou a bez jakéhokoliv dalsiho
omezeni.

XIII.
PLATNOST A UCINNOST SMLOUVY, ODSTOUPENI

Tato Smlouva nabyva platnosti dnem jejiho podpisu obéma smluvnimi stranami a Ucinnosti dnem
zverejnéni v registru smluv dle zakona ¢. 340/2015 Sb. o registru smluv. Uvefejnéni v registru
smluv provede v souladu se zakonem uvedenym v predchozi vété Objednatel.

Kazda smluvni strana je opravnéna odstoupit od této Smlouvy z dfivodd stanovenych touto
Smlouvou nebo ob¢anskym zakonikem.

Objednatel je opravnén odstoupit od této Smlouvy v pfipadé:

- prodleni Zhotovitele s predanim dila po dobu delSi nez 20 dnd oproti terminu pInéni
stanoveném touto Smlouvou,

- poruseni povinnosti ochrany divérnych informaci Zhotovitelem;
- prodleni Zhotovitele s odstranénim vady dila delSim nez 10 dnd.

Zhotovitel je opravnén odstoupit od této Smlouvy v pfipadé prodleni Objednatele s Ghradou
faktury dle této Smlouvy po dobu delSi nez 60 dnll, ackoliv byl Objednatel na toto prodleni
Zhotovitelem pisemné upozornén.

Kazda ze smluvnich stran je opravnéna pisemné odstoupit od této Smlouvy, pokud

- na majetek druhé smluvni strany bylo zahajeno insolvenc¢ni fizeni, v némz byl soudem
zjistén Gpadek, nebo smluvni strana sama poda dluznicky navrh na zahajeni insolvencniho
fizeni; nebo

- druha smluvni strana vstoupi do likvidace.

V pfipadech dle odstavce 5. tohoto clanku Smlouvy je opravnéna smluvni strana opravnéna od
této Smlouvy odstoupit bez Casového omezeni ve vztahu k okamZiku, kdy k poruseni této Smlouvy
zakladajici pravo od této Smlouvy odstoupit doslo. U¢inky odstoupeni od Smlouvy nastavaji dnem
doruceni pisemného oznameni o odstoupeni druhé smluvni strané, popf. pozdéjSim dnem
uvedenym v pisemném oznameni o odstoupeni.

Ukoncenim ucinnosti této Smlouvy nejsou dotéena ustanoveni Smilouvy tykajici se narokl z
odpovédnosti za vady, naroky z odpovédnosti za skodu a naroky ze smluvnich pokut, pokud
vznikly pfed ukoncenim Ucinnosti Smlouvy, ustanoveni o ochrané informaci, ani dalSi ustanoveni
a naroky, z jejichZ povahy vyplyva, ze maji trvat i po zaniku Gc¢innosti této Smlouvy.

Smluvni strany se dohodly, Ze v pfipadé odstoupeni od Smlouvy si strany vrati veskera poskytnuta
plnéni, neni-li v této Smlouvé stanoveno jinak. Ustanoveni pfedchozi véty se nevztahuje na Casti
dila (a jim odpovidajicich protiplnéni, vCetné prav vztahujicich se na zakladé této Smlouvy k
takovym Castem dila), ktera Objednatel urci ve Ihiité 1 mésice od Gcinnosti odstoupeni kterékoli
strany svym jednostrannym pisemnym oznamenim Zhotoviteli, a to na zakladé jeho posouzeni,
e takova cast dila pro ného ma hospodarsky vyznam i bez zbytku pInéni. Smluvni strany se
dohodly, Ze v pfipadé odstoupeni od Smlouvy ze strany Objednatele nema Zhotovitel narok na
Uhradu jakékoliv kompenzace za casti dila, které vzhledem k jejich povaze nelze vrétit (zejména
protoze byly poskytnuty ve vykonech), jsou-li soucasti plnéni, které ma byt dle rozhodnuti
Objednatele vraceno. Pro vylouceni pochybnosti se uvadi, ze jakékoliv naklady spojené s




demontazi Casti dila, které maji byt postupem dle tohoto odstavce Smlouvy navraceny Zhotoviteli,
nese vyhradné Zhotovitel.

. XIV. i
SPOLECNA USTANOVENI

Smluvni strany vyslovné prohlasuji, Ze si nepfeji, aby nad ramec vyslovnych ustanoveni této
Smlouvy byla jakakoliv prava a povinnosti dovozovany z dosavadni ¢i budouci praxe zavedené
mezi smluvnimi stranami ¢i zvyklosti zachovavanych obecné ¢i v odvétvi tykajicim se predmétu
plnéni této Smlouvy, ledaZe je v této Smlouvé vyslovné sjednano jinak. Vedle shora uvedeného
si smluvni strany potvrzuiji, Ze si nejsou védomy zadnych dosud mezi nimi zavedenych obchodnich
zvyklosti ¢i praxe.

Smluvni strany se dohodly na vylouceni aplikace ust. § 557 obcanského zakoniku o tom, Ze
pfipousti-li pouZzity vyraz rlzny vyklad, vyloZi se v pochybnostech k tizi toho, kdo vyrazu pouzil
jako prvni.

Zhotovitel pfebira dle ust. § 1765 obcanského zakoniku nebezpedi zmény okolnosti, a to zejména
v souvislosti se zvySenim nakladd na provedeni dila dle této Smlouvy.

Zhotovitel nemize bez prfedchoziho pisemného souhlasu Objednatele postoupit sva prava a
povinnosti plynouci z této Smlouvy tfeti strané.

Zapocteni na pohledavky Zhotovitele vzniklé této Smlouvy se nepfipousti. Smluvni strany vylucuji
ve vztahu k pohledavkam vzniklym Objednateli z této Smlouvy nebo v souvislosti s ni aplikaci ust.
§ 1987 odst. 2 obcanského zakoniku a souhlasi s tim, Ze i nejistd a/nebo neurcita pohledavka je
zplsobila k zapocteni, avsak pouze do okamziku pfipadného podani Zaloby na plnéni z této
smlouvy.

XV.
ZAVERECNA USTANOVENT

Prava a zavazky touto Smlouvou neupravené se fidi pravnim fadem Ceské republiky, zejména
zdkonem ¢. 89/2012 Sb., obclansky zakonik, ve znéni pozdéjSich predpisli. Smluvni strany se
rovnéz zavazuji dodrZovat pravidla Operacniho programu Vyzkum a vyvoj pro inovace.

Zménit nebo doplnit tuto Smlouvu mohou smluvni strany pouze formou pisemnych dodatkd, které
budou vzestupné Cislovany a podepsany opravnénymi zastupci smluvnich stran. Vyzaduje-li tato
Smlouva pro néjaké jednani pisemnou formu, bude pro tento Ucel povazovana vyména e-
mailovych ¢i jinych elektronickych zprav. Smluvni strany jsou opravnény namitnout neplatnost
této Smlouvy a/nebo jejiho dodatku z dlivodu nedodrzeni formy kdykoliv, a to i kdyzZ jiz bylo
zapocato s plnénim.

Pokud by se kterékoliv ustanoveni této Smlouvy ukazalo byt neplatnym nebo nevynutitelnym nebo
se jim stalo po uzavieni této Smlouvy, pak tato skutecnost neplsobi neplatnost ani
nevynutitelnost ostatnich ustanoveni této Smlouvy, nevyplyva-li z donucuijicich ustanoveni
pravnich predpist jinak. Smluvni strany se zavazuii takové neplatné ¢i nevynutitelné ustanoveni
nahradit platnym a vynutitelnym ustanovenim, které je svym obsahem nejblizsi Ucelu neplatného
¢i nevynutitelného ustanoveni.

Veskeré spory mezi smluvnimi stranami vyplyvajici nebo souvisejici s ustanovenimi této Smlouvy
budou feseny vidy nejprve smirné vzajemnou dohodou. Nebude-li smirného FeSeni dosazeno v
pfimérené dobé, bude mit kterakoliv ze smluvnich stran pravo predlozit spornou zaleZitost k
rozhodnuti mistné pFislusSnému soudu. V souladu s § 89a zak. ¢ 99/1963 Sh., obcansky soudni
fad, ve znéni pozdéjsich predpis, se za mistné pfislusny soud k projednavani spord z této
Smlouvy prohlasuje obecny soud Objednatele.

Nedilnou soucast Smlouvy tvofi tyto prilohy:
- pfiloha & 1 - Technicka specifikace
- priloha ¢. 2 — Technicky popis dila

Tato Smlouva je vyhotovena v jednom stejnopise v elektronické podobé.




7. Tato Smlouva obsahuje UpIné ujednani o predmétu Smlouvy a vsech nalezitostech, které smluvni
strany mély a chtély v této Smlouvé ujednat, a které povaZuji za dlleZité pro zavaznost této
Smlouvy. Zadny projev smluvnich stran ucinény pfi jednani o této Smlouvé ani projev ucinény po
uzavreni této smlouvy nesmi byt vykladan v rozporu s vyslovnymi ustanovenimi této Smlouvy a
nezaklada zadny zavazek zadné smluvni strany.

8. Smluvni strany shodné prohlasuji, Ze jsou si védomy vSech pravnich disledkl touto Smlouvou
vyvolanych, souhlasi se vSemi jejimi ustanovenimi, s nimiz se podrobné seznamily, a na dlkaz
své svobodné a pravé vile pfipojuji vlastnorucni podpisy svych opravnénych zastupctll

V Ostravé V Ostravé

Vysoka skola bainska — Technicka TEMEX, spol. s r.o.

univerzita Ostrava

prof. RNDr. Vaclav Snasel, CSc jednatel
rektor




Priloha ¢. 1 — Technicka specifikace

Technicka specifikace kompletniho systému reseni
~SmartFactory”

Predmétem dila je kompletni dodavka zahrnujici navrh, realizaci, integraci a dodavku produkéniho
prostiedi pro realizaci montaZe vyrobk{ z lego dil{, stavebni lego zakladny a pfipravenych elektronickych
soucasti. Pro kazdy produkt bude v zavéru svého vyrobniho cyklu provedena inspekcni kontrola na
testovaci stanici v¢. vygenerovani a zaznamu vystupniho reportu o spravnosti a funkcnosti vyrobku.
Soucasti dodavky je rovnéZz kompletni technickd dokumentace dila specifikovana v zadavaci
dokumentaci.

Zhotovitel musi v ramci pInéni dila integrovat a predvést v produkénim chodu cely kompletni systém
vCetné vsech komponentnich subsystémdl, pficemz roboticky subsystém a subsystém Fizeni a vizualizace
budou Zhotoviteli dila poskytnuty Objednatelem k integraci (specifikace subsystéml byly Zhotoviteli
poskytnuty v ramci zadavacich podminek pro Vefejnou zakazku) a jejich pofizeni neni soucasti plnéni
této dila.

Technicka specifikace SmartFactory - diléi subsystémy:

1) Skiad
Vyrobce zafizeni: TEMEX, spol. s r.o.
Presné typové oznaceni zaFizeni:
Pocet kusi: 1ks (kompletni vybava skladu a jeho pfislusenstvi)

Skladové hospodarstvi a zakladaci mista skladu musi minimalné splihovat nasledujici
kritéria:

- Samonosna stabilni konstrukce skladu

- Automatickeé fizeni skladového hospodarstvi

- Rameno manipulatoru operuje v celé pracovni ploSe rastru Uloznych mist

- Pocet zakladacich mist skladu: min. pocet 50 ks

- Ridici systém skladu pIné spolupracuje s informa¢nim systémem SmartFactory

- Navrh a organizace skladu, Sifka x vyska x hloubka v mm, v souladu s rozméry dil{

- Minimalni pocet dilll v kazdém GloZzném misté bude 10ks

- Manipulator je schopen odebrat pfislusny dil z Ulozného mista (bez nutnosti prekladky nebo jiné
dodatecné manipulace)

- Systém automatického naskladnéni dilli v zadni ¢asti skladu je schopen naskladnit pfislusny dil (bez
nutnosti prekladky nebo jiné dodate¢né manipulace)

- Funkéni mechanismus organizace UloZznych mist véetné realizace Fizeného posuvu dilél na odbérné
misto

- Identifikace poctu dild — informacni systém SmartFactory ma trvaly pfehled o poctu dild ve skladu
a procesu vyroby

- Max. doba od uchopeni dilu manipulatorem po umisténi dilu do produktového kontejneru: 15 s

- Max. velikost produktového kontejneru je 240x240 mm (pfi dodrZzeni kompatibility s dopravnikovou
platformou)

- Minimalni pocet kontejnerd pfipravenych ve skladu pro montaz vyrobkd: min. pocet 10 ks
- Cted zafizeni pro identifikaci vyskladriovanych a naskladiovanych dil&

- Soubézna cinnost vyskladiovani a naskladrfiovani




- Manipulator vyskladriuje a naskladriuje stavebni Lego zakladnu

- Manipulator vyskladiuje a naskladriuje produktové kontejnery

2) Dopravnikovy systém a prislusenstvi

Vyrobce zafizeni: TEMEX, spol. s r.o.
Presné typové oznaceni zafFizeni: BOSCH TS 2plus
Pocet kusi: 1ks (kompletni vybava komponent dopravnikového systému a pfislusenstvi)

Orientacni schémata:




Dopravnikovy systém vc. jeho prislusenstvi musi minimalné spliovat nasledujici kritéria:

Maximalni velikost dopravnikové platformy 250x250 mm
Minimalni velikost dopravnikové platformy 150x150 mm
Modularni konstrukce

Material desky dopravnikové platformy: ocel nebo hlinik

Antistatické provedeni

Vyménitelnost opotrebenych dill dopravnikové platformy
Minimalni pocet dopravnikovych platforem: 6 ks

Dopravnikovy systém musi byt organizovan tak, aby aktualné nepouzivané dopravnikové platformy
neblokovaly provoz dopravnikového systému.

Minimalni nosnost dopravnikové platformy 5kg

Zatizitelnost dopravniku pfi akumulaci dopravnikovych platformem: 60 kg/ 1 pohon

Délka dopravniku v souladu s orientacnimi schématy a s omezenimi dle zadavaci dokumentace
Prikon dopravniku: max. 3kW, 3x400V, 50 Hz

Minimalni rychlost dopravniku: 0,3 m/s, doporucena rychlost 1 m/s

Dopravnikovy systém podporuje zatacky, stopery, odbocky, montazni aretovana pracovisté
Opakovatelna presnost pozicovani na montaznich aretovanych pracovistich +/- 0,05 mm
Systém pro identifikaci dopravnikovych platforem

Komunikacni rozhrani fidiciho systému dopravniku - Profinet 10, Ethernet TCP/IP

LED indikace funkci a stavil

Integrované diagnostické funkce pres webové rozhrani

Pracovni vyska dopravni platformy v montazni stanici: 800 - 950 mm + 10%

Pocet stanic pro zastaveni, aretaci dopravnikové platformy: min. 12

Vyjmutelnost vozik( - dopravnikové platformy z dopravnikového systému

Provozni vyska linearniho dopravnikového systému (s ohledem na podjezdy mobilnich robotickych
jednotek): provoz vyska 850 mm £ 10%

Moznost doplitkové montaze senzorl a dalSich komponent na nosnou konstrukci dopravniku

3) Pracovisté robotickych bunékc. 1, ¢ 2, ¢ 3

Vyrobce zafizeni: TEMEX, spol. s r.o.
Presné typové oznaceni zaFizeni:
PocCet kusii: 3 ks

Pracovisté robotickych bunék musi minimalné spliovat nasledujici kritéria:

Stojanova zakladna pro pevné umisténi robotického ramene, robustni ocel konstrukce, dostatecné
tuha pro zajisténi pozadované pfesnosti montaze.

Stojanova zakladna bude pevné spojena s podlahou s moZnosti budouciho pfemisténi

Vyska stojanové zakladny v rozsahu 40 — 70 cm podle konstrukénich potfeb s prostupem pro kabelaz
a s otvory pro stabilni montaz patové zakladny

Sitka stojanové zakladny podle patové zakladny specifikovaného robotu

Zakladem robotického pracovisté bude konstrukce z hlinikovych profill]




- Vysky pracovnich ploch musi byt jednotné a v souladu s dopravnikovym systémem a pracovni
vySkou manipulatoru

Tato pracovisté jsou osazena roboty specifikovanymi v Priloze €. 1.2 zadavaci dokumentace
Verejné zakazky.

4) Manipulator a linedrni pojezdova zakladna

Vyrobce zafizeni: KUKA

Presné typové oznaceni zafFizeni:

Pocet kusii: 1ks

Pracovisté manipulatoru a linearni pojezdové zakladny spliovat nasledujici kritéria:

- Linearni pojezdova zakladna a manipulator budou instalovany tak, aby umoznovaly spolehlivy odbér
dil& ze skladu a jejich pfedavani na dalSi pracoviste.

- Lineami pojezdova zakladna bude pevné spojena s podlahou s moznosti budouciho prfemisténi
- Pracovni vysky manipulatoru musi byt v souladu z ostatnimi subsytémy SmartFactory

Toto pracovisté je osazeno robotem a linearni pojezdovou zakladnou specifikovanymi v
Priloze ¢€.1.2 zadavaci dokumentace Verejné zakazky.

5) Manudlni pracovistéc. 1, ¢. 2, ¢. 3

Vyrobce zafizeni: TEMEX, spol. s r.o.
Presné typové oznaceni zaFizeni:
Pocet kusii: 1ks

Pracovisté manualni montaze musi minimalné spliiovat nasledujici kritéria:

- Kompaktni modularni konstrukce pracovisté z hlinikovych profild

- Konstrukce se zabudovanym pfidruzenym elektrorozvadécem a s dostupnou elektrovybavou

- Konstrukce se zabudovanym PC (dodavka PC neni pfedmétem pInéni dila) pro podporu montaze
- Monitor bude vhodné umistén v dosahu operatora

- Pracovisté bude obsahovat podruzny rozvadéc (viz 2.4.3 Technického popisu dila)

- Pracovisté pevné ukotvitelné k podlaze pro pfesnou montaz

- Pracovisté s pracovni deskou pro vykon manualnich operaci

- Zajisténa bezpecnost operatora pfi manipulaci s dily a operacich montaze

- Pocet dopravnikovych platforem aretovanych ve stanici pro manualni montaz - 2 ks (1ks produktovy
kontejner, 1ks stavebni Lego zakladna)

- Jedna dopravnikova platforma vyhrazena pro transfer produktového kontejneru

- Druhd dopravnikova platforma dopravuje pfislusnou stavebni zakladnu konfigurace produktu ze
skladu na manualni pracovisté

- Pracovni vyska desky v souladu s vySkou dopravniku, s poZzadavky na ergonomii a bezpec¢nost
- Kryti dopravnikového systému a automaticky mechanismus bezpecné manipulace operatora
- Operatorskou stolicku s polohovatelnou vyskou s moznosti aretace otaceni

- Manualni pracovisté ¢. 1 obsahuje veskeré vybaveni pro asistovanou montaz (viz kapitola 3.5.1
Technického popisu dila)

- Manualni pracovisté ¢. 2 obsahuje veskeré vybaveni pro pomoci rozsifeni reality (viz kapitola 3.5.2
Technického popisu dila)




- Manualni pracovisté ¢. 3 - Pfiprava pro vedeni doplnkové kabelaze pro kolaborativniho robota
- Manualni pracovisté ¢. 3 - Pfiprava pracovisté pro kolaborativniho robota

- Manualni pracovisté ¢. 3 - Stojanova zakladna pro pevné umisténi kolaborativniho robota s montazni
plochou 40x40cm

6) Stanice inspekcni kontroly

Vyrobce zafizeni: TEMEX, spol. s r.o.
Presné typové oznaceni zaFizeni:

Pocet kusii: 1ks

Testovaci pracovisté musi minimalné spliovat nasledujici kritéria:

- Integrace Stanice inspekéni kontroly do SmartFactory za dodrZeni pozadavk® uvedenych v kapitole
3.6 Technického popisu dila

7) Subsystém 3D tisku

Vyrobce zafizeni: TEMEX, spol. s r.o.
Presné typové oznaceni zaFizeni:
Pocet kusii: 1ks

Jednotlivé komponenty aditivnich technologii 3D tisk musi minimalné spliovat nasledujici
kritéria:

- Integrace Subsystému 3D tisku do SmartFactory za dodrzeni pozadavkd uvedenych v kapitole 3.8
Technického popisu dila

8) Mobilni roboticka jednotka

Vyrobce zafizeni: TEMEX, spol. s r.o.

Presné typové oznaceni zaFizeni:

Pocet kusii: 1ks

Systém mobilni robotické jednotky musi minimalné spliovat nasledujici kritéria:

- Integrace Mobilni robotické jednotky do SmartFactory za dodrzeni poZzadavk{ uvedenych v kapitole
3.7 Technického popisu dila







Ptiloha ¢. 2 smlouvy o dilo

Technicky popis
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1. Testbed pro demonstraci principt Priamyslu 4.0

Tento dokument obsahuje technicky popis poZadavkl na konstrukei a funkci Testbedu
pro demonstraci principll Priimyslu 4.0, dale v textu oznacovaného pojmem SmartFactory.

SmartFactory bude soucasti budované laboratorni infrastruktury oznacované jako CPIT
TL3. Tato infrastruktura je budovana v ramci projektu ,,Platforma novych technologii FEI CPIT
TL3*, CZ.02.2.67/0.0/0.0/16_016/0002467, podpofeného programem Operacni program
Vyzkum, vyvoj a vzdélavani, ¢islo vyzvy: 02 16 016, nazev vyzvy: Vyzva ¢. 02 16 016 pro
ERDF pro vysoké $koly v prioritni ose 2 OP.

SmartFactory bude vyuZivano zejména v novém Mgr. studijnim programu Pocitacové
systémy pro priimysl 21. stoleti, ale také ve stavajicich studijnich programech akreditovanych
na VSB-TU Ostrava.

Zakladem SmartFactory je montazni linka pro automatickou a manualni montaz vyrobka.
Navrh, konstrukce, dodani a uvedeni do provozu uvedené linky je ptedmétem zakazky.

Cilem linky je demonstrace zakladnich principii konceptu primysl 4.0 a to zejména:

- Interoperabilita — schopnost kyber-fyzickych systémii komunikovat mezi sebou
prostfednictvim informacnich systému.

- Virtualizace — virtudlni kopie SmartFactory propojujici data ze senzorll s virtudlnimi a
simula¢nimi modely tovarny.

- Decentralizace — schopnost kyber-fyzického systému jednat v ramci SmartFactory
autonomneé.

- Prace v realném Case — schopnost analyzovat v realném case ziskdvana data a zasahovat v
realném Case do vyrobniho procesu.

- Orientace na sluzby — kyber-fyzikalni systémy nabizeji a poskytuji sluzby vyrabénym
produktiim ¢i obsluze.

- Modularita — schopnost adaptace SmartFactory na zménu.

Koncept vyZaduje jiny pohled na vyrobek, nez je v soucasné dob¢ bézné. Vyrobek, ktery
obsahuje dynamickou pamét’ se schopnosti komunikovat, prochazi vyrobnim procesem jako
informacni kontejner. Informace v tomto kontejneru doprovazi tento vyrobek po cely jeho
Zivotni cyklus. Vyrobek se méni v agenta ovliviiyjicitho své okoli. Vyrobek ma schopnost
monitorovat sviij stav a stav svého okoli.

Zhotovitel SmartFactory musi pfistoupit k navrhu s ohledem na uvedené principy, musi
volit inovativni feSeni a nejnovéjsi technologie. Dliraz musi byt kladem na snadnou dostupnost
a archivaci veSkerych vyrobnich, provoznich a diagnostickych dat. VeSkeré vyrobni operace
provedené subsystémy na montdzni lince musi byt archivovany a zpétné dohledatelné.



1.1 Klicové funkce SmartFactory

SmartFactory musi zajiStovat ndsledujici zakladni funkce. Jednotlivé funkce jsou dale

upfesnény v popisu jednotlivych susbsystémi:

Produkéni systém bude provadét jak automatickou, tak manualni montaz vyrobku.
Vyrobek bude tvofen dilky stavebnice lego, dilky vytvofenymi na 3D tiskarné a
elektronickymi komponentami.

Konfigurace vyrobku a zptsob jeho vyroby bude zvolena na zac¢atku vyrobniho cyklu
pomoci grafického uZivatelského rozhrani na operatorském panelu a na mobilnim
zatizeni typu tablet (,.konfigurace produktu®).

Na zacatku cyklu montaZe nového vyrobku bude ze skladu vyskladnén a pfipraven
prazdny produktovy kontejner.

Na zéklad¢ konfigurace produktu manipuldtor vyskladni ze skladu vSechny dily
zvoleného produktu vcetné elektronického obvodu a nalozi je do produktového
kontejneru.

Bude provedena kontrola, Ze kontejner obsahuje vSechny pozadované dily (kazdy dil je
oznacen identifikatorem - QR kdédem) a pripravend sada /kontejner bude umistén na
platformu dopravnikového systému.

Stavebni lego zakladna pro vyrobek bude rovnéz pripravena a vyskladiiovana ze skladu.
Kazda lego zakladna bude obsahovat pamétovy identifikator (RFID), ktery ponese
vSechny informace o jednotlivych dilech produktu a vSech operacich, které na ném maji
byt realizovany.

Stavebni lego zakladna vyrobku bude ze skladu vyskladnéna a umisténa do zakladaciho
luzka dopravni platformy dopravnikového systému.

Manipulator dopravi produktovy kontejner na poZadované montazni pracoviste.

Ridici systém ovéfi, které z pracovist ma volnou vyrobni kapacitu a tomuto pracovisti
pfideli zpracovani zakazky, tzn., dopravi produktovy kontejner s dily a spusti sadu
operaci.

Zvolené pracovisté provede montdZ produktu.

Proces montaze bude zaloZen na strojovém vidéni a navadéni robota kamerou. Uchopy
produktovych dilli a montdZ stavby budou realizovany pomoci navadéni kamerou, tj.
kamera provede rozliSeni daného dilu, pted4 povel fizeni robotu pro uchop a nasledné
provede montazni operaci po definované trajektorii, ktera umisti dil do stavby a bude
dale pokracovat, dokud nebude vyrobek finalizovan.

Vyrobni systém bude schopen realizace montaze v paralelnim procesu vyroby, tzn.
robotické bunky budou schopny vyrabét , sviij* definovany vyrobek nezavisle na sobg.
Nasledovat bude testovani spravnosti vyrobku a funkcnosti vyrobku na testovacim
pracovisti. Testovaci pracovisté neni soucasti dodavky, nicméné koncept SmartFactory
musi byt pfipraven pro jednoduchou instalaci testovaciho pracovisté dodaného treti
stranou a pro jeho pripojeni do fidiciho systému.

Po otestovani je vyrobek pfipraven k pfedani na definovaném ptedavacim miste.



Systém bude umoziovat volbu odbéru hotového vyrobku na pfedavacim misté nebo
zahaji operace demontdze vyrobku a naskladnéni dil zpét do skladu.

Demontaz probéhne na robotickych pracovistich €. 1, €. 2, ¢. 3 pfipadné ve spolupraci
ramen robotickych bunék a robotu manipulatoru.

Demontované dily budou pomoci mobilni robotické jednotky dopraveny
v produktovém kontejneru do skladového prostoru a zpétn¢ naskladnény.

Veskeré dily veetné stavebni lego zakladny budou zpétné umistény ve skladu.
Kompletni vedeni skladového hospodaftstvi bude realizovano MES systémem.

Pokud bude vuvodni konfiguraci zvolen typ manudlni montaZe, kontejnery
s vychystanymi produktovymi dily budou dopraveny na zvolené pracovisté manualni
montaZe, kde bude provedena montdz operatorem.

Nasleduje doprava vyrobku na testovaci pracovisté spravnosti a funk¢nosti vyrobku.
Po otestovani je vyrobek pfipraven k predani na pfedavacim mist€, nebo zahdji operace
demontaZe vyrobku a naskladnéni dilt zpét do skladu.

Ridici a informa¢ni systém bude archivovat veskeré vyrobni informace produktu
v databazovém uloZisti a bude schopen je dale poskytovat ke zpracovani do vysSich
informacnich vrstev.

Systém bude provozovan v nepretrZitém provozu, automaticky rezim vyrobnich operaci
bude spudtén minimalné 24x za den.

Systém bude provozovan v uzavieném cyklu bezobsluzné tzn. bez narok na ptitomnost
a zasahy obsluhy.

Automatickda montaZ vyrobku vtzv. modu ,demonstranim™ bude probihat
v automaticky spousténém pravidelném cyklu, bude zcela nezavisla na pfitomnosti
obsluhy a tento mod bude volitelnym reZimem ovlddaciho systému.

Vyrobni takt automatické montdze nebude presahovat 5 minut (¢as od zadani poZzadavku
na vyrobu po doruceni finalizovaného a otestovaného vyrobku na pfedavaci pozici) a
nebude presahovat 10 minut (¢as od zadani poZadavku na vyrobu po dokonceni
finalizovaného a otestovaného produktu v¢. procesu demontdze a zpétného naskladnéni
dilt do skladu v pfipadé volby uzavieného cyklu s rozebranim produktu).

Po zhotoviteli bude poZadovana integrace mobilnich robotickych jednotek, které doda
zadavatel.

1.2 Dalsi aspekty dila

Zadavatel zhotoviteli jako soucast technického popisu poskytuje virtualni ndvrh koncepce

SmartFactory oznaCovany jako digitalni dvojée a video-sekvence demonstrujici provoz

systému (Ptiloha 1.6). Tento virtualni model poslouzi budoucimu zhotoviteli jako Uvodni

nahled produk¢ni technologie a jeho cilem bude vytvofit ideovou predstavu budovaného

produkéniho systému.

Model byl vytvofen s danou mirou presnosti a byl navrZzen v profesiondlnim SW v

realném kartézském soutradnicovém systému. Tento model digitalniho dvojcete je komplexni a

realisticky jak z pohledu virtudlnich obrazii produkti, tak z pohledu virtualnich obrazl procesu,
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t). realizovanych montaZznich operaci, napt. robotickych trajektorii uchopu, manipulace,
montaZe apod. Hlavni U€el tohoto digitalniho dvojcete spociva v poskytnuti ideové predstavy
celé koncepce budovaného produkéniho systému. Zhotovitel v rdmci technického popisu a
dostupného modelu ziska ideovou predstavu a priklad postupu procesu integrace produkéniho
systému SmartFactory.

Hlavni prioritou SmartFactory je demonstrace nejnovéjSich technologii a principt
Primyslu 4.0. Dilo se musi vyznacovat vysokou technickou urovni a funkéni spolehlivosti.
Velmi dilezitym aspektem je propojeni produkéniho systému na vyssi informacni vrstvy typu
MES (Manufacturing Execution System), cloud IoT systémy pro sbér dat a praci s velkymi
daty. Zhotivitel zajisti fidici a informaéni vrstvy do urovné MES systému a rozhrani pro pfenos
dat do cloudové IoT vrstvy.

Zhotovitel je povinen budovat dilo podle standardnich pravidel a postupii projektového
managementu. Postup bude zahrnovat prubézné konzultace v postupu praci a navrhu
systému a ve fazi vystavby systému kontrolni dny s objednatelem na tydenni bazi tak, aby
bylo zajiSténo dodani dila v plném souladu s predloZenou technickou specifikaci a
technologickou konfiguraci, v¢. plnéni definovanych technickych parametra a kritérii
Vysledné dilo bude objednatelem pievzato jen a pouze v takové podobé, ktera bude plné
odpovidat formé kompletniho a funkéni celku, odladéného vyrobniho systému v¢. aplikaéniho
testu funk¢éniho vyrobniho cyklu s fungujici IT infrastrukturou a fidicim systémem
s ptipojenymi datovymi uloZisti a datovymi toky.

Vyrobeny produkt musi byt vyroben a otestovan v¢. vystupniho reportu o spravnosti
provedeni a vysledné funkcionalité. Hlavni narocnost dila spoc¢iva v preciznim zvladnuti
implementovanych technologii, v navrhu vyspélého fizeni a vzdjemné funk&ni komunikaci
vSech technologii a novych metodik Primyslu 4.0. Kli¢ovym prvkem takové koncepce bude
demonstrace téchto pristupl. Dalsi kliCovou vlastnosti systému je veSkeré tracebility,
komplexni sbér a zaznam dat, a to jak v Urovni provoznich, vyrobnich a diagnostickych v¢.
napf. detailniho zaznami o priibéhu Zivotniho cyklu produktu, jeho vyroby.

Dodany vyrobni systém musi byt navrzen a funkéné€ odladén. Béhem pribézného vyvoje
bude harmonogram projektu prochazet standardnimi projektovymi fazemi, kontrol plnéni
milnikd jednotlivych etap projektu vé. FAT testi (funk¢ni aplikaéni testy u zhotovitele) a po
zprovoznéni na mist¢ implementace kompletnimi SAT testy (kompletni testy u objednatele po
instalaci systému). Soucasti faze uvedeni do provozu bude pozadovano realizovat zahofovaci
zku$ebni provoz v intervalu stanoveném na 12h bezporuchového provozu béziciho vyrobniho
cyklu. Rozsitena lhiita pro zkusSebni provoz celé vyrobni technologie je stanovena na 6 mésicu.
Pocet uspésné dokonenych vyrobnich cykli za 1 den je stanoven na 20 produktu.
Ptedpokladem je, Ze vyrobni kapacita bude postupné navySovana a vyrobni cyklus bude
zkracen na minimum. Pfedmétem testovani a zkusebniho provozu bude také ovéfeni veskeré
funkcionality fidicich vrstev a nadfazenych informacnich systému v¢. databazovych aplikaci.



1.3 Legislativni pozadavky

Dilo musi spliiovat veskeré poZzadavky vyzadované platnou legislativou. Dilo musi byt
realizovdno v souladu se zakonem 22/1997 Sb. v platném znéni a dalS$imi souvisejicimi
ptredpisy, nafizenimi vlady a ceskymi technickymi normami. Realizace dila bude probihat v
souladu a dle pokynl objednatele.

Projektova dokumentace bude zpracovdna samostatné pro jednotlivé inZenyrské objekty
a pro technologicka zatizeni do rozsahu dodavatelské (realizacni) dokumentace. Realiza¢ni
dokumentace objektl nebo zafizeni je dokumentace zpracovavana zhotovitelem, resp. jeji ¢asti,
obsahujici zeyména dilenské a vyrobni vykresy slouZici k realizaci objekt{i nebo zatizeni.

Pro realizované reSeni zhotovitel doda kompletni vykresovou elektrickou i mechanickou
dokumentaci v elektronické podobé. Pro niavrh elektrické i mechanické dokumentace
musi zhotovitel pouzit standardni CAD/CAE systémy. Soucasti dokumentace
strojirenskych a elektro ¢isti budou soubory v univerzialnim STEP formatu + ve formatu
CAD/CAE systému, ve kterém je dokumentace vytvorena. Kompletni dokumentace bude
také ve formatu pdf.

Zadavatel hodla vyuzit dodanou projektovou dokumentaci k vyuce studenti FEI. Cilem
Je praktické vyuziti a demonstrace peclivé zpracované dokumentace, ktera umoziuje studentim
vysvétlit proces samotného vzniku a nasledné spravy dokumentace dané robotizované linky a
celkové technologie zakomponované v dané stavbe.

Dokumentace musi mimo poZadavkl na vécny obsah spliiovat 1 poZadavky, které jsou
kladeny na jeji technické a grafické provedeni a to pfedevsim:

- Forma zpracovani tak, aby bylo dokumentaci mozné vyuzit ve vyuce FEI.
- Raciondlni archivace a snadna provozni manipulace.

- Opétovna reprodukovatelnost s moznosti jednoduchych uprav a doplnéni.
- PouZitelnost pro zpracovani navazujicich druhit dokumentace.

- Kuvalitni grafické zpracovani, jednotny styl, pfehlednost a systemati¢nost.

Dodana dokumentace bude obsahovat kompletni vykresovou dokumentaci a specifikace
navrZzenych experimentalnich pracovist s roboty, popis pracovist a pouZitych periferii.
Zakladni rozsah jednotlivych oborovych ¢asti dokumentace musi vZdy minimalné obsahovat

- A Priivodni zprava.

- B Souhrnna technicka zprava.

- C Situacni vykresy.

- D Dokumentace technickych a technologickych zatizeni.

- E Dokladova c¢ast.

Kli¢ové casti dokumentace jsou:

e Piehledné dispoziéni schéma technologie (rozmisténi technologie, rozmisténi
Jednotlivych rozvadéci, kabelové trasy, inZenyrskeé sité).
e Piehledné schéma vzajemnych funkénich vazeb celé technologie.



e Posouzeni rizik.

e Navrhy a ideova schémata zapojeni systému bezpecnostnich obvodi.

e Schéma napojeni technologie na dodavku elektrické energie.

e Jednopolova schémata.

e Obvodova elektrotechnicka schémata.

e Dalsi schémata (kinematicka, hydraulicka, pneumaticka, energeticka apod. ).

e Navrhy rozvadéct — rozmisténi komponentli v rozvadéci.

e Vypisy specifikaci — seznam materidl{l (ptistroje, motory, instrumentace apod.), seznam
kabelli, seznam konektorli a svorkovnic, zapojovaci schémata svorkovnic, prehledova
schémata PLC karet, ptehled proménnych PLC apod.

e Textovda dokumentace — rozsah a formaty (textové dokumenty, seznamy, tabulky,
vypocty apod.)

e (Grafické dokumentace — rozsah a formaty (vykresy, schémata, vyvojové diagramy,
grafy, fotodokumentace, video, audio zaznam apod.

e Kompletni dokument management systém — provazanost vSech dokumenttl, propojeni
dokumentace s technologii.

e Dokumentace elektro, RS a MaR navrhu linky a souvisejicich technologii.

e Dokumentace skute¢ného stavu (vSechny vyse uvadéné dokumenty).

Soucasti dodavky bude:

- Kompletni technicka dokumentace strojni ¢asti SmartFactory ve formé¢ 3D CAD
model, zdrojovych dat téchto modeli a ptislusného popisu.

- Kompletni technicka dokumentace.

- Veskera technickd elektro dokumentace SmartFactory zpracovana ve vhodném
inZenyrském nastroji.

- Funk¢ni analyza SmartFactory, ktera bude zpracovana ve spolupraci se zadavatelem.

- Veskeré vytvorené programové vybaveni a jeho zdrojové kody. VeSkery programovy
kod bude disledné komentovany.

1.3.1 Bezpecnost, analyza a posouzeni rizik

Velice dilezité ze strany zhotovitele této vyrobni linky bude v Gvodu navrhu feSeni
zpracovat precizni analyzu rizik. V plném souladu s vystupy této analyzy specialné bude navrh
arealizace feSeni zajist'ujici plnou funkéni bezpecnost pro jednotlivé subsystémy SmartFactory.
Vypracovani detailni analyzy a posouzeni rizik bude soucasti projektové dokumentace.
Z pohledu bezpecnosti musi byt celé dilo (systém) realizovano v souladu s ptisluSnymi zakony,
nafizenimi vlady a normativnimi pfedpisy. V této souvislosti je nutné také dodat veskeré
dokumenty tykajici se poZadavki na bezpeCny provoz a pouzivani strojl, technickych zarizeni,
pfistrojli a nafadi. Kromé jiného je tfeba zajistit tyto minimalni bezpecnostni pozadavky:

e hladina hluku v prostoru vyrobni linky <70 dB,
e bezpecnostni opatfeni, které prispivaji k omezeni vykonu a sily,



kontrola kartézské rychlosti musi byt provddéna pro pohyb manipulatoru po linearnim
pojezdu 1 pro efektory 6-té osy vSech ramen,

systémy ochrany pomoci bezpecnostnich zon kolem robotickych ramen,

systémy nouzoveého zastaveni na ovladacich panelech robotickych ramen,

systémy detekce a zabranéni (odvraceni) kolize,

systémy a opatfeni k zajiSténi sniZzeni rychlosti nebo bezpecné zastaveni robota (Safety
Limited Speed, Safe Speed Monitor, Safe Direction atd.)
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2. Popis technickych pozadavki SmartFactory

2.1 Zakladni popis a situa¢ni schéma

Technicky popis popisuje prvky produkéniho systému SmartFactory a obsahuje navrh
ptikladové specifikace technologii a technickych parametrli. Specifikace budou vyuzivany
zhotovitelem v ramci dodavky plnéni vetejné zakdzky, resp. projektu budovaného teSeni
SmartFactory.

Co se strojniho vybaveni tye a implementovanych technologii, musi zhotovitel
realizovat dilo tak, aby vysledny koncept umoznil aplikaci v§ech definovanych operaci a funkci
v¢. napf. kolaborace robotickych ramen na spole¢ném pracovnim prostoru, nebo realizaci
spolupraci s aditivnimi technologiemi napt. 3D tiskem apod. Systém musi byt vybaven a
pfipraven k implementaci prvkl rozsifené reality a technologiim asistované montaZe. Musi
zajistit budouci flexibilitu systému tzn. napf. moZnost rozsifit budovany koncept o dalsi
robotickou buriku nebo preuspofadat pracovisté pro zménu sledu vyrobnich operaci.

Je nutno dodrZet splnéni podminky, kdy jednotlivé funkéni celky na sebe navazuji a plné
spolupracuji v napojeni na fidici systém, aplikacni servery, centralni databazovy systém a dalsi
softwarové prostfedky vysSich fidicich a informacénich vrstev. Bloky, funkcionality a SW
platformy jsou podrobnéji rozpracovany dale.

V ramci budovy je pro vyrobni linku SmartFactory vymezen prostor cca 7200x7200 mm
viz. Obr. 1 a situacni vykresy v Priloze 1.5. Vyrobni linka bude vypliiovat minimalné Zluté
vyznaceny prostor na Obr. 1, tj. prostor 7000x6000mm (v¢etné skladu a tras pro pohyb mobilni
robotické jednotky). Vyrobni linka bude situovdna a orientovdna smérem k rohu budovy,
pfi¢emz fasadni zdi budovy jsou v tomto Useku prosklené.

Testbed musi byt navrZzen tak, aby bylo mozZné jej dopravit a nainstalovat do
pozadovaného prostoru pfi respektovani vSech stavebnich omezeni budovy:

- Prostupy dvefmi pro dopravu zafizeni na misto instalace — prichozi rozméry dvefi jsou
1,6x2,5m

- Max. vyska zatizeni je 3,9 m (v prostoru samotné¢ SmartFactory je vyska stropu 4,4m
ale v misté sloup jsou hlavice se spodni hranou 4,05 m)
- Bus-bar rozvod pro napajeni zafizeni je umistén ve vySce 4,05m

- Unosnost podlah — 500kg/m2.
- Veskeré dalsi informace — viz. Priloha 1.5. Pii jakychkoliv nejasnostech je nutné
konzultovat s projektanty.
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Obr. 1 — Projekt stavby a umisténi SmartFactory v Testbed Priimyslu 4.0

2.2 Specifikace koncepce SmartFactory

Vyrobni procesy, robotické a automatizované postupy pouzité ve vyrobni lince jsou
orientovany do oblasti kompozice a dekompozice vyrobku, tj. implementace operaci typu
manualni tichop, manipulace a montaz jednotlivych dili podle definovaného zadani a ivodni
konfigurace vyrobku. V konceptu jsou navrZeny a pouZzity vysp€lé ptistupy robotiky, napf.
kamerového navadéni tUchopu a koncept je pfipraven na implementaci dalSich
automatizovanych postupll jako napf. automatickd vymeéna nastroje efektoru robotického
ramene apod. Hlavni prioritou této SmartFactory na Obr. 2 je demonstrovat nejnoveé;si
technologie a ptistupy Primyslu 4.0 ve funk¢ni podobg.
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Obr. 2 — Virtudlni obraz SmartFactory

2.3 Priklad produktové zakladny a opera¢ni spoluprace SmartFactory

Produktem bude vyrobek slozeny zdilu Lego. Kazdy produkt bude navic obsahovat
elektronicky obvod, ktery produktu doda specifickou funkci. Predpoklada se, ze jednotlivé
stavebni dily budou umistovany na stavebni Lego zdkladnu a po smontovani budou tvofit
kompaktni celek. Zhotovitel navrhne SmartFactory pro montaz tii typli vyrobkli a moznosti
nasledného rozsifeni produktové zdkladny. Finalni provedeni produkt( bude v priibéhu feSeni
konzultovana s objednatelem.

Sada Lego dili pro montaZ bude dodana objednatelem. Vestavény elektronicky obvod bude
rovnéZ dodany objednatelem.

Priklady staveb produktii na bazi Lego dili a elektronického obvodu:

1. Laserové ukazovatko

Obr. 3 — Priklad typu produktu Laserové ukazovatko
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2. Meteostanice

Obr. 4 — Priklad typu produktu Meteostanice

3. Stavba typu domek

Obr. 5 — Priklad typu produktu Domek

2.3.1 Kontejner produktovych dila

Na Obr. 6 je uveden moZny navrh kontejneru pro jednotlivé produktové dily. Produktovy
kontejner muze byt nosnym prvkem konceptu a bude spolecny pro vSechna pracovisté
(robotizovana, manualni) a také pro zajiSténi manipulace po vyskladnéni a zpétnému
naskladnéni.



Obr. 6 — Priklad kontejneru produktovych dila

Velikost produktového kontejneru by méla odpovidat nejslozitéjsimu vyrobku, ktery
bude linka montovat. Zpusob odebrani kontejneru ze skladu se miize lisit a bude predmétem
navrhu zhotovitele. Vnitini prostor by mél =zajistit, aby se kostky béhem piepravy
nepohybovaly. Spodni plocha produktového kontejneru by méla obsahovat presny kartézsky
navadéci rastr. Rastr miiZze byt vyuzit pfi manipulaci s dily a navadéni kamerovym systémem.

Produktové kontejnery budou plnény, pfepravovany na pomocnd pracovisté robotickych
bunék a tak na prepravni palety manudlnich pracovist’.

2.4 Vrstvy fidiciho a informacniho systému

2.4.1 Vrstvy vyrobniho systému

1. Ridici vrstva — zajistuje fizeni jednotlivych subsystémti SmartFactory a také
SmartFactory jako celku. Tato vrstva bude postavena vyhradné na priamyslovych
fidicich systémech urCenych pro fizeni vredlném case a tomu odpovidajicich
komunikac¢nich sbérnicich.

2. Vrstva uZivatelského rozhrani HMI/SCADA — zajiStuje rozhrani umoziujici obsluze
praci se SmartFactory. Tato vrstva bude postavena na vizualizatnim systému typu
SCADA s distribuovanou architekturou, na priimyslovych operatorskych panelech a
dalSich prvcich pro primyslovou vizualizaci.

3. Informacni vrstva — tato vrstva zahrnuje databazové servery procesnich dat, aplikacni
servery a MES systém. Bude umoziovat pfenos veSkerych pozadovanych provoznich
dat do Cloud vrstvy a Business vrstvy.

4. Business vrstva - vrstva zaloZena na vybraném MRP systému. Tato vrstva neni soucasti
dodavky, ale vrstvy 1-3 musi umoziovat ptenos veskerych pozadovanych provoznich
dat do této vrstvy.
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5. Cloud vrstva — vrstva zaloZena na vybraném IoT cloudovém reSeni. Tato vrstva neni
soucasti dodavky, ale vrstvy 1-3 musi umoZiovat prenos veskerych pozadovanych
provoznich dat do této vrstvy.

g
=
)

Subsystémy vyrobniho systému

Robotizované pracovisté ¢. 1 (montdz)

Robotizované pracovisté ¢. 2 (montdz)

Robotizované pracovisté ¢. 3 (montdz, automatizovana vyména ndstroje efektoru)
Robotické rameno manipulator na linearni pojezdové zdkladné

Sklad

Dopravnikovy systém

Pracovi$té manualni vyroby €. 1 (podpora montaze standardnimi ptistupy)
Pracovi$té manualni vyroby €. 2 (podpora montaze rozsitenou realitou)

A S I S

Pracovi$té manualni vyroby ¢. 3 (podpora montaze pomoci kolaborativniho robota)
. Testovaci stanice, funk¢ni inspekéni kontrola, kamerové systémy

—_—
— O

. Pracovisté aditivnich technologii, 3D technologie
. Mobilni robotickd jednotka
. Pracovisté zpétného naskladnéni

—
RSN S ]

. Diagnosticky subsystém

Obr. 7 — Hierarchie fidicich a informac¢nich vrstev
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Obr. 8 — PoZadovana architektura fidicich a informacnich systému

2.4.3 Pozadavky na Fidici systém

SmartFactory bude fizen distribuovanym fidicim systémem na bazi programovatelnych
automatl. Programovateln¢ automaty a dalsi klicové prvky tidiciho systému nejsou soucasti
dodavky, budou poskytnuty objednatelem (seznam viz Ptiloha 1.3). Zhotovitel musi vyuZit tyto
komponenty, vytvorit veskery tidici SW, integrovat do SmartFactory a zajistit pomoci nich
fizeni SmartFactory, veSkerou funk¢énost a opatteni pro zajisténi funkcéni bezpecnosti.

Klicovymi prvky fidiciho systému jsou:

- Hlavni programovatelny automat umistény v subsystému skladu. Tento automat bude
zajiStovat celkové fizeni SmartFactory a fizeni skladu. Tento systém bude umistén
v hlavni rozvadéCové skiini SmartFactory.

- 9ks podruznych tidicich systémi v podruznych rozvadécich u jednotlivych subsystémi
(R1, R2, R3, R4, M1, M2, M3, T, S). Zakladem téchto fidicich systémii budou
programovatelné automaty umoziujici zajistovat zejména dil¢i ridici funkce, méfit
diagnostické data daného sybsystému (vibrodiagnostika, teploty), méfit spotiebu
energie dané¢ho sybsystému, zajiStovat detekci pomoci RFID a zajiStovat funk¢ni
bezpecnost subsystému. Podruzné rozvadéce budou rovnéZ obsahovat veskeré potiebné
technologie pro napgjeni, konektivitu primyslovych komunikaci (Profinet, Ethernet).
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Ridici systémy budou integrovany tak, aby byla zajisténa komunikace s vy$§imi vrstvami
fizeni, zejména HMI/SCADA, MES a s urovni cloudového uloZisté, a to zejména pomoci
technologii OPC UA a OPC DA.

2.4.4 Pozadavky na komunikac¢ni systémy

Zakladnim komunika¢nim systémem implementovanym v ramci fidici urovné bude
Profinet s podporou zabezpecené komunikace PROFIsafe pro zajisténi funkéni bezpecnosti.
Zakladni topologii komunika¢niho systému Profinet bude kruh s vhodné zvolenymi aktivnimi
prvky sit€. K témto aktivnim prvkim sit€¢ budou pripojeny veskeré subsystémy véetné fidicich
Jednotek robotli. Pomoci sité Profinet budou pfendsena veskerd provozni data do vysSich vrstev
fidiciho systému.

V ptipadé nutnosti bude komunikacéni systém rozsiten o sbérnici Ethernet, zeyména pro
zajisténi nezavislého pristupu k fidicim jednotkdm robotl pfi konfiguraci, pfipojeni
kamerovych systémi apod.

2.4.5 Pozadavky na HMI/SCADA
Uroveit HMI/SCADA bude zajiténa:

- Operatorskymi panely na pracovisti skladu a na pfedavacim misté hotovych vyrobku.
Tyto operatorské panely budou slouzit ke konfiguraci produktu a k zobrazovani
zakladnich provoznich informaci SmartFactory.

- Vizualiza¢nim pracovisttm SCADA umisténym na ,veling* SmartFactory. Toto
pracovisté¢ bude obsahovat dvé vizualizatni stanice umoZiujici zobrazovat veskeré
provozni informace, zadavat veSkeré poZadované hodnoty, konfigurovat produkt,
prohliZet historii veskerych provoznich dat.

HMI/SCADA systémy (vyvojové a runtime licence) a pocitace typu PC, na kterych tyto
SW pobézi, nejsou soucasti dodavky, budou poskytnuty objednatelem (seznam viz Ptiloha
1.3). Zhotovitel musi vyuzit tyto komponenty, vytvofit veSkeré vizualizacni aplikace,
integrovat je do SmartFactory.

2.4.6 Pozadavky na MES

Urovent MES bude zajidténa SW uréenym pro realizaci této urovné v primyslovych
aplikacich. MES systém (vyvojové a runtime licence) neni soucasti dodavky, bude poskytnut
objednatelem. Zhotovitel musi vyuZzit tyto komponenty, vytvorit veSkery aplikacni SW,
integrovat je do SmartFactory. MES systém bude zajiStovat zejména:

- Veskeré nadrazené tizeni SmartFactory.

- Sledovani objednavek, vyrobenych produktl a jejich historie.
- Sledovani skladu a feSeni skladového hospodarstvi.

- Sledovani toku vsech dil{.
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- Sledovani historie vSech vyrobnich operaci (traceability).
- Vyrobni postupy a sestavy pro veSkeré verze produkti.

2.4.7 Pozadavky na informacni vrstvu a databazovy systém

Soucasti informacniho systému na urovni MES, pripadné SCADA bude databazovy
systém pracujici v redlném case. VSechny vyrobni ukony, diagnosticka data, procesni data v¢.
testovacich operaci budou kompletné pribézné archivovany v podobé datovych zaznami
v odpovidajici strukturované centralni databazi. S touto DB bude v kazdém dil¢im kroku
vyrobniho procesu spolupracovat centralni fidici systém. Databaze bude archivovat veskerou
historii vyrobniho procesu a produktli v ramci Zivotniho a zajistovat tzv. tracebility.

2.5 Konstruk¢ni aspekty SmartFactory

Dodany systém musi spliiovat technické parametry popsané v technickém popisu a
detailngji specifikované v ptiloze 1.1 — Technicka specifikace, ktera je nedilnou soucasti tohoto
technického popisu.

Dale na Obr. 9 je zobrazeno prikladové schéma navrhu produkéniho systému v¢.
orientacni rozméroveé specifikace konceptu a nékterych dil¢ich komponent.

JelikoZ je dostupny prostor pro konstrukci systému specifikovan a vymezen dispozi¢nim
vykresem viz. Obr. 1 a zejména situacnimi vykresy v Priloze 1.5. Od zacatku ndvrhu musi

zhotovitel dbat na spravnost konstrukénich dispozic jednotlivych pracovnich uzli.

Obr. 9 — Prikladova topologie specifikace vyrobniho systému
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Néavrh bude pocitat s moznosti modularni zmény konceptu napt. pfemisténi subsystému,
robotickych bun¢k apod. Navrh topologie takového produkéniho systému musi
zohlednit naroky na prostor pro automatizovany sklad, linearni pojezd, dopravnikovy
systém, technologie 3D tisku, rozvadéCové skiiné apod. a zarovenn nesmi byt
poddimenzovan a musi v plné mife vyuZzit dostupné dispozice.

Pti navrhu a vystavbé SmartFactory je potfeba s mirou tolerance dodrZet specifikované
pracovni rozméry a vramci strojniho navrhu 3D modelace vyrobniho systému,
pracovis$t’ a skladu provést kontrolu a optimalizovat navrh tak, aby bylo umoZznéno
realizovat vSechny vyrobni tkony a operace a byly dorueny v aplikovatelné formé
veskeré vlastnosti technologii na jednotlivych pracovistich.

Funk¢ng a konstruk¢éné spravné musi byt navrZzeny pracovni vysky vsech styCnych
pracovnich ploch, plati napt. pro dalezité pracovni uzly oblasti vystupu ze skladu a
stanovi$té produktového kontejneru. Také vyska pracovni plochy mobilniho robota,
ktery zajistuje logistické presuny napt. produktového kontejneru, musi byt navrzena a
provedena s pifesnosti a toleranci, aby bylo mozno produktovy kontejner umistit na
mobilni robotickou jednotku pomoci manipuldtoru na linedrnim pojezdu, a dale pomoci
manipulatoru skladu odebirat jednotlivé dily z kontejneru a provést jejich zpétné
naskladnéni.

Dale na manualnich pracovistich musi byt pro operatora dobte, bezpetné a efektivné
umoznén piisun stavebnich produktovych dili. NavrZzeny dopravnikovy systém
naznaceny na Obr. 9 bude dodan jako modularni dopravnikova platforma spliujici
technickou specifikaci.

Dopravnikova platforma (vozik) musi byt schopen bezpecné zastavit v presné
definované aretované pozici a v poZzadované pracovni vySce. Dopravnikovy systém
musi byt vybaven veSkerymi bezpeCnostnimi prvky tak, aby v Zddném ptipadé nebylo
zvyseno riziko a ohroZeno zdravi pracovnikl na pracovistich urc¢enych pro manualni
montaz.

Obr. 9 predstavuje orientacni navrh strojniho konceptu v¢. orienta¢nich rozmér tohoto
vyrobniho systému. Obsahuje predstavu o provedeni linedrniho dopravnikového
systému, linearni pojezdové zakladny. Orientacné jsou zakresleny dispozice
robotickych bunék, manualnich pracovi$t’ s pomocnymi dopravnimi pasy, vyznaceny
Jsou trasy pro mobilniho robota atd.

Dale je pozadovano, aby pro stavbu konstrukéni zdkladny vyrobniho systému bylo
pouZito standardizovanych modularnich hlinikovych profild. Doporucend prepravni
vyska dopravnikového systému je cca 850 mm. Pracovni vyska vyrobni stanice, ve které
bude piepravni platforma aretovana v piesné pozici pro vykon vyrobnich operaci a
montdZe bude cca 800 — 950 mm.

Vzijemné odpovidajici a shodné by mély byt pracovni vysky v celém konceptu, tzn.
veskeré pracovni vySky statickych 1 dynamickych komponent linky naptf. pomocné
pracovni stoly, pracovni plochy robotickych ramen, vysky stolli pracovist’, montdzni
pracovi$té a odbérna mista dopravnikového systému.

20



Musi byt navrZeny tak, aby pracovni prostor ramene robota na tomto stojanu umisténém
byl pln€¢ kompatibilni a zajistil plné pokryti dosahu ramene v odpovidajici a predem
definované pracovni vy3ce celého systému.

Pracovni $itka dopravniku bude cca 250 mm, Sitka dopravni platformy, vozicku je
orientacné definovana na 240 x 240 mm. Material této dopravnikové platformy by mél
byt z hliniku nebo konstrukéni oceli tloustky cca Smm s nosnosti do cca 2 kg. Paleta by
méla mit antistatické provedeni a cely dopravnikovy systém v¢. platformy by mél
umoznovat jednoduchy servis napt. snadnou vyménu provozem opotiebenych dild.
Obr. 17 a Obr. 18 znazoriuji provedeni dopravnikové ¢asti, dispozice pracovnich a
montaZznich stanic, specifikace odbérnych mist hotovych vyrobki, vSe v ndvaznosti na
sklad a orientacni dispozice jednotlivych komponent a vybavy takového
dopravnikového systému.

Podminkou ke splnéni je, aby finalni konstrukéni rozméry vyrobniho systému byly
zhotovitelem naprojektovany s ohledem na vesSkerou konstrukéni mechanickou
provozuschopnost, veskeré rozmérové mechanické ndvaznosti tzn. spole¢né pracovni
vysky, pracovni dosahy jednotlivych ramen robotickych bunék, manipuldtoru na
linearni pojezdové zakladné a skladu, pracovni vysky dopravniku, dopravnich palet atd.
Dulezité jsou 1 dil¢i funk¢ni pracovni plochy pro robotickou a manualni montaZ v¢.
pfesné a spravné definice rozmérl a vySek spolecnych pracovnich prostor ve skladové
vstupni a vystupni ¢asti, pracovni plochy mobilni robotické jednotky a manipuldtoru a
navrhil v§ech opera¢nich pracovnich prostor(i u definovanych uzli vyrobniho systému.
Dulezitou soucasti ndvrhu mechanické konstrukce linky je poZadavek na zohlednéni
v3ech aspektl propozic a komponent linky viz. Obr. 9 naznacené pristupové cesty a
nutné podjezdy dopravnikového systému pro mobilni robotickou jednotku.

Po vytyCené trase podjede mobilni robot dopravnikovy systém ve dvou mistech
,podjezdech” a bude tak schopen ve vnittnim prostoru linky spolupracovat
s manipulatorem na linearni pojezdové zakladn€. Mobilni robotickd jednotka bude
schopna ve vné€jSim prostoru linky zajis§tovat spolupraci a logistiku s dal$imi pracovisti,
se skladovym hospodatstvim, s aditivnimi technologiemi 3D tisku apod.

Pti budoucim moZném rozSifeni celého konceptu o nové vyrobni pracovisté¢ bude
dualezitou roli a schopnosti mobilni robotické jednotky zajistit logistické toky materialu
a podpofi flexibilitu a otevienost takovéhoto modularniho vyrobniho systému.
Pracovisté robotickych vyrobnich bunék ¢. 1, €. 2 a ¢. 3, viz Obr. 9, Obr. 10, budou
kromé robotickych ramen, sestavena z pomocného pracovniho stolu s definovanym
rozmérem a horni pracovni deskou s povrchem osazenym naviga¢nim rastrem pro
umoznéni pfesného navadéni ramene a generovani trajektorii pro manipulaci.

Pracovni vySka stolu bude cca 85 cm a souc¢asti kazdého pomocného stolu bude konzole
moduléarni stojanova zakladna pro pfipevnéni kamery a optického senzoru. Ddle je
pozadovano, aby byl tento stll uchycen k podlaze, pro zajisténi stability a kalibrace
pracovniho prostoru ramene robota v soufadnicovém systému, a zaroven umozZnil
mozné budouci pfemisténi pii potiebé rekonfigurace pracovisté robotickych bungk.
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Roboticka ramena budou umisténa na pevnych stojanech v pifedpokladané vysce cca 40
- 70 cm, které¢ budou stabilné a pevné uchyceny k podlaze s moznosti ptipadného
pfemisténi. Stojany budou stabilniho ocelového typu s vysokou nosnosti a tuhosti
konstrukce s vnitini sttedovym otvorem pro mozny prostup kabeldZe ramene robota na
ném umisténém.

Na horni plose stojanu budou montazni otvory s rozte¢emi odpovidajici definovanym
montdZznim otvorim patové zakladny robota — viz technicka specifikace robotickych
subsystéml — priloha ¢. 1.2. K tomuto pylonu bude robotické rameno piipevnéno
pevné, nehybné a stabilné s moZnosti demontaZze nebo posunu. Stabilita a pevnost
uchyceni ramene na stojan musi byt navrZzena a zkonstruovana tak, Ze nebude
Jakymkoliv zpsobem znehodnocovat provoz chodu robota a opakovatelnou presnost
ramen. Detailni technickd parametrizace robotickych komponent dodanych v ramci
robotického subsystému je soucasti ptiloze 1.1 — Technicka specifikace.

Robotické buiky vyrobniho systému musi byt konstruovany a jednotlivé komponenty
nasledn€ umistény v topologii tak, aby systém umoznil realizovat proces robotické
kolaborace. V praktickém provedeni se bude ve spole¢ném pracovnim prostoru dvou
robotickych ramen realizovat proces kolaborace dvou robotickych ramen nebo
robotického ramene a ramene manipulatoru pii volbé poZadavku na demontaz vyrobku.
Napf. proces kolaborace bude realizovan na pomocném stole, tj. spole¢ném pracovnim
prostoru robotickych bunek ¢. 1, ¢. 2, ¢. 3 ptipadn€¢ v pracovnim prostoru robota
manipulatoru a jednoho z ramen robotickych bunék.

Manipulatorem bude zajisténo piemisténi produktového kontejneru s rozebranymi dily
na pracovni plochu mobilnitho priimyslového robota. Nasledné probéhne transport
kontejneru s dily po vyznacené viz. Obr. 9 trase mobilni robotické jednotky do skladu
ke zpétnému naskladnéni viz. Obr. 15

Vlastni konstrukce uchopovacli lego dili musi byt navrZzena tak, aby umoZnila
pokladku, vystavbu a odbér dilli lego objektti — format specifickych ,lego™ klestin.
Vsechny rozebrané dily, uloZené zpét do produktového kontejneru, budou nasledné
dopraveny do zadni ¢asti skladu.

V takovém pripad¢ konfigurace na pozadavek rozebrani bude po realizaci vykonu
systémem uzavien vyrobni cyklus v¢. zpétného rozebrani a zpétného vraceni dili do
skladu. Vyrobni proces bude piipraven k novému spusténi.
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3. Produk¢ni systém SmartFactory a dil¢i subsystémy

Struktura subsystémi SmartFactory je znazornéna na Obr. 10. Popis jednotlivych
subsystém je uveden dale v textu.

Obr. 10 — Blokové schéma vyrobni technologie v¢. ptikladu aditivnich systému

3.1 Sklad

PoZzadavkem na zhotovitele bude navrhnout a dorucit plné automatizovanou variantu
skladu, viz Obr. 11, 13, 14 (ptiklad provedeni). Sklad bude z pohledu fizeni a kontroly,
skladového managementu a fizeni vyrobnich procesl spolupracovat s centralni databazi a tato
DB bude funk¢ni soucasti informacniho systému. Systém skladu bude obsahovat rastrovy
zakladaci systém umoznujici v ptedni ¢asti pfeddvat poZzadované dily manipulatoru a v zadni
¢asti umoznujici automatické naskladnéni dild.
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Produktové dily budou do procesu vyroby vyskladfiovany manipuldtorem (robot ¢. 4)
pfimo z jednotlivych bunék rastrového zakladaciho systému do produktového kontejneru.
Stavebni lego zdkladna bude rovnéz vyskladnéna manipulatorem a zaloZena do zakladaciho
liZzka dopravni platformy. Rameno robotu manipulatoru je navrzeno pro obsluhu skladu
s ptedpokladanymi dosahy pracovni plochy. Format zakladacich mist a celku skladu bude dale
plné dilem navrhu a realizace celého systému provadéného zhotovitelem.

Obr. 11 — Principialni provedeni skladu

Navrh koncepce skladového manipuldtoru umisténého v zadni Casti skladu bude
proveden tak, aby zajistil funk&ni spolupraci skladového systému s pracovni plochou mobilniho
primyslového robotu, ktery bude zajistovat naskladnéni dili po provedené operaci demontaze,
uvodni naskladnéni dild a dild vyrobenych pomoci technologie 3D tisku. Systém fizeni
skladového hospodarstvi bude mit neustaly prehled o stavu dili umisténych ve skladu a
v procesu montaze — pro detekci stavu dill bude vyuzito technologie RFID a QR kodu.

Jaky zvoli zhotovitel systém pro navadéni, posun produktovych dill a organizaci celého
skladu, bude plné¢ predmétem jeho navrhu. Konstrukéni feSeni zakladaciho mista, zda bude
obsahovat navadéci drazky, jak se vymezi distance a ptedavaci mista pro uchop a néslednou
manipulaci s dily manipulatorem, v3e bude pfedmétem navrhu zhotovitele.

Minimalni pocet zakladdacich mist je 50. Rozmér kazdého zaklddaciho mista bude
definovan v souladu s rozméry jednotlivych dilti napt. viz Obr. 12.
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Obr. 12 — Rastr zakladacich mist skladového hospodarstvi

Sklad vcetné manipuldtoru pro zpétné a Uvodni naskladnéni dili bude fizen PLC.
Specifikace PLC je uvedena v pfiloze ¢. 1.3 (PLC nejsou soucasti plnéni vefejné zakazky).

Navrzeny a dodany sklad musi byt koncipovan tak, aby jej bylo mozno dale v budoucnu
roz§ifovat o dal$i subsystémy a funkénosti, jako binpicking apod.

Obr. 13 — Principialni blokové schéma topologie skladu
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Obr. 14 — Principialni blokové schéma topologie skladu

3.2 Roboticky subsystém

Ukolem zhotovitele bude do systémového celku zaintegrovat roboticky subsystém
poskytnuty objednatelem. Piedmétem tohoto robotického subsystému jsou 3 ks vertikalnich 6-
ti osych robotickych ramen ¢. 1, €. 2 a €. 3 pro robotické bunky, 1 ks vertikalniho 6-ti os¢ho
robotického ramene €. 4 pro manipulator a pln€ kompatibilni linedrni pojezdové zakladny pro
robota manipulatoru. Technicka specifikace je uvedena v ptiloze 1.2.

Soucasti této sestavy robotickych ramen a linearni pojezdové zakladny bude rovnéz ridici
a ovladaci systém vcetné softwarového vybaveni, které je soucasti dodavky robotického
subsystému. Zcela novy a pro ucely tohoto projektu potfizeny subsystém robotickych ramen a
linearniho pojezdu, se v ramci dodavaného komplexniho vyrobniho systému stane integralni
soucasti dodavky kompletni funkéni vyrobni technologie.

Zhotovitel SmartFactory ma pro podporu zdkladniho oZiveni pfi zaclenéni tohoto
robotického subsystému a linedrniho pojezdu do funkéniho vyrobniho celku zajiSténu
sou¢innost dodavatele robotickych subsystémi (tj. robotickych ramen, linearniho pojezdu a
ramene manipulatoru) a to zeyména ve fazi Givodni instalace a pfi oZiveni zafizeni.

Ve vSech pracovnich uzlech, které¢ to umozni pro zajisténi modernich postupl
automatizované montaze, je poZzadovano doruceni implementace aplikace navadéni uchopu a
manipulace ramene pomoci strojového vidéni s budouci aktivni schopnosti naucit se a nasledné
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automaticky rozpoznat tvar uchopovaného objektu, k tomu spoustét prislusné trajektorie
uchopu a proveést manipulaci a operace s dily pro montaZ produktu.

3.2.1 Robetické buiiky ¢. 1, ¢. 2, €. 3

Roboticka pracovidté a robotické komponenty dodané jako soucast robotického
subsystému odpovidaji specifikacim uvedenym v 1.1 — Technicka specifikace a v ptiloze 1.2.
Kazdé robotické pracovisté bude koncipovano jako kompaktni celek, ktery bude
obsahovat:
- Stojanovou zdkladnu robota.
- Pomocnou pracovni plochu pro odkladani produktového kontejneru.
- Montazni stanici tvofenou odbockou dopravnikového systému s moznosti aretace
dopravnikové platformy.
- Integrovanou fidici jednotku robota a pfidruZzenou rozvadéovou skiin s elektro-
vybavou robotického pracoviste.
- Integrovany velkoploSny displej pro vizualizaci provozu pracoviste.
- Integrovanou kameru, kterd bude snimat proces montdze a bude slouZit pro navadéni
robotu.
- Testovaci pracovisté¢ (pozor — neni zakresleno v ptehledovych obrazcich) — neni
soucCasti dodavky, ale robotickd buiika musi byt na instalaci tohoto pracovisté
pfipravena

Hlavnim Ukolem robotickych bungk ¢. 1, €. 2, ¢. 3 je zaji$téni automatické montdze produktil.
Robot v kazdé ztéchto bunék bude odebirat dily z produktového kontejneru umisténého
manipuldtorem na pomocny pracovni stlil a bude tyto dily umist'ovat na stavebni Lego zakladnu
umisténé na platformé dopravniku v montazni stanici.

Dalsim ukolem robotickych bunék 1, 2 a 3 je zajisténi dekompozice produktu na jednotlivé
dily. Zhotovitel musi navrhnout konstruk¢né celé feseni tak, aby bylo robotickym ramentim ¢.
I, ¢. 2 a ¢. 3 umoZnéno operovat na spoleCném pracovnim prostoru anebo spolupracovat
s ramenem manipulatoru. Dekomponované dily budou nalozeny do produktového kontejneru.
Produktovy kontejner s dekomponovanymi dily bude pfemistén manipulatorem na mobilni
primyslovy robot, ktery dopravi kontejner do skladu.

Zhotovitel musi doplnit roboticka ramena o vhodny typ efektoru a uchopovaci, které¢ budou
odpovidat specifikovanym diliim a umozZiovat spolehlivou manipulaci s nimi.
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Obr. 15 — Priklad manipul. produktového kontejneru k zadni ¢asti skladu, zpétné naskladnéni

3.2.2 Robeticka buiika ¢. 3 — pFriprava automatické vymény nastroje

Pracovisté robotické bunky €. 3 bude konstrukéné navrzeno tak, aby zajistilo také
automatickou vymeénu koncovych nastrojii efektoru. Koncové ndstroje budou v budoucnu
umistény na pevné konstruk¢ni zdkladn€ — stojanu, kde bude ne€kolik koncovych uchopovach
umisténo v pracovnim dosahu ramene a efektoru.

3.3 Manipulator a linearni pojezdova zakladna

Manipulator a linearni pojezdova zakladna dodané jako soucast robotického subsystému
odpovidaji specifikacim uvedenym v pfiloze ¢. 1.1 — Technicka specifikace a v Ptiloze 1.2.

Ukolem zhotovitele bude systémové propojit manipulator, umistény cca ve stiedu
vyrobni linky — viz Obr.17, s linearni pojezdovou zakladnou a integrovat tento funk¢éni blok do
SmartFactory, tzn. Ze rameno manipulatoru a linedrni pojezdova zakladna bude spolupracovat
a bude synchronizovana s ostatnimi subsystémy SmartFactory. Je nutno dbat na dodrZeni
odpovidajicich pracovnich vySek pro zajiSténi plné soucinnosti manipuldtoru a ostatnich
subsystému.

Zakladnim pozZadavkem pro manipulator a linearni pojezdovou zdkladna je plna
kompatibilita ramene robota manipulatoru a pojezdové zakladny, kterd je fizend jako 7-ma osa
robotu manipulatoru.
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Manipulator na linearni pojezdové zdkladné€, viz Obr. 16, bude zajistovat logistické
operace s dily, vyskladnéni jednotlivych dili ze skladu, plnéni produktovych kontejner(i
Jednotlivymi dily produktu, umistovani stavebni Lego zdkladen na platformy dopravnikového
systému, manipulace kontejner(i na pracovisté montaze nebo na mobilni robotickou jednotku.

Obr. 16 — Priklad feSeni osazeni ramene manipuldtoru na linearni pojezdovou zakladnu

Ptipraveny kontejner s jednotlivymi dily bude manipulator ptemistovat na prislusné
pomocné pracovni stoly jednotlivych robotickych pracovist €. 1, €. 2, €. 3 nebo na dopravnikové
platformy pro pfepravu stavebnich dili navolenych produktia k montazi v ptipadé manualnich
pracovist' ¢. 1, ¢. 2, €. 3.

Zaroven napf. po provedené dekompozici tj. rozebrani findlniho produktu pfemisti
manipulator produktovy kontejner s dily na pracovni plochu mobilniho robotické jednotky.

Zhotovitel musi doplnit robotické rameno manipulatoru o vhodny typ efektoru a
uchopovact, které budou odpovidat specifikovanym dilim, stavebnim Lego zdkladnam a
produktovym kontejneriim a umoziovat spolehlivou manipulaci s nimi.

3.4 Dopravnikovy systém

Linearni dopravnikovy systém, viz Obr. 17, musi byt dodan jako modularni dopravnikovy
systém k zajisténi vyrobnich a navaznych logistickych procestl. Systém musi byt flexibilni,
ptesny, rozsifitelny. Piepravni platformy musi mit poZadovanou rychlost, presnost, nosnost a
cely systém pozadujeme dorucit v souladu se specifikaci parametr(i v Ptiloze 1.1 — Technicka
specifikace.

Ridici systém dopravnikového systému musi spolupracovat se viemi navaznymi
subsystémy SmartFactory, zejména s fidicim systémem skladu a robotickych pracovist. Bude
zkonstruovan tak, aby umoznil minimaln€ ve 2 mistech , prijezd™ mobilni robotické jednotky
do vnitfniho prostoru vyrobni linky a aby mobilni roboticka jednotka mohla zajist'ovat transport
dilt a produktii mezi jednotlivymi pracovisti.
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Obr. 17 — Blokové schéma dopravniku v¢. trajektorii mobilniho robotické jednotky

Na Obr. 18 je znazornéna predstava o segmentaci a smérovosti pohybl jednotlivych
fizenych brzdnych ¢asti takového dopravnikového systému. Zachyceny jsou sméry fizenych
pohybll v¢. montaznich stanic, tzv. odbocek zakladniho dopravniku, ve kterych jsou vyrobni
platformy zastaveny, aretovany a v montaZnich stanicich je na nich zahajena automatizovana
popf. manualni vyroba navolen¢ho produktu.

Dopravnikovy systém musi byt organizovan tak, aby aktualn€ nepouzivané dopravnikové
platformy neblokovaly provoz dopravnikového systému.

Obr. 18 — Blokové schéma smérové orientace dopravniku a brzdnych segment(i



3.5 PracoviSté manualni montaze ¢. 1,¢.2a¢. 3

Pracovi$té manualni montdze €. 1, ¢. 2 a €. 3 budou pln€ vybavena a ptipravena z pohledu
strukturované kabelaze, napdjeni, veSkerych standardnich komunikacnich prvki, napt. pro
pfipojeni modulii a vybaveni asistované montazZe, aplikaci rozsifené reality a v budoucnu
planovaného kolaborativniho robotického systému na pracovisti manudlni montaze ¢. 3.

K jednotlivym pracovistim musi byt v integrovaném feSeni piivedeny veSkera
potencialné vyuzitelna média, napt. zdroj pneumatiky. Pracovi$té budou osazena pomocnymi
rozvadéCovymi sktifikami s dostate¢né dimenzovanym napdjenim, ethernet konektivitou a IP
adresovanymi konektory v dostate¢ném poctu.

Je pozadovana dodavka takového feSeni, do kterého budou jiz ve fazi projektovych
pfiprav zhotovitelem jasné¢ zapracovany veSkeré pozadavky konstrukénich, napgjecich,
komunikac¢nich a datovych rozhrani. To v3e v plné funkénim provedeni s plnou kompatibilitou
a spolupracujici s centralnim fidicim systémem komplexniho feSeni.

3.5.1 Pracovisté manualni montaze ¢. 1

Pracovis$té manualni montaze ¢. 1 bude zajiStovat asistovanou manualni montaz.
Manipulator prepravi produktovy kontejner do pfislusného uzlu dopravnikového systému a
umisti jej na dopravnikovou platformu. Tato platforma bude pfesunuta na pracovis$té¢ manudlni
montaZze ¢. 1. Nasledné bude dopravnikovym systémem dopravena na pracovi$té manudlni
montaZe ¢. 1 dopravnikova platforma se zaloZenou stavebni Lego zdkladnou. Pracovisté bude
vybaveno systémem pro asistovanou montaz (ve formé SCADA vizualiza¢niho rozhrani).

Tento systém bude operatora navadét pri vykonu jednotlivych montaznich operaci. Tzn.,
operator vezme z produktového kontejneru dil oznaceny systémem pro asistovanou montaz a
umisti jej do pfislusné pozice na stavebni Lego zékladng. Tato pozice bude rovnéz indikovana
systémem pro asistovanou montaz.

Pracovisté bude vybaveno podruznym rozvadécem - viz 2.4 3.

SCADA systém (vyvojova a runtime licence) a pocita¢ typu PC, na kterych tento SW
pobéZzi, neni soucasti dodavky, budou poskytnuty objednatelem. Zhotovitel musi vyuzit tyto
komponenty, vytvotit veSkeré vizualiza¢ni aplikace, integrovat je do pracoviste.

3.5.2 PracoviSté manualni montaze ¢. 2

Zakladni princip dopravy produktového kontejneru a stavebni Lego zakladny bude
totoZny s pracovistém manudlni montaze ¢. 1. Operator vSak bude navadén pomoci prostfedkil
roz§ifené reality tzv. AR technologie. Technologie rozsitené reality nejsou soucasti dodavky.

Pracovisté bude vybaveno podruznym rozvadécem - viz 2.4 3.
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SCADA systém (vyvojova a runtime licence) a pocita¢ typu PC, na kterych tento SW
pobéZzi, neni soucasti dodavky, budou poskytnuty objednatelem. Zhotovitel musi vyuzit tyto
komponenty, vytvotit veSkeré vizualizacni aplikace, integrovat je do pracoviste.

Pracovisté bude obsahovat prostor pro odkladani bryli pro rozsifenou realitu, jejich
konektivitu a napajeni, pro umisténi a pfipojeni NTB.

3.5.3 PracoviSté manualni montaze ¢. 3

Zakladni princip dopravy produktového kontejneru a stavebni Lego zakladny bude
totoZny s pracovi$tém manualni montaze ¢. 1. Toto pracovisté bude kompletné pfipraveno a
vybaveno na budouci osazeni pracovist¢ kolaborativni robotickou jednotkou z pohledu
napdjeni, pfipojeni pottebnych médii, komunikacnich rozhrani apod.

Pracovisté bude vybaveno podruznym rozvadécem - viz 2.4 3.

SCADA systém (vyvojova a runtime licence) a pocita¢ typu PC, na kterych tento SW
pobéZzi, neni soucasti dodavky, budou poskytnuty objednatelem. Zhotovitel musi vyuzit tyto
komponenty, vytvotit veSkeré vizualizacni aplikace, integrovat je do pracoviste.

3.6 Stanice inspek¢ni kontroly

Pracovisté testovaci stanice inspekéni kontroly pro otestovani spravnosti a funkénosti
vyrobku. Vlastni testovaci pracovisté neni soucasti dodavky. Zhotovitel musi zajistit ptipravu
pro implementaci stanice inspek¢ni kontroly, a to zejména:

- Rezervovani mista pro stanici inspek¢ni kontroly v ramci struktury dopravnikového
systému, viz Obr. 10.

- Pfivedeni veskerych energii, médii, komunikacnich linek apod.

- Zajistit spolupraci stanice inspek¢ni kontroly a SmartFactory.

- Pifenos veSkerych dat a naméfenych udajii ztesti do informacniho systému
SmartFactory.

3.7 Mobilni roboticka jednotka

Mobilni roboticka jednotka bude zajist'ovat transport dill a produkti mezi jednotlivymi
pracovisti. Mobilni roboticka jednotka bude zejména pievazet kontejner s dily po dekompozici
do zadni casti skladu, kde se provede zpétné naskladnéni rozebranych dilii do tloZnych mist.
Timto procesem zpétného naskladnéni dojde k dovedeni vyrobniho procesu do uzavien¢ho
cyklu viz Obr. 17. Dal$im tkolem mobilni robotické jednotky bude transport dilu z pracovisté
3D tisku k zaloZeni do skladu.

Pofizeni mobilni robotické jednotky zajisti objednatel.

Predmeétem plnéni zhotovitele bude plna integrace mobilni robotické jednotky do systému
SmartFactory, aby vykonavala poZadovanou funkci.
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3.8 Subsystém 3D tisku

Subsystém 3D tisku bude slouzit k moznosti produkce vlastnich dilii, které mohou byt
posléze soucasti montovanych produktii. Vyrobené dily budou transportovany z pracovist¢ 3D
tisku k zaloZeni do skladu pomoci mobilni robotické jednotky.

Poftizeni subsystému 3D tisku zajisti objednatel.

Predmétem plnéni zhotovitele bude plna integrace subsystému 3D tisku do systému
SmartFactory, aby vykonaval poZadovanou funkci.

Prilohy

Ptiloha 1.1 — Technicka specifikace

Ptiloha 1.2 — Specifikace robotickych subsystémil

Ptiloha 1.3 — Specifikace subsystému fizeni a ovladani

Ptiloha 1.4 — Technicka zprava

Ptiloha 1.5 — Situa¢ni vykresy

Ptiloha 1.6 — Virtualni navrh koncepce SmartFactory (fyzicky se neptiklada ke smlouve)
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Priloha ¢. 1.1 - Technicka specifikace predmétu verejné zakazky

Technicka specifikace kompletniho systému Feseni
~SmartFactory"

Pfedmétem vefejné zakazky je kompletni dodavka zahrnujici navrh, realizaci, integraci a dodavku
produkcniho prostfedi pro realizaci montaze vyrobkl zlego dil, stavebni lego zakladny a
pfipravenych elektronickych soucasti. Pro kazdy produkt bude v zavéru svého vyrobniho cyklu
provedena inspekcni kontrola na testovaci stanici v€. vygenerovani a zéznamu vystupniho reportu o
spravnosti a funkénosti vyrobku. Soucasti dodavky je rovnéZ kompletni technickd dokumentace dila
specifikovana v zadavaci dokumentaci.

Dodavatel musi v ramci pinéni dila integrovat a pfedvést v produkénim chodu cely kompletni systém
v€etné viech komponentnich subsystém@, pfiCemZ? roboticky subsystém a subsystém fizeni a
vizualizace budou zhotoviteli dila poskytnuty objednatelem k integraci, viz Pfiloha ¢. 1.2, Pfiloha 1.3 a
jejich porizeni neni soucasti pinéni této verejné zakazky.

Technicka specifikace SmartFactory - diléi subsystémy

1) Sklad
Vyrobce zafizeni: TEMEX
Presné typové oznaceni zaFizeni:
Pocet kusi: 1ks (kompletni vybava skiadu a jeho pFislusenstvi)

Skladové hospodarstvi a zakladaci mista skladu musi minimalné spliovat nasledujici
kritéria:

Minimalni

poZadované Hodnota nabizeného
hodnoty — musi pristroje

byt spinéno!

Zakladni technické parametry

Samonosna stabilni konstrukce skladu ANO ANO
Automatické fizeni skladového hospodarstvi ANO ANO
Ramenol marvwipulatoru’opveryje v cl:ele ANO ANO
pracovni plose rastru uloznych mist —
Pocet zakladacich mist skladu Min. pocet 50 ks ANO — 50 ks
RI.diCI systven,w Skladl:l plné spolupracuje ANO ANO

s informacnim systémem SmartFactory -
Navrh a organizace skladu, sitka x vys,koa X ANO ANO — 700 x 900x300
hloubka v mm, v souladu s rozméry dill

Minimalni pocet dili v kazdem dloznem miste ANO ANO = 10 ks
bude 10ks —
Manipulator je schopen odebrat pfislusny dil

z Ulozného mista (bez nutnosti prekladky ANO ANO

nebo jiné dodate¢né manipulace)
Systém automatického naskladnéni dild
v zadni Casti skladu je schopen naskladnit

prislusny dil (bez nutnosti prekladky nebo ANO ANO
jiné dodatecné manipulace)

Funk&ni mechanismus organizace Uloznych
mist vCetné realizace fizeného posuvu dill na ANO ANO
odbérné misto




Identifikace poctu dilG — informacni systém
SmartFactory ma trvaly prehled o poctu dild ANO ANO
ve skiadu a procesu vyroby
Max, doba od uchopeni dilu manipulatorem 15s /5
po umisténi dilu do produktového kontejneru ===
Max. velikost produktového kontejneru je
240x240 mm (pfi dodrZeni kompatibility ANO ANO
s dopravnikovou platformou)
Minimalni pocet |,<9ntfa]nertj pripravenych ve Min pocet 10 ks ANO = 10 ks
skladu pro montaz vyrobki —
Cteci zafizeni pro identifikaci
vyskladfiovanych a naskladnovanych dilt ANO ANO
Soubeznva c[nr)ost vyskladnovani a ANO ANO
naskladiovani
Manlpulgtor vyslldadnUJe a naskladnuje ANO ANO
stavebni Lego zakladnu
Manlpulatqr vysklgdnUJe a naskladnuje ANO ANO
produktove kontejnery
2) Dopravnikovy systém a prislusenstvi

Vyrobce zarizeni: TEMEX

Pfesné typové oznaceni zafFizeni: BOSCH TS 2plus

Pocet kus(i: 1ks (kompletni vybava komponent dopravnikového systému a prislusenstvi)

Orientacni schémata:
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Dopravnikovy systém vé. jeho pfisluenstvi musi minimalné spliiovat nasledujici kritéria:

Minimalni
Zakladni technické parametry pozadovane , HOanti nab!zeneho
hodnoty — musi pristroje
byt spinéno!

Maximalni velikost dopravnikové platformy
250x250 mm ANO ANQ
Minimalni velikost dopravnikove platformy ANO ANO
150x150 mm
Modularni konstrukce ANO ANO
Materla! c!esky dopravnikové platformy: ocel ANO ANO
nebo hlinik
Antistatické provedeni ANO ANO
Vyménitelnost opotfebenych dilll ANO ANO
dopravnikové platformy e
Minimalni pocet dopravnikovych platforem 6ks ANO - 6 ks
Dopravnikovy systém musi byt organizovan
tak, aby aktualné nepouzivané dopravnikove ANO ANO
platformy neblokovaly provoz
dopravnikového systému.
g:l;lmalm nosnost dopravnikove platformy ANO ANO
Zatizitelnost dopravniku pfi akumulaci
dopravnikovych platformem: 60 kg/ 1 pohon ANO ANQ
Délka dopravniku v souladu s orientaénimi
schématy a s omezenimi dle zadavaci ANO ANQ
dokumentace
Prikon dopravniku: max. 3kW, 3x400V, 50 Hz ANO ANO
Minimalvm rychlost dopravniku: 0,3 m/s, ANO ANO
doporucena rychlost 1 m/s
Dopravnikovy systém podporuje zatacky,
stopery, odbocky, montazni aretovana ANO ANQ
pracovisté
Opakovatelna presnost pozicovani na
montaznich aretovanych pracovistich +/- ANO ANO
0,05 mm
Systém pro identifikaci dopravnikovych ANO ANO
platforem -
Komunikacni rozhrani fidiciho systému
dopravniku - Profinet IO, Ethernet TCP/IP ANO ANO
LED indikace funkci a stavl ANO ANO
Integrqvane dlagnosticke funkce pres ANO ANO
webove rozhrani _
Pracovni vyska dopravni platformy v 800 - 950 mm = ANO — 850 mm
montazni stanici 10% T
Pocet stanic pro zastaveni, aretaci Min. 12 ANO - 12
dopravnikové platformy R
Vyjmutelnost vomkul— do}pravnlkolve ANO ANO
platformy z dopravnikoveho systemu -
Provozni vyska linearniho dopravnikového rovoz vika 850
systému (s ohledem na podjezdy mobilnich P m \i/:yloo/ ANO — 850 mm
robotickych jednotek) °
Moznost dopliikové montaze senzorl a
dalich komponent na nosnou konstrukci ANO ANO

dopravniku
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3) Pracovisté robotickych bunék c. 1 c.2¢3

Vyrobce zafizeni: TEMEX
Piesné typové oznaceni zafizeni:
Podet kusti: 3 ks

Pracoviété robotickych bunék musi minimalné splnovat nasledujici kritéria:

Minimalni
Zakladni technické parametry hg::ggfzanqﬁsi Hodno;?i;;:;:eneho

byt spinéno!

Stojanova zakladna pro pevné umisténi
robotického ramene, robustni ocel

konstrukce, dostate¢né tuhd pro zajisténi ANO ANO
poZadované presnosti montaze.

Stojanova zakladna bude pevné spojena
s podlahou s moznosti budouciho pfemisténi ANO ANO
Vyska stojanoveé zakladny v rozsahu 40 - 70 ANO
cm podle konstrukénich potieb s prostupem viz. specifikace

; ANO
pro kabeldZ a s otvory pro stabilni montaz pracovni plochy
patové zakladny robotu
Sitka stojanové zékladny podle patové _
zakladny specifikovaného robotu ANO ANO = 250 min
Zakladem robotického pracoviste bude ANO ANO — 850 mm

konstrukce z hlinikovych profilu

Vysky pracovnich ploch musi byt jednotné a
v souladu s dopravnikovym systémem a ANO ANQ — 850 mm
pracovni vySkou manipulatoru

Tato pracovisté jsou osazena roboty specifikovanymi v Priloze ¢. 1.2,

4) Manipuldtor a linedrni pojezdo vd zakladna

Vyrobce zafizeni: KUKA
Piesné typové oznaéeni zafizeni:
Podet kusi: 1ks

Pracovisté manipulatoru a linearni pojezdové zakladny spliiovat nasledujici kritéria:

Minimalini
Zakladni technické parametry h(?::gsyoxan':ﬁsi Hodno;?i:t?I;;:eneho

byt spinéno!

Linearni pojezdova zakladna a manipulator
budou instalovany tak, aby umoziovaly

spolehllvy odbér dil ze skladu a jejich ANO ANO
predavani na dalsi pracovisté.
Linearni pojezdova zékladna bude pevné

spojena s podlahou s moznosti budouciho ANO ANO
premlstenl
Pracovni vysky manipulatoru musi byt ANO
v souladu z ostatnimi subsytémy viz. specifikace
. ANO
SmartFactory pracovni plochy
robotu
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Toto pracovisté je osazeno robotem a linedrni pojezdovou zdkladnou specifikovanymi v

Priloze ¢, 1.2.

5) Manuaini pracovistéc. 1, ¢ 2, ¢ 3

Vyrobce zarizeni:
Piesné typové oznaceni zafizeni:
PocCet kusti: 1ks

TEMEX

Pracovi$té manualni montaze musi minimalné splfiovat nasledujici kritéria:

Zéakladni technické parametry

Minimalni
pozadované
hodnoty — musi
byt spinéno!

Hodnota nabizeného
pristroje

Kompaktni modularni konstrukce pracovisté
z hlinikovych profilli

ANO

ANO

Konstrukce se zabudovanym pfidruzenym
elektrorozvadécem a s dostupnou
elektrovybavou

ANO

ANO

Konstrukce se zabudovanym PC (dodavka PC
neni pfedmétem pinéni verejné zakazky) pro
podporu montaze

ANO

Monitor bude vhodné umistén v dosahu
operatora

ANOC

Pracovi$té bude obsahovat podruzny
rozvadé (viz 2.4.3 Technického popisu)

ANO

Pracovisté pevné ukotvitelné k podlaze pro
prfesnou montaz

ANO

Pracovisté s pracovni deskou pro vykon
manualnich operaci

ANO

Zajisténa bezpecnost operatora pfi
manipulaci s dily a operacich montaze

ANO

Pocet dopravnikovych platforem aretovanych
ve stanici pro manualni montaz - 2 ks (1ks
produktovy kontejner, 1ks stavebni Lego
zakladna)

ANO

Jedna dopravnikova platforma vyhrazena pro
transfer produktového kontejneru

ANO

Druhd dopravnikova platforma dopravuje
prislusnou stavebni zékladnu konfigurace
produktu ze skladu na manualini pracoviste

ANO

Pracovni vySka desky v souladu s vySkou
dopravniku, s poZzadavky na ergonomii a
bezpecnost

ANO

Kryti dopravnikového systému a automaticky
mechanismus bezpeCné manipulace
operatora

ANO

Operatorskou stolicku s polohovatelnou
vyékou s moznosti aretace otaceni

ANO

Manualni pracovisté ¢. 1 obsahuje veskeré
vybaveni pro asistovanou montaz (viz
kapitola 3.5.1 Technickeého popisu)

ANO

Manualni pracovisté ¢. 2 obsahuje veskeré
vybaveni pro pomoci rozsifeni reality (viz
kapitola 3.5.2 Technického popisu)

ANO

Manualini pracovisté ¢. 3 - Priprava pro
vedeni dopliikové kabeldze pro
kolaborativniho robota

ANO

ANO
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Manualni pracovisté C. 3 - Pfiprava pracovisté

pro kolaborativniho robota ANO ANO

Manualni pracovisteé €. 3 - Stojanova
zakladna pro pevné umisténi kolaborativniho ANO ANO
robota s montazni plochou 40x40cm

6) Stanice inspekcni kontroly

Vyrobce zarFizeni: uvede Zadavate!
Presné typové oznaceni zarizeni: uvede Zadavatel
Pocet kusli: 1 ks

Testovaci pracovisté musi minimalné splnovat nasledujici kritéria:

Minimalni

pozadované Hodnota nabizeného
hodnoty — musi pristroje

byt spinéno!

Zakladni technické parametry

Integrace Stanice inspekcni kontroly do
SmartFactory za dodrzeni pozadavkU ANO ANO
uvedenych v kapitole 3.6 Technického popisu

7) Subsystém 3D tisku

Vyrobce zafizeni: uvede Zadavate/

Pfesné typové oznaceni zafizeni: uvede Zadavatel
Pocet kusli: 1 ks

Jednotlivé komponenty aditivnich technologii 3D tisk musi minimalné splfiovat nasledujici
kritéria:

Minimalni
Zakladni technické parametry hclw)::::lyo‘—'anl:E si HOan;?i sr;?g;:eneho

byt spinéno!

Integrace Subsystému 3D tisku do
SmartFactory za dodrZeni pozadavkd ANO ANO
uvedenych v kapitole 3.8 Technického popisu

8) Mobilni roboticka jednotka

Vyrobce zafizeni: uvede Zadavate!
Presné typové oznaceni zafizeni: uvede Zadavate!
Pocet kusti: 1ks

Systém mobilni robotické jednotky musi minimalné spliiovat nasledujici kritéria:

Minimalni
. . ., pozadované Hodnota nabizeného
Zakladni technicke parametry hodnoty — musi pFistroje
byt spinéno!
Integrace Mobilni robotické jednotky do ANO ANO
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SmartFactory za dodrzeni pozadavk{
uvedenych v kapitole 3.7 Technického popisu
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Vertikalni robotické rameno 6-0sé pro robotické buiiky

Vyrobce zatizeni: KUKA
Presné typové oznaleni zarizeni: KR6 R900-2
Pocet kusii: 3 ks 3ks

Vertikalni robotické rameno 6-ti osé pro robotické buiiky spliiuje nasledujici kritéria v deklarovanych

hodnotach:

Minimalni
Zakladni technické parametry poZadované , Hvordnofa nabizeného

hodnoty — musi pFistroje

byt splnéno!
Vertikalni-sériové rameno 6-0sé ANO ANO
Radius dosahu - minimalni polomér dosahu > 900 ANO

p > mm
pracovni plochy 901 mm
Nosnost ramene - minimalni pozadovana > 5k ANO
Z 2 Kg
nosnost ramene 6 kg
Opakovatelna presnost (Position
Repeatibility) (mm) - z pohledu presnosti
chodu ramene robota po trajektorii je pro ANO
pozadovany typ robotického ramene nutnym min. £ 0.025 mm £0.02 mm
pozadavkem a podminkou pohybu ramene =
pracovat s opakovatelnou presnosti najeti do
bodu minimalné £0.025 mm
o , , ANO

%tupen kryti robota min. IP40 1P65
Ridici jednotka robota - Pozadovan je ANO
kompaktni typ Fidiciho systému robota = CPU ANO Compact
robota + fizeni pohontll v jednom Lompact
Kabelaz robotického ramene bude vedena
vnitini trasou, tzn. vedeni kabelaze uvnitt
plasté ramene. Rameno bude pfipraveno na
osazeni aditivniho kabelového vedeni napf. ANO ANO
pro osazeni ramene dalsi senzorikou, tzn.
pfidavny prostup uvnitf plasté ramene nebo
priprava vedeni vnéjsimi Uchyty a objimkami.
Kabelovy svazek pfipojnych kabell robota ANO
bude vyveden bud’ stfedem paty robota, ANO Na zadnim panelu
nebo bude kabelovy interface umistény na —Lz skladn
zadnim panelu patové zakladny robota. Zadlaany
Soucasti téla robotického ramene bude
pevna zakladna s pripravenymi monta;nlml ANO ANO
otvory, pata robota umistitelna na stojanovou
zakladnu v jakémkoliv Ghlu.
Moptaznl pIoskgvpfo umisténi ka,mery pobliz ANO ANO
6-té osy, montazni plocha u 6-t€ osy.
Vyvedeni Ethernet rozhrani u 6-té osy ANO ANO
Digitalni vstupy a vystupy na fidici jednotce s ) ANO
24 V logikou min. (16 DI/16 DO) 16 DI/16 DO
Konektorovy terminal umistény u 6-té osy ANO

umoznujici vyvedeni IO signalll

min. 8 signall

8 signalii

Komunikacni rozhrani (Profinet IO slave),

efektorl typu elektricky, pneumaticky

zadavatel pozaduje Fidici jednotku robota ANO ANO
osadit komunika¢nimi rozhranim Profinet

Komunikacni rozhrani pro konfiguraci robota ANO ANO
- Ethernet

Soucasti ramene priprava pro aplikaci a fizeni ANO ANO




Vyvody pneumatiky - Soucasti ramene
vyvody pro min. 4ks aplikacnich
pneumatickych ventild umisténych v blizkosti
6-té osy robota a pro napajeni efektoru

ANO

Zakladni safety funkcionalita, moznost feseni
bezpecnostnich zon - SW pro fizeni a
programovani robota bude umét zpracovat a
bude pfipraveno pfipojeni s bézné
pouzivanymi externimi bezpecnostnimi prvky
napf. svételné zavory, scannery,
bezpecnostnimi senzory

ANO

Ridici systém robota a SW vybava bude
disponovat pokrocilymi funkcemi pro fizeni
pohybu ramene

ANO

+ Ladéni pohybu a polohy robota
v kartézskych souradnicich (ladéni
tuhosti, zvolnéni pohybu)

ANO

+ Sledovani dopravniku

ANO

+ Detekce kolize

ANO

» Path Recovery — zpétny pohyb po zvolené
trajektorii

ANO

B
Q

Multitasking

ANO

PInohodnotny SW pro ovladani, fizeni a
programovani robotického ramene - Soucasti
dodavky bude kompletni SW platforma pro
programovani a parametrizaci robotického
ramene a to jak pro pfistup z ovladaci
jednotky ramene tak z externiho PC/Laptop —
(shodny s SW pro robotické rameno ¢. 4 - 50
Casové neomezenych licenci celkem)

ANO

Soucasti SW off-line fizeni - SW vybava

k plnohodnotnému ovladani a fizeni v off-line
rezimu (shodny s SW pro robotické rameno
C. 4 - 50 Casové neomezenych licenci celkem)

ANO

Soucasti SW simulacni prostiedi - Obsahem
SW systému robota musi byt simulacni
prostiedi pro vizualni simulaci rychlosti chodu
ramene — pohyb z bodu A do B a projekci
trajektorie, pficemz by v SW mély byt
zapracovany principy linearni, kruhove,
kloubové interpolace (shodny s SW pro
robotické rameno €. 4 - 50 Casové
neomezenych licenci celkem)

ANO

Moznost pFipojeni kamery se zpracovanim
obrazu pro 2D a 3D ulohy - SW vybava
robota musi obsahovat podporu pro aplikaci
strojového vidéni/kamerového navadéni.

ANO

Moznost pfimého Cteni a ziskavani provoznich
dat pro jednotlivé osy robota - Ridici
jednotka robota bude umoznovat pristup k
provoznim dat@im robota pres TCP/IP pristup
nebo pres komunikacni rozhrani jednotky
robota (Profinet)

ANO

Ovladaci jednotka s min. 10 m komunikacnim
kabelem pro programovani a plnohodnotné
ovladani ramene robota ke kazdému rameni
zvlast’ (tzn. celkové 3 ks ovladacich jednotek)

ANO




Roboticka ramena €. 1, €. 2, ¢. 3 a rameno C.

4, jejich pohony a fizeni, v¢. pohon( a fizeni ANO ANO
pojezdové zakladny poZaduje zadavatel od KUKA
stejného vyrobce.

Vertikalni robotické rameno 6-ti osé pro manipulitor
Vyrobce zatizeni: KUKA
Piesné typové oznaleni zafFizeni: KR 10 R1100-2
Podet kusii: 1 ks

Vertikalni robotické rameno 6-ti 0sé pro manipulator spliiuje nasledujici kritéria v deklarovanych

hodnotach:

Zakladni technické parametry

Minimalni
pozadované
hodnoty — musi
byt splnéno!

Hodnota nabizeného
pristroje

Rameno umisténé na linedrni pojezdovou
zakladnu s pohonem fizenym jako 7 - ma osa
ramene robota

ANO

ANO

Vertikalni - sériové rameno 6-0sé

ANO

ANO

Radius dosahu - minimalni polomér dosahu
pracovni plochy

> 1090 mm

ANO
1101 mm

Nosnost ramene - minimalni pozadovana
nosnost ramene

> 8 kg

ANO
10,9 kg

Opakovatelna presnost (Position
Repeatibility) (mm) - z pohledu presnosti
chodu ramene robota po trajektorii je pro
pozadovany typ robotického ramene nutnym
poZadavkem a podminkou pohybu ramene
pracovat s opakovatelnou presnosti najeti do
bodu minimalné £0.05 mm

min. £ 0.05 mm

ANO
£ 0.02mm

Stupen kryti robota

min. IP40

IP65

Ridici jednotka robota typ jednoskfifiovy —
Zadavatel poZzaduje dodat takovy typ skfiné
jednotky Fidiciho systému robota aby
obsahoval CPU robota + fizeni pohont a
umoznoval rozsifeni o pohony a fizeni pro
minimalné dalsi 3 osy robota, viz. podminka
fizeni pohonu pojezdu jako 7-mé osy robota

ANO

ANO

Kabelaz robotického ramene bude vedena
vnitini trasou, tzn. vedeni kabelaze uvnitt
plasté ramene. Rameno bude pfipraveno na
osazeni aditivniho kabelového vedeni napr.
pro osazeni ramene dalsi senzorikou, tzn.
pfidavny prostup uvnitf plasté ramene nebo
priprava vedeni vnéjsimi Uchyty a objimkami.

ANO

Vyvod kabelaze z patové zakladny robota,
kabely vyvedeny bud’ stfedem patové
zakladny robota, nebo bude kabelovy
interface umistény na zadnim panelu patové
zakladny robota, zplsobem kompatibilnim s
pohyblivym vedenim kabelaze linearni
pojezdové zakladny.

ANO




Soucasti téla robotického ramene bude
pevna zakladna s pfipravenymi montaznimi
otvory, pata robota umistitelna na
pojezdovou zakladnu linearniho pojezdu

ANO

Pata robota s montaznimi otvory pro
umisténi na pojezd, konstrukéni pozadavek,
moznost upevnéni paty na pojezdovou
zakladnu

ANO

Upevnéni robotu pevné na linearni
pojezdovou zakladnu, poZzadovana
konstrukcni a mechanicka kompatibilita.

ANO

ANO

Pohyblivé ohebné kabelové trasy na linearni
pojezdové zakladné, ohebné vedeni kabell
soucasti pojezdu

ANO

ANO

Integrovany privod vzduchu - soucasti vedeni
kabell pojezdu bude zdroj pfivodu
pneumatiky pro rameno ¢. 4 manipulatoru

ANO

ANO

Montazni ploska pro umisténi kamery pobliz
6-té osy

ANO

ANO

Vyvedeni Ethernet rozhrani u 6-té osy

ANO

ANO

Digitalni vstupy a vystupy na fidici jednotce s
24 V logikou

min. (16 DI/16 DO)

ANO
16 DI/16 DO

Konektorovy terminal umistény u 6-té osy —
bude umoznovat vyvedeni IO signall

min. 8 signall

ANO

Komunikacni rozhrani (Profinet IO slave),
zadavatel pozaduje Fidici jednotku robota
osadit komunikaénimi rozhranimi Profinet

ANO

ANO

Komunikacni rozhrani pro konfiguraci robota
- Ethernet

ANO

ANO

Soucasti ramene pfiprava pro aplikaci a fizeni
efektorl typu elektricky, pneumaticky

ANO

ANO

Vyvody pneumatiky - Soucasti ramene
vyvody pro min. 4 ks aplikacnich
pneumatickych ventild umisténych v blizkosti
6-té osy robota a pro napajeni efektoru

ANO

ANO

Zakladni safety funkcionalita, moZnost feseni
bezpecnostnich zon - SW pro fizeni a
programovani robota bude umét zpracovat a
bude pfipraveno pfipojeni s bézné
pouzivanymi externimi bezpecnostnimi prvky
napf. svételné zavory, scannery,
bezpecnostnimi senzory

ANO

Podpora bezpecnostnich funkci, safety modul
- SW bude obsahovat prvky pro osetfeni
Safety pozadavk( do Urovné Performance
Level E pfipadné SIL 3, pomoci tzv.
bezpecnostnich zon — zonovani, detekce
potencialni kolize robota, virtualni hranice
bezpecného prostoru, proaktivni aktivace
Safety Limit Speed apod.

ANO

Ridici systém robota a SW vybava bude
disponovat pokrocilymi funkcemi pro fizeni
pohybu ramene

ANO

ANO

+ Ladéni pohybu a polohy robota
v kartézskych souradnicich (ladéni
tuhosti, zvolnéni pohybu)

ANO




+ Sledovani dopravniku

ANO

ANO

+ Detekce kolize

ANO

ANO

» Path Recovery — zpétny pohyb po
zvolené trajektorii

ANO

N

N
Q

Multitasking

ANO

1S

NO

PInohodnotny SW pro ovladani, fizeni a
programovani robotického ramene - Soucasti
dodavky bude kompletni SW platforma pro
programovani a parametrizaci robotického
ramene a to jak pro pfistup z ovladaci
jednotky ramene tak z externiho PC/Laptop —
(shodny s SW pro roboticka ramena €. 1, C.
2, €. 3 - 50 casové neomezenych licenci
celkem)

ANO

Soucasti SW off-line fizeni - SW vybava

k plnohodnotnému ovladani a fizeni v off-line
rezimu (shodny s SW pro roboticka ramena
¢. 1, ¢ 2, ¢ 3 - 50 Casové neomezenych
licenci celkem)

ANO

Soucasti SW simulacni prostiedi - Obsahem
SW systému robota musi byt simulacni
prostiedi pro vizualni simulaci rychlosti chodu
ramene — pohyb z bodu A do B a projekci
trajektorie, pficemz by v SW mély byt
zapracovany principy linearni, kruhove,
kloubové interpolace (shodny s SW pro
roboticka ramena ¢. 1, €. 2, €. 3 - 50 Casové
neomezenych licenci celkem)

ANO

Moznost pFipojeni kamery se zpracovanim
obrazu pro 2D a 3D ulohy - SW vybava
robota musi obsahovat podporu pro aplikaci
strojového vidéni/kamerového navadéni.

ANO

MoZnost pfimého Cteni a ziskavani provoznich
dat pro jednotlivé osy robota - Ridici
jednotka robota bude umoznovat pristup k
provoznim dat@im robota pres TCP/IP pristup
nebo pres komunikacni rozhrani jednotky
robota (Profinet)

ANO

Ovladaci jednotka s min. 10 m komunikacnim
kabelem pro programovani a plnohodnotné
ovladani ramene robota manipulatoru

ANO

Linearni pojezdova zakladna bude fizena jako
7-ma osa robota umisténého na pojezdu

ANO

Roboticka ramena €. 1, €. 2, ¢. 3 a rameno C.
4, jejich pohony a fizeni, v¢. pohon( a fizeni
pojezdové zakladny poZaduje zadavatel od
stejného vyrobce.

ANO




Linearni pojezdova zakladna rebota manipulatoru

Vyrobce zatizeni: KUKA
Piesné typové oznaleni zafFizeni: KL 100 1CA
Podet kusii: 1ks

Linearni pojezdova zakladna robota manipulatoru spliiuje nasledujici kritéria v deklarovanych

manipulatoru

hodnotach:
Minimalni
Zakladni technické parametry Eozadovane ; Hvordnofa nabizeného
odnoty — musi pristroje
byt splnéno!
Linearni pojezd s aktivni poZzadovanou délkou
pohybu ramene 3,00 m + 20 % ANO ANO
Min. rychlost zakladny pojezdu 1,5m/s ANO
. 1y Y pOj ' 248 m/s
C ;s , ANO
2
Minimalni zrychleni zakladny pojezdu 1,5m/s > 6m/s?
> 1,5 nasobku ANO
Min. nosnost pojezdové zakladny hmotnosti ramene ==
robota manipulatoru 100 k
Presnost polohové regulace (opakovatelnost < ANO
polohy) < £0.05mm £ 0.02 mm
. , L, , min. 3,0m ANO
Min/max délka kolejnicovy systém max. 4m (£10%) 3.65m
T o S ™™ | maxiomamax | a0
JIepe V. SiTKy pony 20 % Max, 700 mm
kabelovych tras
Minimalni poZzadovana délka aktivniho
pohybu ramene manipulatoru 3 m, rameno
manipulatoru musi byt schopno presné
manipulace na pracovni plose stolu robotické min. 3.0 m £ max. ANO
bunky ¢. 3 a musi byt schopno dosahnout na 20 % 3m
pracovni plochu mobilni robotické jednotky,
tzn. garantovany funkcni dosah manipulatoru
min. 50 cm za hranu télesa pojezdu
Zpusob pohonu pohyblivé plosiny — elektricky ANO ANO
pohon
Prlprav'a pro V(’i‘denl kab,elaze manipulatoru — ANO ANO
ohebné vedeni kabelove trasy =
Priprava pro vedeni doplikové kabelaze ANO ANO
Pata robota s montaznimi otvory pro
umlvstenl na pOJvezgl, konstrukc'nl pozadavek, ANO ANO
moznost upevnéni paty na pojezdovou B
zakladnu
Pfiprava pro upevnéni zakladny robota
manipulatoru - schopnost montaze minimalni ANO ANO
paty robota 400 x 600 mm
Optimalni rozméry voziku musi odpovidat
velikosti paty robota, musi byt pevné ANO ANO
fixovatelné kompatibilni se zakladnou ramene
Pocet vozikl — 1 ks ANO ANO
Mechanicky bezpecnostni koncovy dojezd ANO ANO
, ANO
IP kryti IP 40 IP 65
Oveéreni stability pro zvoleny typ ANO ANO




Rizeni pohybu pojezdové zakladny jako 7-mé

ANO ANO
osy robota
Roboticka ramena €. 1, €. 2, ¢. 3 a rameno C.
4, jejich pohony a fizeni, v¢. pohon( a fizeni ANO ANO
pojezdové zakladny bude od stejného KUKA
vyrobce.
Mechanicka a strojni ¢ast linearniho pojezdu
budeT pIn’e kon"vlpatlbllmvs ramenem ) ANO ANO
manipulatoru . 4, napf. pevné uchyceni,
vedeni kabell, krajni dorazy pojezdu atd.
Garance dynamickych vlastnosti napf.
presnosti polohy po draze, rychlosti pohybu ) ANO
pri definovaném zatizeni v celkové délce min. 10 000 km 10 000 km

pohybu




Pfiloha ¢. 1.3 - Specifikace subsystému Fizeni a ovladani

1) Seznam komponent

Skladové hospodarstvi a zakladaci mista skladu musi minimalné spliovat nasledujici
kritéria:

Pocet

Technicka specifikace komponenty ks

Centralni procesorova jednotka s 1.5 MB RAM pro program a 5 MB pro data,
1. interface: PROFINET IRT s 2-port switch, 2. interface, Ethernet, 3.
interface, PROFIBUS

Modul digitalnich vstupt DI 32x24 V DC HF, 32 kanalu ve skupinach po 16;
Vstupni zpozdéni 0.05..20 ms Input type 3 (IEC 61131); Diagnostika,
hardware interrupts.

Modul digitalnich vystupl DQ 32x24 V DC/0.5 A HF; 32 kanall ve skupinach
po 8; 4 A na skupinu; Jednokanalova diagnostika.

Analogovy vstupni modul Al 8xU/I/RTD/TC ST, 16 bit rozli8eni, pfesnost
0.3%, 8 kanalu ve skupinach po of 8, 4 kandly pro RTD méfeni, spoletny
mod napétovy 10 V; Diagnostika, hardwarové prerudeni.

Analogovy vystupni modul AQ 4xU/I ST, 16 bit rozlideni, pfesnost 0.3%. 4
kanaly ve skupinach po 4, diagnostika.

F digitalni vstupni modul, F-DI 16x 24 VV DC PROFlsafe; 35 mm width; up to
PL E (ISO 13849-1)/ SIL 3 (IEC 61508)

F digitalni vystupni module, F-DQ 8x 24 V DC 2A PPM PROFIsafe; 35 mm
width; up to PL E (ISO 13849-1)/ SIL3 (IEC 61508)

Konfigurovatelny IE Switch; 8x 10/100 Mbit/s RJ45 ports; 1x console port;
Diagnostické LED; Redundantni napajeci zdroj; Teplotni rozsah -40°C to +70
°C Standardni montaZz Rail/S7 Profile Rail/Wall; PROFINET 10 device
Ethernet/IP-compliant C-PLUG shaft;

C-plug, vyménitelné medium pro ukladani dat pro snadnou vymeénu pfi
poruse, pro zaznam konfiguracea aplikaénich dat, PouZitelné uvedenym
konfigurovatelnym IE switchem

24 V/8 A Regulovany napajeci zdroj pro SIMATIC S7-1500 input: 120/230 V
AC, output: 24 V DC/8 A

RFID kominika¢ni modul pro specifikovane PLC, 1 pfipojetelna &tecka; RS-
422

RFID ¢te¢ka kompatibilni s RFID kominika&nim modulem; RS422 interface;
IP67, -25 to +70 °C; M18x 71mm:; s integrovanou antenou

Kompaktni CPU, DC/DC/DC, 2 PROFINET porty, vestavéné 1/0: 14 DI 24 V
DC; 10 DO 24 V DC; 0.5A; 2 Al 0-10 V DC, 2 AO 0-20 mA DC, Napajeni: DC
20.4-28.8V DC, Program/data pamét 150 KB

Modul digitalnich vstupul I/O, 8 DI/8 DO, 8 DI 24 V DC, Sink/Source, 8 DO,
transistor 0.5 A

Modul analogovych vstupd, RTD, 4xAl RTD module




F modul digitalnich vstupt, F-DI 16X 24 V DC, PROFIsafe, 70 mm §ifka, do
PL E (ISO 13849-1)/ SIL3 (IEC 61508)

F module digitalnich vystupt, F-DQ 4x 24 V DC 2A, PROFIsafe, 70 mm
Sifka, do PL E (ISO 13849-1)/ SIL3 (IEC 61508)

Diagnosticky modul pro specifikované PLC pro pfipojeni 4 IEPE
vibrodiagnostickych kandlu; 1 digitalni vstup pro méfeni otacek

"Shield bracket set" pro EMC kompatibilni pfipojeni kabell k diagnostickému
modulu

PFipojovaci kabely pro pfipojeni vibraénich moduld s MIL konektory;
Length=3.00 m

Vibra¢ni senzor kompatibilni s diagnostickym modulem; frekven&ni rozsah
0.5 Hz to 15 kHz; 50G; citlivost 100 mV/G "(+/-10%); MIL connector top

Analogovymeéfi€ energie, roz8ifujici modul k specifikovanému PLC, 480 V
AC, Vykonove méfeni pro 1- and 3-fazoveé napdjeci systemy (TN, TT), do 480
V AC; Proudovy rozsah 1 A, 5A; méfené napéti, proudu, faze, vykonu,
energie, frekvence; diagnostika méficiho kanalu

Napajeci zdroj, vstup: 120/230 V AC, vystup: DC 24 V/2,5 A

Konfigurovatelny IE Switch; 8x 10/100 Mbit/s RJ45 ports; 1x console port;
Diagnostické LED; Redundantni napajeci zdroj; Teplotni rozsah -40°C to +70
°C Standardni montaZz Rail/S7 Profile Rail/Wall; PROFINET 10 device
Ethernet/IP-compliant C-PLUG shaft;

C-plug, vyménitelné meédium pro ukladani dat pro snadnou vymeénu pfi
poruse, pro zaznam konfiguracea aplikaénich dat, PouZitelné uvedenym
konfigurovatelnym IE switchem

RFID kominika¢ni modul pro specifikované PLC, 1 pfipojetelna ¢tetka; RS-
422

RFID ¢te¢ka kompatibilni s RFID kominika&nim modulem; RS422 interface;
IP67, -25 to +70 °C; M18x 71mm:; s integrovanou antenou

Transpondery, 2000 byte FRAM User memory 16x 3 mm (DxH)

Profesionalni software pro sitovy management a diagnostiku, do 50 Ethernet
LAN/WLAN zafizeni, pfes Web. 6 licenci.

2x Configurable LAN routers, Remote Service LAN extension, 2x Key PLUG
SINEMA RC

Profesionalni inZenyrsky software pro sbér, analyzu, simulace, vizualizace a
ukladani procesnich dat. Kompatibilni se specifikovanymi diagnostickymi
moduly a PLC.

Analyticka knihovna pro inZenyrsky software. Knihovna vyhodnocovacich,
analytickych a signaliza¢nich funkci pro specifické monitorovani
elektromechanickych zafizeni v€. konfigurace pro modelovani dat.

Profesionalni SCADA SW, 4096 PowerTags, integrovatelny do TIA Portaluy;
C¢asové neomezena plovouci licence; Software, dokumentace, licenéni kli¢;
pro Windows 7 (64 bit), Windows 10 (64 bit), WinSrv 2012 R2/2016 (64 bit).

Profesionalni SCADA SW RT, 4096 PowerTags, runtime software v TIA
Portalu, Casové neomezend jednotliva licence, Software, dokumentace,




licenéni kli¢; pro Windows 7 Prof/Ent/UIt SP1 (64 bit)/ 10 Prof/Ent (64 bit)/
Server 2008 R2+SP1 (64 bit)/ Server 2012 R2 / 2016 (64 bit).

Profesionalni SCADA SW Client pro Runtime Professional, runtime software
v TIA Portalu, &asové neomezena jednotliva licence, Software, dokumentace,
licenéni kli¢; pro Windows 7 Prof/Ent/UIt SP1 (64 bit)/ 10 Prof/Ent (64 bit)/
Server 2008 R2+SP1 (64 bit)/ Server 2012 R2 / 2016 (64 bit).

Profesionalni SCADA SW Server pro Runtime Professional (roz$ifeni),
Casové neomezena jednotliva licence.

Profesionalni SCADA SW Redundancy pro Runtime Professional (roz$ifeni),
Casové neomezena jednotliva licence.
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Architektonické, vytvarné a materialové feseni, dispozi¢ni a provozni fesSeni,

bezbariérové uzivani stavby

1.1 Architektonické, vytvarné a materialové reseni

Cela stavba se sklada ze tfi kubusu, které se vzajemné prolinaji. Kazdy kubus ma
jiny pocCet podlazi. Vychodni jednopodiazni kubus je o rozmérech 11,5x21,3m s proménlivou
svétlou vySkou 3,7 a 4,3m. Zapadni kubus je tfipodlazni o rozmérech 17,75x21,25m, kde 3.
podlazi ustupuje a jeho rozmeéry jsou jiz jen 12,7x13,05m. Stfedni - vstupni €ast je hmota
¢tyfpodlazni s jednim podzemnim a tfemi nadzemnimi podlazimi. Pldorysny tvar stfedni
hmoty je take obdelnik s rozméry 12,33x18,36m. 3.NP je rovnéz ustupujici o rozmerech
6,95x12,68m. Na jednopodlazni vychodni blok navazuje jesté nizka hmota trafostanice a
kryté stani pro 2 elektromobily a 2 stani pro ZTP. Fasada objektu je navrZzena s povrchovou
Upravou plastické / reliéfni omitky v barvé bilé. Optické kompozi¢ni €lenéni hmoty je
docileno navrZzenim velkych okennich otvord s okenicemi a celoprosklenou vychodni
fasadou schodidtového jadra. Plochda, jednopladtova stiecha bude provozné pochozi. V
ramci ni je pogitano s osazenim alternativnich zdroju energie.

1.2 Dispozi¢ni a provozni feseni,

SO 01- OBJEKT CPIT- TL3

1.PP je navrzeno pouze pod &asti stfedniho kubusu, nachazi se zde komunikacni
prostor (schodisté s vytahem) a technické mistnosti objektu.

1.NP — hlavni vstup do objektu je z jihozapadu ve stifedni ¢asti. Pfes zadveri
vstupujeme do foyer, rozptylového prostoru pro studenty, na které navazuje uzaviratelny
prostor slouZici jako poslucharna nebo mimo vyuku jako dal$i rozptylové prostor studentd.
Poslucharna je prostoroveé koncipovana jako divadelni schodisté, se sedaky na jednotlivych
stupnich. Pod schodistém je navrZzena $atna, resp. prostor pro odkladani svrska studentt. V
zadni €asti tohoto kubusu se nachazi komunikacni prostor propojujici ostatni podlazi
vertikalng, tzn. schodisté spolu s vytahem a dale socialni zazemi. Z foyer miZzeme vstoupit
také do zapadni €asti objektu, kde se nachazi laboratofe provozniho celku SMART
FACTORY. Z komunika&ni chodby za foyer je pfistup i do vychodni ¢asti objektu, kde se
nachazi laboratofe a technicka mistnost AES (automobilove elektronickeé systéemy a
elektromobilita). Tato laborator je rovnéz pristupna z exteriéru pies dvoje garazova seké&ni
vrata a vstupni dvefe ve vratech. Na ¢ast AES na vychodni strané navazuje technicka
mistnost pro trafostanici a méfeni, ktera je piistupna pouze z exteriéru. Ze severovychodu,
mezi stiedni a vychodni &asti objektu je umistén vedlejsi vstup do objektu, bezbariérové
piistupny chodnikem od zastifeSenych parkovacich mist pro ZTP.

2.NP je pristupné po schodisti nebo vytahem z 1.NP stfedni ¢asti. Ve stfedni Casti je
umisténo socialni zafizeni v identické poloze jako v 1.NP, prostor poslucharny a ¢aste¢né
foyer ma vysku pies dvé podlazi, zbytek 2NP je tedy pfistupny pfes komunikaéni galerii.
Z galerie je umoznén vstup na stiechu vychodni ¢asti. Z komunikacni galerie, chodby, je
dale umozZnén pfistup do zapadni ¢asti objektu laboratoie SMART FACTORY a HOME
CARE (laboratof biomediciny simulovana jako byt a velin). Dispozi¢né nad hlavnim vstupem
a zazemim poslucharny v pfizemi se nachazi uzky sklad pro vybaveni laboratofe SMART
FACTORY.

3.NP je pfistupné po schodisti nebo vytahem z 1.NP stfedni asti. Ve stiedni ¢asti je
umisténo socialni zafizeni v identické poloze jako v 1. a 2.NP. Spojovacim prosklenym
koridorem Ize vstoupit do laboratoie Biomediciny — prostoru simulovaného jako bezbariérovy
byt pro klienty HOME CARE. Prostor této laboratofe je dispozi€né témér

1.3 Bezbariérové uzivani stavby

Stavba splfiuje poZzadavky na moznost pohybu osob s omezenou schopnosti pohybu ¢i
orientace dle wvyhlasky ¢&. 398/2009 Sb. o obecnych technickych poZadavcich
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zabezpecujicich bezbariérove uzivani staveb.

2. Konstrukéni a stavebné technické fesSeni a technické vlastnosti stavby

Vykopy a zemni prace

Pred zapoc&etim vykopovych praci bude sejmuta ornice, ktera bude dale vyuzita na pozemku
k finalnim terénnim Gpravam, popf. odvezena.

Zemni prace zahrnuji vykop v rozsahu zakladovych konstrukci. Pfedpoklada se provadéni
nezapazené stavebni jamy pro zakladové konstrukce, drenaz a provedeni uzemnéni
bleskosvodu a pfipojek inZenyrskych siti do objektu. Dle kvality zeminy bude technologicky
postup pfipadné upraven. Obecna opatieni pro zemni prace pfi vykopech jsou stanovena
dale v zavéru inzenyrskogeologického posudku.

Konstrukéni systém

Konstrukéné je objekt navrzen jako kombinace sténového systému s Zelezobetonovym
skeletem. Obvodove a vnitini nosné sténoveé konstrukce jsou navrZzeny z keramickeho
zdiva. Svislé sloupy s hlavicemi a privlaky vynasejici stropni desky jsou navrZzeny jako
Zelezobetonové monoliticke.

Vodorovné nosné konstrukce

Stropni desky jsou navrZeny jako Zelezobetonove monolitické v tloustce 250 mm. Stropni
desky jsou ulozeny na sloupech, obvodovém a vnitfnim nosném zdivu. V misté ulozeni na
vnitini sloupy jsou stropni a sties$ni desky rozsifeny hlavici na celkovou tloustku 600 mm.
Stropni desky jsou armovany prutovou obousmérnou vyztuZzi pfi obou povrsich. V mistech
s lokalnimi extrémy jsou doplnény pfiloZzky. V rozSifujicich hlavicich jsou vioZzeny vyztuze
proti protlaceni. Ve stropnich konstrukcich jsou provedeny technologické prostupy pro
obsluhu technologickych zafizeni. Sloupy jsou vyztuZeny prutovou vyztuZi.

Svislé nosné konstrukce a zéklady

Svislé nosné konstrukce jsou navrZzeny v kombinaci zdiva z cihelnych tvarnic,
Zelezobetonovych sloupt a Zelezobetonovych stén. Svislé konstrukce jsou zaloZeny na
pribéznych Zelezobetonovych monolitickych zakladovych pasech. Vnitini sloupy

s extrémnimi silami jsou zaloZeny na dvojicich pilot o priméru 1,0m délky cca 10 m a 0,8m
délky 8m. Ve zhlavi je dvojice sloupll spojena pifevazkou. Sloup jednopodlazni ¢asti bude
zaloZeny na jedné piloté. Dle znameho IGP je v samostatne ¢asti PD - D.1.2 — Stavebné
konstrukéni fe$eni — dolozen vypoctovy model a vysledné zatizeni na zakladové
konstrukce. Pokud bude provadén doplitkovy IGP nebo v pribéhu vystavby budou zjistény
navazky musi byt z podloZi odstranény a nahrazeny unosnymi vrstvami.

Schodiété a vertikalni komunikace

V objektu je navrZzeno jedno hlavni schodisté. Je feSeno jako trojramenneé a v jeho zrcadle je
umisténa Zelezobetonova monoliticka vytahova Sachta. Schodisté je prubézné z 1.PP do
3.NP. Ve vychodnim kubusu je navrzeno vyrovnavaci schodisté, které umoznuje pfistup ze
stfedni ¢asti do vychodni, jelikoZ tyto dvé ¢asti jsou vyskové rlzné osazeny, vychodni ¢ast
je o 780mm vySe nez ostatni Casti objektu. Konstrukce schodiste je navrzena z
Zelezobetonovych prvkll a je feSena vsamostatné ¢asti PD — D.1.2. STAVEBNE
KONSTRUKCNI CAST. Pomoci Zebfiku je navrZzeno prekonani vy$kové urovné z 2.NP
stfedni ¢asti na stiechu jednopodlazniho objektu.

Osobni vytah
V zrcadle schodisté je navrzena Zelezobetonova monoliticka vytahova Sachta. V ni bude

instalovan osobni trakéni vytah bez strojovny. Nepruchozi kabina ma vnitfni uZitné rozméry
§ 1100 x hl.1400 x vy§. 2100 mm. Dopravni zdvih je 12m. Nosnost vytahu je 630 kg (8
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osob). Pohon vytahu je navrZzen jako bezpfevodovy lanovy trakéni fizeny frekvenénim
meni¢em a encoderem, umoznujici velmi plynuly chod vytahu a zaruCujici velmi vysoky
jizdni komfort s vyraznou energetickou usporou. Vytah s teplotnim ¢idlem motoru, zafizenim
proti vypadnuti lan a dal§im pfisludenstvim je usazen na odpruzeném ocelovem rostu.
Kabinové dvere jsou automatické dvoupanelové — teleskopické, s rozméry 900 x 2000 mm
(S8ifka x vy8ka), komaxit RAL. Vytah je bez strojovny, vytahovy stroj je umistén v horni ¢asti
Sachty, rozvadéec a hlavni vypina€ umistén na nastupisti v nejvyssi stanici vedle vytahovych
dveri — bez pozarni odolnosti.

Reseni vytahu respektuje Nafizeni vlady &. 122/2016 Sb. v platném zné&ni, evropskou normu
CSN EN 81-1+A3 a vytah svou vybavou rovnéZ spliiuje technické pozadavky pro uzivani
osobami s omezenou schopnosti pohybu a orientace podle Vyhlasky ¢. 398/2009 Sb. v
platném znéni a CSN EN 81-70 Bezpe&nostni piedpisy pro konstrukci a montaz vytaht —
Cast 70: Zvlastni aprava vytaht uréenych pro dopravu osob a osob a nakladil — Pristupnost
vytah( véetné osob s omezenou schopnosti pohybu a orientace.

Obvodovy plast

Obvodovy plast je navrZzen jako reliéfni / plasticka omitka na nosnéem obvodovém zdivu
z keramickych tvarnic. V ¢asti schodi$toveho prostoru je oplasténi provedeno z proskleného
LOP plasté z hlinikovych profilQ, z téchto profilG je navrZzen rovnéz propojovaci koridor na
stifeSe v urovni 3.NP

ZastreSeni

Stredni konstrukce jsou tvofeny plochymi jednoplastovymi stfechami ve 2% spadu.

Jako tepelny izolant je navrZzen stabilizovany EPS, ktery tvofi i spad 2%. Hydroizolace je
feSena HI félii z mPVC. Stfecha nad uebnou ve 2.NP je doplnéna 3-mi pultovymi svétliky.

Nenosne konstrukce

Zdéné piicky jsou navrzeny z pfickovych cihelnych tvarnic, popf. akustickych (mezi
laboratofemi), které budou zdéné na systémovy tmel (tenkovrstvou zdici maltu) s
celoplodnym maltovanim lozné spary. V2. a 3.NP Home Care jsou pfiCky navrzeny ze
sadrokartonu se systémovymi ocelovymi tenkosténnymi profily , z divodu poZadavkd na
CastéjSi prostupy elektroinstalaci.

Hydroizolace

V ramci provadéni parozabrany a hydroizolanich vrstev stfechy bude pouZito systémove
feSeni a technologicky postup vybraného dodavatele, v€etné pouZiti systémovych prvkl a
prislusenstvi (napf. opracovani detaill, rohové a koutové vyztuzné profily, nabéhové kliny,
atd.).

Hydroizolace spodni stavby

Bude tvorena asf. SBS modifikovanym pasem s urenim pro HI proti gravitaéni vodé
prosakujici horninovym prostifedim kolem svislych ploch v propustném horninovem prostiedi
s odvodnénou zakladovou sparou (drenaz + zemni plan). Je navrZzen asfaltovy pas pro
stfedni radonovy index. Asfaltovy pas bude proveden na penetrovany podklad a bude
vytazen min. 300 mm nad droven upraveného terénu. Vramci prostupl instalaci
hydroizolacni vrstvou budou pouZity systémove manzety.

Hydroizolace podiah

Podlahy s mokrym provozem budou opatifeny hydroizola¢ni elastickou mineralni stérkou
urCenou do téchto prostor. Stérkové hydroizolace budou provedeny dle technologickych
zasad vybraného dodavatele (tzn. penetracni vrstvy, rohové vyztuhy atd.). Stérkové
hydroizolace budou vytazeny na stény - v mistnostech socialniho zafizeni a uklidu do vySky
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300 mm nad podlahu.

Parozabrana stresni konstrukce

Parozabrana stfe$nich konstrukci je navrzena z SBS modifikovaného asfaltového pasu
s hlinikovou nosnou vioZkou. Pas bude bodové nataven na podklad opatfeny asfaltovou
penetraci. Pfesahy pas( budou celoplo$né svareny. Parozabrana bude vytaZena na
navazujici svislé konstrukce.

Je nezbytné, aby parozabrana byla provedena celistvé s prelepenim spojli a se spolehlivym
napojenim k navazujicim a prostupujicim konstrukcim (instalace).

Hydroizolace stfech
Hydroizolace stifech je navrzena z mPVC folie, v misté teras a uloZeni technologie bude
pouZito ochrannych pasu z folie.

Podlah
Podlahy jsou navrzeny dle ucelu jednotlivych mistnosti s naslapnou vrstvou z keramicke

dlazby, epoxidovych stérek, povlakovych krytin, popfipadé natéra &i stérek na beton. Pokud
neni ur¢eno jinak tak bude z naslapné vrstvy podlahy proveden i systéemovy sokl. V ¢asti
SMART FACTORY, v pfizemi, jsou navrZzeny systéemoveé zdvojené podlahy pro rozvod
elektroinstalaci, sdélovaciho vedeni a rozvody stlateného vzduchu. Nosnost téchto podlah
je pozadovana 500kg/m2.

Podhledy
NavrZzené podhledy jsou feSeny z mineralnich rastrovych podhledl a ze sadrokartonovych

plnych podhledt. V pfipadé potieby budou podhledy opatifeny systémovymi reviznimi dvirky
pro servisni pristup k technologiim TZB vedenych v podhledech. Bude pouzito systémove
konstrukce kovového zavéSeného rektifikovatelného rodtu oplasténého jednodude
standardnimi deskami sadrokartonu tl. 12,5 mm, popi. impregnovanymi ve vlhkych
prostorach.

Obklady a upravy povrcht

Vnitini stény budou omitnuty, popf. opatieny keramickym obkladem, nebo obkladem
z laminatovych desek, budou provedeny sadrokartonove instalaéni pfiCky ¢i sadrokartonove
délici pricky.

Faséadni vypiné otvord

VypIné fasadnich otvort jsou navrZzeny z dfevohlinikovych, pfipadné hlinikovych profild
zasklené izolaCnimi trojskly, feSené jako fixni, s vétracimi kfidly a posuvnymi kfidly. Profily
budou provedeny s pirerusenym tepelnym mostem a v ¢lenéni dle architektonického navrhu.
Osetteni piipojovaci spary fasadnich vyplni otvortl bude provedeno dle CSN 730540-2.

Vnitini vyplné a truhlarské vyrobky

Vnitini dvefe jsou navrZzeny z HPL laminatu do ocelové zarubni. Vnitini prosklené dvere
budou provedeny z hlinikovych profili s bezpeénostnim zasklenim, dle poZadavku pozarné
bezpecnostniho feSeni bude pouZito pozarnich skel véetné konstrukce.

ZamecCnické vyrobky
Zamecnické vyrobky zahrnuji zejména zabradli schodist, Cistici zony, opracovani volnych
okraju podlah, plechové okenice, plechové zastény na urovni atik, Zebfiky na stfechach, atd.

Klempirské vyrobky

Klempifské vyrobky, zejména oplechovani parapet(, oplechovani atiky, prostupy stfeSnim
plastém apod. jsou navrZzeny z materialu poplastovany plech. Barevnost prvk( bude feSena
v dal8im stupni projektové dokumentace.
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3. Stavebni fyzika — tepelna technika, osvétleni a oslunéni, akustika/hluk, vibrace —popis
feSeni

2.1 Tepelna technika
Tepelné technické vlastnosti objektu jsou doloZeny v energetickém priikazu, ktery je nedilnou
soucasti projektové dokumentace. Stavebni konstrukce obdlky budovy splfiuji doporuéené hodnoty na
souginitel prostupu tepla dle platné CSN 73 0540-2 (2011). objekt spliiuje pozadavky na energetickou
naro¢nost dle vyhlasky & 78/2013 Sb., o energetické naroénosti budovy - viz Prilkkaz energetické
naroCnosti (PENB). dokumentace.

2.2 Osvétleni a oslunéni
V8echny pobytové mistnosti jsou v objektu navrzeny s dennim osvétlenim. Objekt je navrzen
s kombinaci denniho a umeélého osvétleni tak, Ze vyhovuje normovym pozadavkim. Byl provoden vypocet
denniho osvétleni, ktery je pfilohou této dokumentace.

2.3 Akustika

V&echny konstrukce jsou navrzeny tak, aby splfiovaly pozadavky CSN 73 0532.

Stavba musi zajistovat, aby hluk a vibrace plsobici na osoby a zvifata byly na takové drovni, ktera
neohrozZuje zdravi, zaru¢i no¢ni klid a je vyhovujici pro prostfedi s pobytem osob nebo zvifat, a to i na
sousednich pozemcich a stavbach.

Stavba musi odolavat Skodlivému pusobeni vlivu hluku dle hygienickych norem, zejména Zakona ¢.
258/2000 Sb. o ochrané vefejného zdravi a Nafizeni vlady ¢. 148/2006 Sb. o ochrané zdravi pfed
nepfiznivymi uginky hluku a vibraci.

V8echna zabudovana technicka zafizeni plsobici hluk budou umisténa a instalovana tak, aby byl
omezen pienos hluku do stavebni kce a jejich Sifeni. Instalagni potrubi bude vedeno a pfipevnéno tak, aby
nepfenaselo hluk zplsobeny pfi jejich pouzivani ani zachyceny hluk cizi.

2.4 Ochrana pred hlukem

Byla zhotovena hlukova studie s vypoltem hladin akustického tflaku v chranéném venkovnim
prostoru staveb za provozu v novostavbé objektu

Z vypoctl vyplyva, Ze za provozu v novostavbé vyzkumného objektu CPIT TL3 budou vypodétené
hladiny akustického tlaku ve vypo&tovych bodech stanovenych na hranici chranéného venkovniho prostoru
venkovnim prostoru v denni a v no¢ni dobé.

Vzhledem k tomu, 2e do vypodltu vstupuje urcité mnozZstvi pouze pfiblizné stanovenych veli€in, I1ze
odhadnout, Ze nejistota vypocétu miize dosahnout az 2,5 dB.

Hlukova studie je pfilohou projektobé dokumentace.

4. Vypis pouzitych norem

CSN 73 0540 Tepelna ochrana budov

CSN 73 0532 Akustika. Hodnoceni zvukove izolace stavebnich konstrukci a v budovach. Pozadavky
CSN 73 3610 Navrhovani klempifskych konstrukci

CSN 73 6005 Prostorové usporadani siti technickeho vybaveni

CSN 73 0580-1 Denni osvétleni budov - Cést 1: Zakladni pozadavky

CSN P 73 0600 Hydroizolace staveb - Zakladni ustanoveni

C::SN P 73 0606 Hydroizolace staveb - Povlakové hydroizolace - Zakladni ustanoveni

CSN 73 4130 Schodisté a Sikmé rampy - Zakladni poZzadavky

www.PROJEKT .cz

E info@projektstudio.cz |






