Robot - Drone

Pocet kusl

Typ robota

PoufZiti v mistnosti (indoor)

3-osy akcelerometr and 3-osy gyroskop

Pocet vrtuli

Velikost (pudorysny pramér véetné vrtuli)

Doba letu na jedno nabiti baterie

Doba nabijeni

Vertikalni stabilizace se senzorem pro malé vysky (indoor) pracujici v rozsahu minimalné 0-3 m
Moznost pfenaset piredméty

Hmotnost pfenaseného predmétu (payload)

Rizené chapadlo pro sbér a prenaseni predméti (GRABBER)
Konektivita - typ

Konektivita - dosah

Kamera

Kamera - orientace

Linux SDK pro fizeni dronu z PC

MozZnost fizeni dronu z chytrého mobilniho telefonu

Pfenos obrazu nebo fotek do PC nebo mobilniho telefonu pres bezdratové komunikaéni rozhrani
Vyjimatelna baterie (akumulator)

Nahradni baterie (akumulator)

Nabijecka baterie (akumulatoru) s dobou nabijeni < 45min

Robot - kolovy maly

Pocet kust

Typ robota

Pocet kol

Moznost pfestavby na pasového robota (z dodanych dild)
Rychlost pohybu

Velikost (pudorysnd)

Ridici jednotka

Senzor - ultrazvukovy dalkomér

Sensor - kompas (digitaIni interface)

Senzor - zvukovy senzor (mikrofon, zesilova¢, analogovy vystup)

Senzor - akcelerometr 3osy/gyroskop 3 osy

Senzor - line follower (jednoduchy 2 optické senzory)

Senzor - line follower (pole senzort)

Senzor - color detection module

Senzor - senzor proudu (méfeni odbéru z baterie)

Senzor - opticky encoder (méfeni rychlosti a ujeté vzdalenosti)

Komunikace - Bluetooth module

Komunikace - Wireless serial nebo WiFi

Moznost komunikace s PC pfes bezdratova rozhrani z Linuxu

OpenSource nebo dokumentované komunikacni API nebo komunikaéni protokol
Baterie (akumuldtor) + nabijecka nebo nabijeci modul s detekci nabitého stavu a prehrati baterie
VydrZ baterie na jedno nabiti

4

drone

ANO

ANO

minimalné 4
<40cm

>7 minut

<45 minut
ANO

ANO

minimalné 3g
ANO

Bluetooth nebo WiFi
minimalné 15 m
ANO

Smérem k zemi
ANO

ANO

ANO

ANO

3ks

3ks (mozno nahradit jednou multinabijekou)

10

kolovy

2 hnaci kola a jednostabilizacni kolo nebo kulicka
ANO

minimalné 25cm/s
max. 20x20cm
Kompatibilni s vyvojovym prostiedim Arduino, mkrokontrolér 256KB Flash, 8kB
RAM

2ks

1ks

1ks

1ks

1ks

1ks

1ks

1ks

v kazdém hnacim kole
1ks

1ks

ANO

ANO

NiMH

minimalné 2 hod.

Pokud nelze technické pozadavky splnit jednim produktem, Ize dodavku realizovat jako set moduld, kitd a stavebnic. ANO

Dodavatel ruci za funkéni, elektrickou a prostorovou kompatibilitu a kompatibilitu propojeni viech dodanych komponent. Funkéni kompatibilitou rozumime to, Ze komponenty tvofi jeden funkéni celek
dle pozadované technické specifikace. Elektrickou kompatibilitou rozumime kompatibilitu napf. z hlediska napdjeciho napéti, z hlediska vykonu nebo maximalnich proudu u budi¢t motora s pouZzitymi
motory nebo u senzoru proudu musi méreny rozsah odpovidat spotiebé celého zafizeni. Za prostorovou kompatibilitu povazujeme kontrolu rozmért modul, baterii, senzord, Fidicich desek s ohledem
na rozméry celého robota a moznost montéze uvniti nebo na povrch. Za kompatibilitu propojeni povazujeme napf. kompatibilitu konektord, existenci vhodnych propojovacich kabell, kompatibilitu
sbérnic a dostate¢ného poctu digitalnich a analogovych vstuptl a vystupl na Fidicich deskach. Vlastni mechanické uchyceni specifickych komponent jako jsou nestandardni moduly nebo senzory nemusi
dodavatel fesit, pouze musi byt dodrZena prostorova kompatibilita.

Robot - Automobil

Pocet kust 4

Typ robota kolovy robot, typ automobil
Pocet kol 4

Rizeni prednich kol servo, Ackermannovo fizeni
Zadni kola Dva nezavislé hnaci motory nebo jeden motor a diferencial
Rychlost jizdy minimalné 50 cm/s

Ridici jednotka Raspberry Pi 3 kompatibilni
Senzor - kamera (barevna) minimalné 1ks

Senzor - kamera - maximalni rozliseni min. 640x480

Senzor - kamera - FPS minimalné 30

Senzor - infraderveny dalkomér 4ks

Senzor - infracerveny dalkomér - minimalni mérena vzdalenost <=2cm

Senzor - infracerveny dalkomér - maximalni méfend vzdalenost >=10cm

Komunikace WiFi ANO

Moznost komunikace s PC pfes pozadovana komunikaéni rozhrani z Linuxu ANO

OpenSource nebo dokumentované komunikacni API nebo komunikaéni protokol ANO

NIMH, Li-ION nebo LiPOL, u LiPOL a Li-ION baterii se vyZaduje ochrana pfed
Baterie (nebo akumuldtor) + nabijecka nebo nabijeci modul nezadoucim vybitim a pfebitim a mechanicky odolny obal baterie.
Vydrz na jedno nabiti minimalné 2 hod.

Dodavatel ru¢i za funkéni, elektrickou a prostorovou kompatibilitu a kompatibilitu propojeni viech dodanych komponent. Funkéni kompatibilitou rozumime to, ze komponenty tvofi jeden funkéni celek
dle pozadované technické specifikace. Elektrickou kompatibilitou rozumime kompatibilitu napf. z hlediska napajeciho napéti, z hlediska vykonu nebo maximalnich proudii u budi¢t motord s pouzitymi
motory nebo u senzoru proudu musi méreny rozsah odpovidat spotiebé celého zafizeni. Za prostorovou kompatibilitu povazujeme kontrolu rozmér( moduld, baterii, senzord, Fidicich desek s ohledem
na rozméry celého robota a moznost montaze uvnitf nebo na povrch. Za kompatibilitu propojeni povazujeme napf. kompatibilitu konektord, existenci vhodnych propojovacich kabelli, kompatibilitu
sbérnic a dostate¢ného poctu digitalnich a analogovych vstupi a vystupl na Fidicich deskach. Vlastni mechanické uchyceni specifickych komponent jako jsou nestandardni moduly nebo senzory nemusi
dodavatel fesit, pouze musi byt dodrZena prostorova kompatibilita.

Robot kolovy - velky

Podvozek - typ kolovy, 3 kola (2 hnaci a jedno stabilizaéni)
Povozek - nosnost (payload) minimalné 10kg



Podvozek - rychlost jizdy

Podvozek - plidorysné rozméry

Podvozek - motory s rotacnimi enkodéry

Podvozek - bateriové napdjeni (baterie + nabijecka)

Podvozek - vydrz baterie

Podvozek - horni rovna plocha pro umisténi malého notebooku nebo dalsi elektroniky
Ridici elektronika

Komunikace s PC

Senzor - ultrazvukovy délkomér

Senzor - infraderveny dalkomér

Kamera

Mikrofon

Pfenos dat ze senzor(, audia a videa do PC pies komunikacni rozhrani

API pro OS Linux nebo dokumentovany komunikaéni protokol pro fizeni robota z PC

Vyvojovy software (Windows, Linux), pokud existuje nebo je k dispozici bez funkénich a ¢asové licencnich omezeni.

Roboticka ruka (Bionicka, Antropomorfni)

Pocet kust

Typ robota

Orientace ruky

Pocet prstt (vCetné palce)

Jednotlivé prsty a palec ovladany individudlné (pocet stuprili volnosti, DOF)
Zplisob ovladani prstd

Napajeci napéti serv

Nosnost

Elektronika pro fizeni serv véetné Fidiciho mikrokontroléru

Hmotnost ruky (bez fidici elektroniky)

Senzor - rezistivni ohybovy obousmérny, délka minimalné 7cm

Senzor - senzor svalové aktivity véetné elektrod a bateriového napajeni

Ridici mikrokontrolér pro senzor svalové aktivity - Arduino mini kompatibilni
Vlastni ruka musi tvofit sestaveny funkéni celek, elektronika a specidlni senzory mohou byt dodény z dil& formou
stavebnice.

Zadna ¢ast, ktera je klicova pro funkci zafizeni po jejim sestaveni nesmi chybét.

minimalné 50 cm/s
minimalné 25x25cm
ANO

ANO

minimalné 2 hod.
ANO

vestavéna

WiFi

minimalné 6ks
minimalné 6ks
barevna

ANO

ANO

ANO

ANO

1

bionicka ruka (palec, prsty, dlar a zapésti)
prava

5

minimalné 6

linedrni servo

<=6V

minimalné 2kg

Kompatibilni s vyvojovym prostifedim Arduino
maximdlné 350g

10ks

1ks

2ks

Dodavatel ruci za funkéni, elektrickou a prostorovou kompatibilitu a kompatibilitu propojeni viech dodanych komponent. Funkéni kompatibilitou rozumime to, Ze komponenty tvofi jeden funkéni celek
dle pozadované technické specifikace. Elektrickou kompatibilitou rozumime kompatibilitu napf. z hlediska napdjeciho napéti, z hlediska vykonu nebo maximalnich proudu u budi¢t motora s pouZzitymi
motory nebo u senzoru proudu musi méreny rozsah odpovidat spotiebé celého zafizeni. Za prostorovou kompatibilitu povazujeme kontrolu rozmért modul, baterii, senzord, Fidicich desek s ohledem
na rozméry celého robota a moznost montéze uvniti nebo na povrch. Za kompatibilitu propojeni povazujeme napf. kompatibilitu konektord, existenci vhodnych propojovacich kabell, kompatibilitu
sbérnic a dostate¢ného poctu digitalnich a analogovych vstuptl a vystupl na Fidicich deskach. Vlastni mechanické uchyceni specifickych komponent jako jsou nestandardni moduly nebo senzory nemusi

dodavatel fesit, pouze musi byt dodrZena prostorova kompatibilita.

Robot IV - Hexapod

Pocet kust

Typ robota

Pocet nohou

Poéet stupriti volnosti na kazdou nohu

Pocet serv na kazdou nohu

Pohybova procesorova fidici jednotka pro serva
Maximalni rozméry (pdorysné, standardni postoj)
Pohyblivy ovlddany uchop pro pfenaseni predmétd

Baterie (akumuldtor) + nabije¢ka

Pridavna pokrocild fidici jednotka

PFidavna pokrodila fidici jednotka - komunikace
Sensor - kamera (color)

Sensor - kamera - rozlieni (minimalni)

Senor - kamera - kompatibilita

Sensor - kamera -rozhrani

Sensor - 3 osy akcelerometr a 3 osy gyroskop
Senzor - ultrazvukovy dalkomér

Senzor - senzor proudu (méfeni odbéru z baterie)
VydrZ baterie na jedno nabiti

2

Hexapod

6

3

3

Kompatibilni s vyvojovym prostifedim Arduino
30x30cm

ANO

NiMH, LilON nebo LIPOL, v pfipadé Li-ION a LiPOL poZadujeme ochranu pied
nezadoucim vybitim a pfebitim a mechanicky odolny obal baterie.
Raspberry Pi 3 kompatibilni

WiFi (pfipustny je napf. USB WiFi dongle)

1ks

8Mpx

Raspberry Pi 3 kompatibilni

CSI - Raspberry Pi 3 kompatibilni

1ks

1ks

1ks

minimalné 2hod.

Dodavatel ru¢i za funkéni, elektrickou a prostorovou kompatibilitu a kompatibilitu propojeni viech dodanych komponent. Funkéni kompatibilitou rozumime to, Ze komponenty tvofi jeden funkéni celek
dle pozadované technické specifikace. Elektrickou kompatibilitou rozumime kompatibilitu napf. z hlediska napdjeciho napéti, z hlediska vykonu nebo maximalnich proudi u budi¢t motora s pouZitymi
motory nebo u senzoru proudu musi méfeny rozsah odpovidat spotiebé celého zafizeni. Za prostorovou kompatibilitu povazujeme kontrolu rozmért moduld, baterii, senzord, Fidicich desek s ohledem
na rozméry celého robota a moznost montéZe uvniti nebo na povrch. Za kompatibilitu propojeni povazujeme napf. kompatibilitu konektord, existenci vhodnych propojovacich kabell, kompatibilitu
sbérnic a dostate¢ného poctu digitalnich a analogovych vstupt a vystupl na fidicich deskach. Vlastni mechanické uchyceni specifickych komponent jako jsou nestandardni moduly nebo senzory nemusi

dodavatel fesit, pouze musi byt dodrZena prostorova kompatibilita.

Pfislusenstvi - Holografické bryle

Pocet kust

Pocet holografickych ¢ocek

Zdroj obrazu HD 16:9 (projektor)

Holografické rozliseni

Senzor - inercidlni jednotka (IMU)

Senzor - hloubkova kamera

Senzor - 2 Mpx HD video kamera

Senzor - mikrofon

Vydrz baterie na jedno nabiti

Konektivita - WiFi

Konektivita - Bluetooth

Vyvojovy software a dokumentované aplikacni rozhrani
Pozadujeme kompletni sestaveny funkéni celek pfipraveny o okamzitému pouziti.

Pfislusenstvi - Neuro senzor EEG
EEG senzor - podet kustl

EEG senzor

EEG senzor - provedeni

1

2 (pravé a levé oko)
2 (pravé a levé oko)
minimalné 2Mpx
ANO

ANO

ANO

4ks

minimalné 2hod.
ANO

ANO

ANO

ANO

3
snimac signalu EEG lidského mozku
Lehky headset nasaditelny na hlavu bez dalsi stacionarni jednotky a nutné kabel¢



EEG senzor - bezdratové pfipojeni k PC
EEG senzor - dosah bezdratového spojeni

EEG senzor - dokumentované a oteviené API pro nacitani dat ze senzoru a dokumentovany format dat senzoru
EEG senzor - vyvojové programoveé vybaveni (pokud je dostupné)

EEG senzor - napajeni

EEG senzor - vydrz baterie (nebo akumuldtoru)

EEG senzor - pfislusenstvi - nabijecka v pfipadé akumulatoru

Kompletni funkéni celek schopny okamzitého pouziti

Pfislusenstvi - Stereo vidéni

3D Senzor - pocet kust

3D Senzor - hloubkovy obraz

3D Senzor - hloubkovy obraz - maximalni rozliseni
3D Senzor - RGB obraz

3D Senzor - RGB obraz - maximalni rozliseni
3D Senzor - komunikaéni rozhrani a napajeni
3D Senzor - kompatibilita s OS Linux

3D Senzor - rozmér

3D Senzor - spotfeba

modul - kamera - poget kust

modul - kamera - tvar

modul - kamera - typ

modul - kamera - montazni otvory
modul - kamera - chip

modul - kamera - rozliseni

Bluetooth nebo WiFi
minimalné 5m

ANO

ANO

baterie nebo akumulétor
minimalné 2 hod.

ANO

ANO

3ks

ANO

minimalné 640x480, 30fps
ANO

minimalné Full HD
USB2.0 nebo USB3.0
ANO

maximalné 15x5x5cm
maximalné 5SW

6ks

prafez kolmo na osu kamery s maximalnim rozmérem 6x6cm nebo primérem

maximdlné 6 cm
COLOR

ANO

minimalné 3 Mpx
minimalné Full HD

MIPI CSI-2 (2 lane) kompatibilni s Embedded procesorovym modulem s GPU
minimalné 30fps pro Full HD rozliseni

modul - kamera - rozhrani

modul - kamera - snimkova frekvence

modul - kamera - adaptér pro pfipojeni 6 kamer kompatibilni s Embedded procesorovym modulem s GPU nebo jeho
vyvojovym kitem véetné propojovacich kabel( 1ks (spoleény pro 6 kamer)
Embedded procesorovy modul s GPU - pocet kusu 3ks

Embedded procesorovy modul s GPU - pocet GPU jader minimalné 256

Embedded procesorovy modul s GPU - pocet CPU jader minimalné 4

Embedded procesorovy modul s GPU - velikost paméti / pfenosova rychlost minimalné 8GB/50GB/s
Embedded procesorovy modul s GPU - hodinova frekvence GPU minimalné 1,2GHz
Embedded procesorovy modul s GPU - hodinova frekvence CPU minimalné 2GHz

Embedded procesorovy modul s GPU - moznost pfipojeni 6 kamer pfes MIPI CSI rozhrani ANO

Embedded procesorovy modul s GPU - konektivita WiFi, Bluetooth a Ethernet
Embedded procesorovy modul s GPU - USB USB2.0 a USB3.0

Embedded procesorovy modul s GPU - rozhrani HDMI, Ethernet, USB, GPIOs

Embedded procesorovy modul s GPU - GPU kompatibilni s CUDA ANO
Embedded procesorovy modul s GPU - CPU kompatibilni s operacnim systémem Linux ANO
Embedded procesorovy modul s GPU - vyvojovy kit (s USB, Ethernet, HDMI a dal3imi standardnimi konektory rozhrani a

GPI0 pokud neni zajisténo pfimo procesorovym modulem). ANO
Embedded procesorovy modul s GPU - maximalni rozméry modulu a vyvojového kitu 20x20cm

Spoleéné podminky pro viechny polozky

Zaruéni doba minimalné 2 roky



