SMLOUVA O SMLOUVE BUDOUCI

O spolupraci na feseni programového projektu v ramci
OPERACNIHO PROGRAMU PODNIKANI A INOVACE
PRO KONKURENCESCHOPNOST 2014-2020
Vyzva VIl programu podpory APLIKACE

Smiluvni strany:

Organizace: ELVAC a.s.

Se sidlem: Hasiéska 930/53, 700 30 Ostrava-Hrablvka
1¢: 25833812

Zapis v OR: KS v Ostravé, oddil B, vliozka 2179

Funkce: pfedseda predstavenstva

(dale jen pfijemce, na jedné strané)

Organizace: Vysoka $kola bafiska — Technicka univerzita Ostrava

Sidlo: 17. listopadu 2172/15, 708 00 Ostrava-Poruba
IC: 61989100

Zastoupena: prof. RNDr. Vaclavem SNASELEM, CSc.
Funkce: rektor

(dale jen spolupfijemce, na strané druhé)

Smluvni strany potvrzuji zamér uzavfit smlouvu o konsorciu pro projekt, ktery zahrnuje ucinnou
spolupraci mezi €leny konsorcia (dale jen ,budouci smlouva“), a to za podminek stanovenych touto

smlouvou.

Ug&el smlouvy

Pifiemce bude %&dat o podporu projektu ,MODULARNI KAMEROVY TQC TESTER S PRVKY UMELE
INTELIGENCE" (dale jen ,projekt") v rdmci OPERACNIHO PROGRAMU PODNIKANI A INOVACE PRO
KONKURENCESCHOPNOST 2014-2020, a to podle Vyzvy VII programu podpory APLIKACE vypsaného
Ministerstvem prdmyslu a obchodu €R (ddle jen ,poskytovatel*). Smluvni strany spolupracuiji na pfipravé

navrhu projektu a shodné prohlasuji, ze je jim obsah navrhu projektu znam.

Budouci smlouva bude mezi smluvnimi stranami uzavitena nejpozdé&ji do 30 dnli od vyhlageni vysledkd
hodnoceni projektl doru¢enych do vyzvy VII programu Aplikace poskytovatelem & jiného obdobného
sdéleni poskytovatele, z néhoz bude patrné, Ze névrh projektu bude podpofen, a to na zédkladé& vyzvy ze
strany ptijemce. Ugelem budouci smlouvy je stanoveni podminek a rozsahu, za kterych se smiuvni strany
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budou podilet na fedeni tohoto projektu a jak se budou podilet na kryti zpGsobilych vydaj projektu.

Terminy zahajeni a ukonéeni Fe§eni projektu

Regeni projektu je rozloZeno nasiedovng: 4/2020 — 12/2022

Naklady na feseni projektu

Predpokladané celkové uznané naklady projektu stanovené v souladu s pfislugnymi pravnimi predpisy, rozdélend
na jednotlivé etapy FeSeni projektu, pfiznana procentuéini vy$e podpory z celkovych uznanych nakladd a s
tim souvisejici celkova vyse poskytované dotace, véetné jejiho rozdéleni mezi pifjemce a spolupfijemce, jsou
uvedeny v pFiloze ¢. 1 této smiouvy.

Vécna napln projektu
Vécna naplh projektu je uvedena v pifloze &. 2.

Prava k vysledkiim feseni projektu

Préva dusevniho vlastnictvi chranéna jako patenty, ochranné zndmky, registrované vzory, autorska prava,
véetné autorskych prav k vytvofenému softwaru a nové technické poznatky tvofici vyrobni nebo obchodni
tajemstvi (know-how), vznikld v souvislosti s realizaci projektu, naleZi pFijemci a spolupfijemci v poméru,
v jakém se budou na dosaZeni konkrétniho vysledku podilet. Daldi podminky budou stanoveny budouci
smlouvou. Jakékoliv budouci postoupeni prav k vysledklim projektu a vyuZiti vysledkd projektu bude
realizovano tak, aby byla dodrzena pravidla vyplyvajici z Rozhodnuti o poskytnuti dotace a zavaznych
podminek programu Aplikace, z této smlouvy a budouci smlouvy, z ustanoveni zakona ¢. 130/2002 Sb.
a pravidla pro oblast verejné podpory vyplyvajici z legisiativy Evropské unie. Smluvni strany se zavazuji,
¥e prava k vysledkdm projektu a prava na pfistup k nim budou mezi né rozdélena tak, aby byl nalezité
respektovan zakaz nepfimé statni podpory dle Sdéleni Komise - Ramce pro statni podporu vyzkumu,
vyvoje a inovaci 2014/C 198/01.

Zavéreéna ustanoveni

Veskeré zmény nebo dopliiky této smlouvy mohou byt uzavieny pouze formou pisemného dodatku k této
smlouvé podepsaného zastupci obou smluvnich stran.

Tato smlouva je vyhotovena ve tfech stejnopisech rovné pravni sily, z nichZ kaZda strana obdrZi po jednom a
jeden stejnopis bude souéasti zadosti o podporu projektu v rémci vefejné soutéZe programu APLIKACE.

Smlouva nabyva platnosti dnem jejiho podpisu ob&ma smluvnimi stranami. U&innosti smlouva nabyva dnem
jejiho uvefejnéni v registru smiuv na zakladé zdkona & 340/2015 Sb., o registru smluv. Smluvni strany
souhlasi s uvefejnénim smlouvy v registru smluv, s vyjimkou jeji pFilohy & 1, kterd bude pro uéely
uvefejnéni v registru smluv zneditelnéna z dlivodu ochrany obchodniho tajemstvi dle § 504 oblanského

zakoniku Uverejnéni smlouvy v registru smiuv zajisti dle dohody smiuvnich stran spolupfijemce.

Tato smiouva pozbyvd Gcinnosti v pfipadé neschvaleni Zadosti o poskytnuti U&elové podpory na tedeni
projektu.
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Smluvni strany svymi niZe pFipojenymi podpisy potvrzujl, Ze jsou sezndmeny a srozumény s celym obsahem
teéto smlouvy a Ze pokud jim z této smlouvy plynou jakékoli povinnosti & naopak prava, bez vyhrad je
pFijimaji a takto se k uvedené smiouvé pfipojuji.

Soucasti smlouvy jsou tyto pfilohy:

Pfiloha €. 1 - Predpokladané uznané naklady na celou dobu Fedeni projektu a celkova vyde (celové podpory
Pfiloha &. 2 - V&cna naplii
Piloha &. 3 - Zplsobilé vydaje, jejich podminky a vymezeni

V Ostravé dne 13 01 7020 -

m prof. RNDr. Vaclav SNASEL, CSc.
predgseda predstavenstva
\ \

rektor
za pfijemce

za spolupfijemce
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Priloha €. 2 - Vécna napli

Problém co projekt fesi.

Regend problematlka vyvojaFského nastroje pro 2D/3D strojové vidéni ptimo souvisi s odbornou oblasti Prumyslu
4.0 SPOCIVaJICI zed]mena ve vyzkumu metod zpracovani senzorovych resp. obrazovych S|gnalu a to véetné vyuziti
prvku a algoritmu umélé inteligence Al. Vysledky prOJektoveho zameru budou vyuZity pti vyvoji strOJoveho vidéni
v oblastech robotizace, automatizace prumyslovych procesd, systemu ¥izena technologickych procesl. Rozvoj a
inovace vyge jmenovanych technickych oblasti miize vyznamnych zplsobem zvy$it budouci rozvoj a zkvalitnéni
strojového vidéni.

PFi¢iny problému.

Kontroly kvality vyrobkum a navadéni robotl s aplikovanim strojového vidéni jsou v dnesm dobé prioritou ve
vyrobnich procesech a urfuji také cenu a presnost vyrobenych komponent nebo vyrobkd. Ve vyvoji aplikaci
strojového vidéni nejsou prozatim zpracovany feseni pro automatlzaa procesli, autonomnost a univerzalnost
S |mp|ementac1 algorltmu pro zpracovani obrazu a vyuZiti algoritm umélé mtehgence PFic¢inou této nedokonalosti
je €asové narofnost vyvoje a nemoznost nalezeni nejoptimainégjsiho Feseni pro aplikace strojového vidéni.

Co je cilem projektu.

Cilem Fedenf projektu je prdmyslovy vyzkum (PV) a experimentaini vyvoj (EV) expertniho modularniho systému
strojového V|den| pro absolutni kontrolu kvality (TQC) s prvky umélé mtehgence V souvislosti s PV a EV
moduldrnich blokd tohoto systému se bude realizovat EV hardware se zaméfenim na zvy$eni univerzality Feseni.
Hlavnim vys!edkem projektu bude prototyp testovaciho zafizeni v oblasti absolutni kontroly kvality (TQC). Jeho
unlkatnost se opird o softwarové Fedeni automatizované volby potfebnych komponent k dosaZeni pozadovanych
vysledkd kontroly kvality.

Jaka zmény jsou v disledku projektu oéekivany.

Realizace tohoto projektu pfedstavuje 2|skan| novych znalosti potfebnych pro VYVOJ novych produktd, materlalu,
technologii a sluzeb prostredmctvnm prumysloveho vyzkumu a experimentaliniho vyvoje. Vysledky téchto &innosti
povedou k zavadenl inovaci vy&sich tadd a k tvorbé produktli konkurenceschopnych na svétovych trzich. Ve vyvoji
novych systém{ Fizeni hraje velikou roli jejich schopnost vmmat okoli. Tuto schopnost zprostredkovava strojové
vidéni (pfedmét zddaného dotacmho projektu) prostrednlctwm rbznych kamerovych systémd a skenerll. Zejména
funkce kontroly kvality vyrobklim a navadéni robotl (strojové vidéni tvofi tzv. ,o0&™) jsou v soutasné dobé zcela
nezbytné pro high technologie a rychlost fedeni je mnohdy k ziskani zakazky rozhodujici.

Jaké aktivity v projektu budou realizovany.

e ETAPA 1. Primyslovy vyzkum dil&ich uzld a navrh vzajemné kooperace, vyvoj zakladnich SW
modulli, navrh koncepce modelu (04/2020 - 12/2020)
Etapa se zameéfuje na teoreticky PV dI|CICh ¢asti modularnich kamerovych TQC systém, automatlzovane vymény
nastrOJu na robotickych ramenech, vzajemnou kalibraci kemponent systému strojového vidéni a robotil, navadéni
robotl pfi Bin Pickingu.
E1.1 PV muitifunkénich kamerovych pracowst
E1.2 PV pokrocnych metod zpracovani obrazu zahrnujici systémy inteligentniho ¢teni kédl a textd
E1.3 PV metod snimani pro potfeby Bin Pickingu a metod presneho 3D skenovani
E1.4 PV modernich postupl a pokrocilych metod ué&eni systemu stro;oveho Vldenl vietné Deep Learningu
E1.5 PV metod auto-adaptivniho nastavovanl parametrd mspekcnlch systemu
E1.6 PV implementace vlastmch algoritm{ vyhodnoceni obrazu v rdmci navrhu aplikaci
E1.7 PV dopravnlch systémi a polohovani vyrobku
E1.8 PV vhodnych robotlckych ramen
E1.9 PV automatizované vymény nastroji a komponent pouzivanych pro univerzalni testovaci pracovisté

o ETAPA 2. Experimentalni vyvoj, vyroba a oZiveni zakladnich €asti (01/2021 - 12/2021)
Etapa se zamerUJe na EV samotného modelu vyrobu a montdz testbedu, snmu|ace a analyzu navrZenych principd,
dale pak na vyvoj databaze SW moduld pro autoadaptwm funkce a samouceni.
E2.1 Secifikace pozadavku pro navrh SW prumyslovych aplikaci zalozenych na strojovém vidéni
E2.2 EV konﬂguracnlho nastroje pro zvyseni efektivity (flexibility) v rémci nédvrhu aphkacn
E2.3 EV sofistikovaného uzivatelského rozhrani umozriujiciho snadné a efektivni vklddani novych dilfi pro kontrolu
a pro schopnost uZivatelské definici novych vad
E2.4 EV SW nastroje pro vysoce efektivni tvorbu cenové kalkulace feSeni aplikace strojového vidéni
E2.5 EV dildich sestav tak, aby byly vzajemne kompatibilni
E2.6 Schvaleni konceptu, vyroba a montaz testbedu
E2.7 EV SW moduld pro Jednothve typy snimani (3D 2D, rychlé snimani, pfesné snimani...)
E2.8 EV trajektorn a programd primyslovych robott
E2.9 EV vzajemné kalibrace kamery a robotu

e ETAPA 3. Experlmentalm ovéieni funkénosti (01/2022 - 12/2022)
Etapa se zaméFuje na ovéfeni funkce celého systému, export vysledk( a jejich zpracovéni pro vyuZitf
v implementaci do zakaznlckych projektd.
E3.1 Experimentalni overem modelu jako moduldrni autoadaptivni testovaci stanice
E3.2 Experlmentalnl overenl modelu Jako systému pro navrh kompozice pro zakaznlcke projekty
E3.3 Experlmentalnl overem modelu v ruznych podmlnkach - simulace rugivych vlivll a nestandardnich situaci
E3.4 Nasazeni vysledkd z testovacmo pracoviété do redlné aplikace a zhodnoceni pfinosu
E3.5 Finalizace a zpracovanl dokumentace k testbedu
E3.6 Zpracovani postupil a firemnich standardd pro aplikace strojového vidéni v primyslovych aplikacich

5/6



9/9

ol ‘apJAAQO 3SED B 21SILW A U BpIAcdpoaU BUID "dsat ‘nual 1peAozIjod nouszelpald eu juajzapod gpedyd A

! >v_No_oa 2lqosndz aznod ejeaoyesqo Aqe ‘waqosndz euaesdn nsidpo ydAaouep yoAjiqosndz nRod4AA
7 A132n o4d 3Aq azpw ny1afew euad judmisp jueaosidpo nyaqnid A nsidpo r_u>>ocmu NR0dAA NPOJaW NOUB|OAZ JIURW
uguaeado _:w: 2owaflld ‘nuejd oyaaosidpo aulaA sv_uwmmE nalex 3zojop ngie(d o 13sopez 3 usuirod af adwsalid
‘Auguieispodo e Auaawid 3Aq isnw npjafoad ydifepAA ydAjiqosndz yoAaoxiad eu nsidpo ppod (o

‘nloapz cu>cmm._m> Z 95e30p 2upez Alznod AjAgau 3v_ummmE oydueaosidapo | _:wN_LoQ eu (p

‘uenozijeal piafosd of wipieP] aA ‘jqopgo upeyda Iex4y as >Um_v_m: ®

‘my3efew Auad judnisa njipod ocm_EOm:QN 9z eua1p0dAA af nsidpo 3sAA eueaouleldn (q

fuazeuyn gujaiezeyoud |AqQ v_muw:mE Auenosidapo (e

:9z ‘npepjodpayd ez aznod afepAa 3jiqosndz ez Aueaozeaod 1Ag NoYow pesez ydjuian ydAueApuzn uda]OISA

apepiez eu suaPOdAA (3se) ujoAle cu_mma Eo& :v_umFE oygujowy oyagqopoynolp Asidpo suuiRn aAoueg

-guisifod e Apz € 2 A4zojod Z ofp GT 21Zo4 038] U £TOZ/E0ET
2 N3 Apey e njusweped oyxsdoiad tuazien (g “wsid poq wo 2 mjue)R 9|q (! _uoam Bv_wao\_n_ peJsiuiwpe

‘nye.lso Suv_mEo PIPN 4deu 1eA0YOIRYU QUZOW JUSU ApEpjeu A0 E] 1Z3W) Em8>>> B WAWNXZAA S JS0[SIANOS nowid
Ifew 2493 ‘onoye] cmﬁ ol e ‘npjaload zswn_.:n_ 1uisIlez oud uiAqzau nosl 243 ‘Apepieu julizeJ Juleiso eu >Um_v_mz

?abouoﬁ ngaeds oud Ajusuodwoy e jeuajew “ideu) afoAfa e nwnxzAA A@2n oad yzn ol \Cmuv_ "Jelialew eu ApepieN |

“(npiafoad A jwAUapaAn Apepjeu 1WUqoso S 9UIRUACLS Nos( 1gopgo ydjuIaRn ydAinuiw
A sv__c>oum\_a yoAuep Apzw jupuaiapal) wAusfodez nppafoad op weqoso x4 nyejza aa npjafosd AN old jJeaosAneu
m>o_wu: suzow juau Apepjeu |UGoSO ISIW B 3se) ‘N10qo wuep A ISAA NOPAAGO Jnouyesald Jwsau Apepieu Juqoso
‘mijjuaodeid ydluanesjsiuipe >_um_v_mc inouJyez azjgN *(ddd ‘2dq) Jawod juaodead
owiw yosAueuoy peud o nosou 3UIaRA ‘aaeiop PWI(ld “dsau ‘ie3epez X nyejza wjuaeld- wc>oum\a A u>n_ Isnw
1DIUAGDRId "nPplold BU dURUISDLURZ |USZIIAA :EE>ouEa Pileplaodpo 31sep Jujonyi|e cu_mma ._n_oa ‘npyaload >_m
oid EwEEch nyeszo. A njeuosuad ocmE:auon_ oy)ujeiso e myjtuyssy ‘pyluscde.d cu>cE:v_N>> Apepjeu _cnomo
‘pode ploipz yoislaua z 3ouadi| pwel
A uazjod ogau suadnoez Ajusted e Axjeuzod ‘npjaloud JAIDE Ydjupeaoul e cu>>oﬁo>>> ‘YasAuwnyzAa Emnmboa
b | w:u3_>> 1znojs e psouup) as Yopifnyedo ogau yaAleasl nyeaod jfewau 9493 ‘AzAjeue e a1pms ueaeAode.dz
‘ejaupied jue niodpod o 9j3epEZ DURUISDWEZ NOS[3U 19 5u_mCN :ﬂmaxm :quoa >QN:_m w:m>oa:v_m:
PUIBIXS NJ0ZA B NANISA JURAO)SS] Juloleloqe| :abo“oa JURAOJRAO BU mamn>> nos{ :Hmu>> yoAjiqosndz wapepilid
wﬁo>>> e :E:v_N>> E_:ommumx WU U0y mv_ Audzeyjid u>n_ Isnw afepAp
‘npjafosd oyuWIN}ZAA AjP2n o4d uUINJAA 3.~:>> Agznys Jugeynzuoy eu Apepjeu e E:V_N>> JUANJWS eu >_um_v_mz

‘pejop e Juazespaid aupediid o e nuad 03N 3ipnosod uguaepido PjeAcIANSOd

~ Asidpo

31zaJ luyeIso
leaien

aujsifod e Apzp

Aqznjs 1upejnzuoy

e wmjzAn JuAnjws eu ApepieN

1uazawAA e Ajupod yoifaf ‘afepAa 3jiqosndz - € ') eyojiid







