ROBOT, technicka specifikace:

Mobilni roboticka platforma bude slouZit pro vyzkum a vzdéldvani a také jako oficidlni soutézni platforma pro
RoboCup Industrial Logistics League. Se vSesmérovym pohonem, senzory, rozhranimi a aplikacné specifickymi
rozSifenimi bude vybaven pro univerzalni pouziti. Pro realizaci jednotlivych aplikaci bude k dispozici rozhrani k
nejdilezitéjsim programovacim jazyklm (C/C++, JAVA, .Net, LabVIEW, MATLAB/Simulink, ROSV1, RESTful API:
Rozhrani zaloZzené na HTTP pfipravené pro ziskdvani a pfenos informaci za béhu) a systémim. Robot bude
spliovat funkce mapovani a navigace v laboratornim prostredi.

Kazdy dodany robot bude obsahovat minimalné, viz tabulka nize:

Nazev polozkyRs

Mobilni roboticky systém@@

Jack-Up platformu pro stacionarni experimenty

Manuald

Montdzni véZ (prodluZovaci véz z nerezové oceli s vice moZnostmi montaze a servisnim
tunelem@

1

Montazni deska (flexibilné umisténa montazni deska (kazda 120°)@

Rychla nabijecka pro Li-ion akumulator s 230V/50Hz s nabijecim vykonem 6AM

Li-lon akumulator min. 18 V - 93,6 Whi2

PoZadovana technicka specifikace:

Mobilni roboticky systém

ePrimér: 450 mm

oMyska vc. fidici jednotka: 290 mm
eBelkovd minimalni hmotnost: 20 kg
eBlZiteCné zatizeni: max. 30 kg

Podvozek

eMateridl: kruhové 3asi z nerezové oceli

e®chrana proti kolizi: gumovd ochranna lista s integrovanym senzorem ochrany proti kolizi

*Benzory: 9x IR senzory vzdalenosti s rozsahem méreni od 4 do 40 cm Senzory: 1x analogovy indukéni
senzor, 2x digitaIni optické senzory

*Benzory: 1x interni 3-osy gyroskop s akcelerometrem

*Pohonna jednotka

eRolecka: 3x vsesmérova kolecka o priméru 120 mm

e®lotory: 3x DC motory, max. 3 600 1/min, s hfidelovymi snimaci a pfevodovkami

*Brevodovy pomér: 32:1

Kamera
*Btereo kamera zaloZzend na USB 3.0 se dvéma kamerami (rozliseni Full HD)
eihfracerveny projektor a RGB hloubkova architektura s integrovanym zpracovanim

Rizeni

eMestavény pocitac podle specifikace COM Express

ebhtel i5 - 8. generace, 2,5 GHz takt s 4,2 GHz Turbo, 4 fyzickd jadra s Hyperthreading
sbhtegrovana grafika UHD 630

ePamét: 8 GB RAM

*Disk: 64 GB SSD

e@peracni systém: Linux Ubuntu 18.04 LTS (64-bit)

«Hizeni motoru: mikrokontrolér s 32bitovym mikroprocesorem a oddélenym rozhranim Ethernet



Rozhrani
ox Ethernet, 4x USB 3.0, 2x USB 2.0
*@x PCI Express sloty (Gen3 4x)

*Monitor: 1x HDMI
ofVi-Fi Access-Point se samostatnym klientskym rezimem pracujicim na 5 GHz a 2,4 GHz
*Motor a enkodér: 1x pridavny motorovy vystup, 1x pridavny konektor pro enkodér

E/A rozhrani:

*Bigitalni vstupy/vystupy: 8x digitalni vstupy/vystupy s 24 V, odolné proti zkratu a pretizeni
*Analogové vstupy: 8x analogové vstupy od 0V do 10 V (rychlost dotazovani 50 Hz)
eRykonové vystupy: 2x reléové vystupy

Zdroj napajeni

*Bystémovy zdroj pfipraveny pro jeden az ¢tyfi 18V Li-lon akumulatory paralelné
*Brovozni doba: az 10 hodin pfi poufZiti 4 baterii, vytéZznost jedné baterie cca 2,5 hodiny
*@4 V pres E/A rozhrani az 2 A Pfipojeni

o@x12VAZ2A

*BISB-A (5 V)

Rychla nabijecka pro Li-ion akumulator s 230V/50Hz s nabijecim vykonem 6A

pro externi nabijeni baterii Robota. V rozsahu dodavky:

*Nabijecka TCL 6

eBIstupni napéti: 220 — 240 V se zastrékou CEE 7/16 (typ C).

eNabijeci proud az 6A

e8plnuje smérnice WEEE2 a RoHS2 EU

UZivatelské rozhrani

efVebové rozhrani: HTML5-baesd uZivatelské rozhrani poskytované webovym serverem bézicim na
Embedded PC pro nastaveni a konfiguraci pomoci smartphonu, tabletu nebo PC/notebooku

eBlZivatelské rozhrani podporujici spravu programu, rucni ovladani, nastaveni sité, zobrazeni stavu a moznosti
*Bystém napovédy: online prirucka pro zacatek, podrobnosti o vSsech komponentach a Uvod do programovani

Software
*BIné pristupny Linux Ubuntu Desktop s pristupem ke vsem funkcim a programovacim rozhranim
e@rafické programovaci prostredi pro externi PC se systémem Windows 10

-Blavni program vyuzivajici sekvenéni funkéni schéma podle IEC 61131
-Bpakované pouZitelné podprogramy zaloZené na funkcnich blocich

-Bnihovna pro funkéni bloky a zatizeni - Globalni proménné pro komunikaci mezi
podprogramy

-Brogramovy interpret pro autonomni spousténi programd na Embedded PC
-Rozhrani k funkcim autonomniho fizeni

*Botykové optimalizované Teach prostfedi pro vytvareni a navigaci map a cest, véetné pfistupu k
autonomnim funkcim

*@API: rozhrani pro ovladani mobilniho robotického systému prostfednictvim vestavéného PC
*RESTful API: Rozhrani zalozené na HTTP pro poskytovani a pfijimani dat za béhu.

ePodporované programovaci jazyky a systémy: C/C++, JAVA, .Net, LabVIEW, MATLAB\Simulink, Robot
Operating System (ROS), SmartSoft

1.DPobijeci stanice k mobilnimu robotu

Nabijeci stanice zajisti automatické nabijeni bez trvalého kabelového pfipojeni. Pfilozeny kontakt bude mozno
pfipevnit pouze nékolika otackami ruky k zadni ¢asti mobilniho robota a nahradi se tak stavajici pfipojeni
nabijecky. Robot automaticky detekuje, Ze byl Uspésné pfipojen k nabijeci stanici — coz potvrdi i vizudIni zpétna
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vdZpd Z napijeci stanice. Napijeci stanice puge urcend pro samaostdatine pouzitli a puae jJI mozne upevnit nd
koberec pomoci pfilozeného suchého zipu nebo bez néj napriklad na dlazdice.

2.Prislusenstvi — Sada chapadlo (griper) a sada zvedak (lifter).

Sada prislusenstvi pro instalaci a zprovoznéni elektrického chapadla. Sada bude navrzena pro montaz na
dodaného robota. Bude obsahovat vSechny hardwarové komponenty nezbytné pro provoz mezi
kompatibilnimi mechatronickymi vyrobnimi stanicemi na bazi PLC a bude obsahovat vzorové programy pro
uvedeni robota do provozu. Baleni této sady bude obsahovat: Elektricky uchopovaci systém s paketem
senzor(; LED signal pro RGB zobrazeni stavl; Pfipojovaci krabice jako pfedavaci rozhrani pro robota; Vyskové
nastavitelna montazni véz; Balicek senzoru pro uvedeni do provozu na kompatibilnich stanicich; V kazdém
pfipadé priloZena technickd dokumentace; Montazni pom(icky pro kompatibilni mechatronické systémy a
ukazkové programy; Veskeré pfrislusenstvi bude odpovidat smérnici RoHS podle oznaceni CE

Minimalni technicka data: DigitdIni vstupy/vystupy: 8 (24V DC 2A), z toho 5 vstupl a 6 vystupt bude predem
pfifazeno sadou chapadla a zveddku. Analogové vstupy: 8 (0..10 V DC). Prepinac relé: 2;

Nap3jeci pripojky:

—13x 24 V DC

—Ix 12V DC

—Bx 5V DC

—A. vystup motoru sestavajici z 6pinového konektoru pro kodér a 2pdlového vystupu napajeni (PWM)

Vypis min. poZzadovanych Udajl o vykonu paketu chapadla:

Integrované paralelni chapadlo; Digitalni vstupy/vystupy: 4/2; Zdvih ¢elisti chapadla 10 mm (x2); Zatéz celisti
100g (x2); Max. taktovaci frekvence 2,2 Hz; Pfresnost opakovani lepsi nebo rovna 0,03 mm; Maximalni Sitka
uchopeni: 53,8 mm; Min. sitka uchopeni: 33,8 mm; Sila uchopeni alespon 65N (vzhledem ke stfedu obrobku)

3.Bfislusenstvi — sada scaner

Laserovy skener pro robota umoznuje tvorbu map, lokalizaci a navigaci a také rozpoznavani prekazek diky
digitalni detekci objektl v jedné roviné. Aby se predeslo kolizim, bude moci 2D laserovy skener namontovat
nad ovladac, pro celkovy vyhled, nebo do nakladaciho prostoru Robota. Skener bude ptipojen k fidici jednotce
a napajen pres USB pfipojeni. Laserovy skener bude pIné integrovan do softwarové architektury Robota. K
namérenym hodnotam laserového skeneru bude moci pristupovat jak z dodaného softwaru, ktery je soucasti
dodavky, tak pomoci vlastnich ovladacich program.

Ptehled min. klicovych technickych detailt: Rozsah méfeni 20 — 5600 mm; Rozsah Uhl 240°; Rozliseni 1 mm;
Pfesnost £30 mm nebo +3% ve vzdalenosti 1000 mm nebo vétsi od predmétu; Skenovaci frekvence 10 Hz;



