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PRULOMOVA POJEKTOVA RESENI 2

= v oblasti servisni robotiky a logistiky,
= se zaméfenim na PrOmysl 4.0 v ¢eskych podminkach,
= bezobsluzné robotické technologie v jaderné energetice se svétovou novosti,
= robotické platformy pro transport a manipulaci komponentu a technologickych celku,
= robotické zdachranné a zdsahové technologie,
= energetické zdroje na bazi OZE a projektové a realizacni cile v oblasti Smart Cities.

APLIKACE

REALIZACE

DOKUMENTACE

NAPAD KONCEPCE PROJEKT V PRAXI
FLEXIBILITA, ~ TYMSPICKOVYCH POKROCILA VLASTNI
UNIVERZALITA VYZKUMNIKU, KONSTRUKTERU SOFTWAROVA PATENTOVE

A KREATIVITA A REALIZATORU PROTOTYPU VYBAVA ODDELENI



OBLASTI VYZKUMU, VYVOJE A REALIZACE

Medicinské transportni a rehabilitaéni technologie Robotika v jaderné energetice
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ROBOCOUCHAIR

UNIVERZALNI ROBOTICKY TRANSPORTNIi A POLOHOVACI SYSTEM S FUNKCI
SIROKEHO ROZSAHU POLOHOVACICH POZIC, SNADNOU MANEVROVATELNOSTI
A VELKOU VARIABILITOU V MOZINOSTECH OVLADANI.

Zarizeni je vyuzitelné jak pro transport, tak pro Ié¢ebné a rehabilitaéni procesy imobilnich

a pohybové handicapovanych osob. Princip robotického mobilniho a modifikovatelného luzka
tkvi v moznych transformacich poloh véetné vyskové stavitelnosti a schopnosti vSiesmérového
pohybu.
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TECHNICKE PARAMETRY

Ovladani

Vertikalizace

Celkové rozméry lozné plochy
Minimalni vyska lozné plochy
Maximdlni vyska lozné plochy
Kfeslo — minimdlni sitka

Kfeslo — minimalni délka

Sitka podvozku

Délka podvozku

Rozvor ndprav minimalni / maximaini
Maximadlni rychlost

Celkovd hmotnost

Maximadlni nosnost

Manudlni, volitelné ddalkové
véetné automatizovanych funkci

az 75°

2100 x 1055 mm
650 mm

1050 mm

750 mm

1520 mm

760 mm

1105 mm

650 / 1350 mm
3km/h

430 kg

170 kg



STORM 2

JEDINECNY SYSTEM PRO ZACHRANU A TRANSPORT OSOB VE VNEJSIM | VNITRNIM
PROSTREDI AREALU NEJEN ZDRAVOTNICKYCH ZARIZENI.

Nadcasové pojeti s rozsirenou paletou technickych funkci eliminuje fyzicky ndaroéné transportni
Ukony obsluiného persondlu a zaroven poskytuje transportované osobé nadstandardni komfort.

TECHNICKE PARAMETRY

STORM - Stretcher Maximdlni rozméry (Sitka x délka) 760 x 2280 mm
for Transport with .
Omnidirectional Vyska interface 500 - 950 mm

Robotic Movement

Rozméry interface 695 x 2005 mm
Sklopnda zadova opérka 0-85°
Trendelenburg / reverzni Trendelenburg +15°/ -15°

Celkovd hmotnost 290 kg

Maximdlni nosnost 180 kg

Jizdni rezimy Auto / krab / rotace

Maximaini rychlost 8 km/h



WALKER BASIC o

SYSTEM

- - p < . TECHNICKE PARAMETRY
SOFISTIKOVANY REHABILITACNI A TRANSPORTNI ROBOT VYUZITELNY JAK

V DOMACIM A INSTITUCIONALNIM PROSTREDI, TAK V OUTDOOR PROSTREDI. Celkovd sifka 760 mm

Celkovd délka 1300 mm

Zarizeni je uréeno zejména pro ¢asteéné imobilni osoby, osoby s pohybovym omezenim _ ., .
J J P Y y s pony Y Minimalni / maximalni celkova vyska bez

dolnich konéetin a seniory. Je vyuzitelné k rehabilitaénim 0éelim, udrzovani télesné o , 1100 / 1650 mm
q q q P = q , q prislusenstvi

kondice, jako podpora bezasistencniho zivota pohybové handicapovanych osob i pro

volnocasové aktivity. Minimdlni / maximdlni vy$ka podruéek 950 / 1500 mm
Roz’salj v,yskoveho polohovani modulu 550 mm
ovladani
Sitka mezi podruékami 465 mm
Sitka vniffniho prostoru mezi stupaékami 460 mm

Ovladani jizdy

Ovladani funkci polohovani

Hmotnost zafizeni

Maximdini nosnost

Maximadlni celkovd pripustnd hmotnost
Hnaci ndprava

Vykon trakéniho elekiromotoru
Maximalni rychlost

Pfedpokladand doba provozu na jedno
nabiti

Palubni napéti

Nabije¢ka

Doba dobijeni

Otoc¢né oviadace pro levou a

pravou ruku
Kapacitni kidvesnice
125 kg

150 kg

275 kg

zadni

2 x 400 W

7 km/h

8h

48 V DC
Integrovand v podvozku
2h



GEOTERMALNiI VELKOKAPACITNI TECHNOLOGIE o

SYSTEM

GEOTERMALNI VELKOKAPACITNi TECHNOLOGICKY SYSTEM PRO
ZiSKAVANI ENERGIE Z CERPANYCH DULNICH VOD

Vyzkum a vyvoj velkokapacitniho technologického systému pro vyuZziti
geotermdlni energie éerpanych dulnich vod, véetné konstrukéniho feseni
velkokapacitniho vyméniku pro zarazeni do potrubni linie, s moznosti
zmény vykonovych parametry dle potencidlu zdroje.
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TECHNICKE PARAMETRY
Vnéjsirozméry (§; v; d) 2438 x 2573 x 6058 [mm]
Napéfova sit 3/N/PE AC 400/230 V 50 Hz / TN-S
Hmotnost konstrukce kontejneru 4500 [kgl
Topny vykon 100 kW
Vykon bloku TC 25 kW
Chladivo tepelnych éerpadel R410 A 3 kg

Topny faktor (COP) 5,2 (W26/W60)




MODULARNI SYSTEM TEPELNYCH CERPADEL o

SYSTEM

ENERGOKONTEJNER - SYSTEM TEPELNYCH CERPADEL VZIDUCH/VODA
O VYKONU 100 kW a 200 kW

Vyuzivda systému tepelnych éerpadel na principu vzduch-voda. Je vhodny pro
vytapéni/klimatizovani vétsich objektu typu vyrobnich hal, zemédélskych farem,
logistickych skladu a dodavky tepla v krizovych situacich (prumyslové havdrie,
poruchy v distribuéni siti, v humanitarnich misich). UZivateli mohou byt jak
podnikatelské subjekty, tak vefejné organizace - mésta, obce, hasiésky zdchranny
sbor/integrovany zdchranny systém.

VYKONOVE PARAMETRY ENERGOKONTEJNERU 200 KW

°C A7/W35 A2/W35 A7/Wé0 A2/Wé0 A-12/W60

Topny vykon kW 219,2 164,4 184,3 160,4 134,8
Pfikon kW 50 48,4 65,8 69,7 66,4
Topny faktor** - 44 3.4 2,8 2,3 2
Provozni

A 93,2 91,6 104 110 114
proud

**y&etné energie pro odtavani, piikonu ventilatort a obéhového Eerpadia



ROBOTICKY DUALNI{ EFEKTOR o
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TESTOVACI STEND PROTOTYPU MODULU DUALNi,I-IQ
EFEKTORU UKLADACIHO ROBOTU PRO HLUBINNE ULOZISTE




ROBOTICKA ELEKTROPLATFORMA 4
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ROBOTICKY KOLEJOVY VUZ PRO TRANSPORT UOS

s frakénimi kolejovymi koly s elektropohony s vyuzitim podzemniho
tfrolejového napdjeciho zdroje, s automatizovanym systémem
pfipojovdani a odpojovani jednotlivych vozu, se schopnosti vyuZziti
kolejovych drah pro jizdu do oblouku.



AUTONOMNI TRANSPORTNIi PLATFORMA CREOBOT ©
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OBOTSYSTEM

TECHNICKE PARAMETRY

Maximalni rozmeéry (Sirka x délka) 1,8x4,3m
Vyska lozné plochy 550 mm
Nosnost 10t
Rychlost jizdy 2 km/h
Vlastni hmotnost 4,2 t

Autonomni,

Provozni rezim . p L s,
dalkove ovladani




VICEUCELOVY ROBOTICKY TRANSPORTER o

SYSTEM

VICEUCELOVY ROBOTICKY TRANSPORTER PRO ZACHRANU OSOB A ZASAHY
V KRIZOVYCH SITUACICH, VE ZVLASTE OBTIZNYCH TERENNICH A/NEBO
KLIMATICKYCH PODMINKACH

ViceUcelovy roboticky transportér pro zdchranu osob a zasahy v krizovych situacich,
ve zvldst obtiznych terénnich a klimatickych podminkdch s operativni zménou
parametry, vyuzitelny jako pruzkumné a zdsahové robotické vozidlo s dalkovym fizenim
operdatorem - moznost zachrany bez posadky - i s moznosti jeho ovladaniridicem.

TECHNICKE PARAMETRY

Rozmeéry (délka/sitka/vyska)

Dosah ddlkového fizeni
Stabilizaéni systém

Promér/sirka pneumatiky kola
Napéti elektrického obvodu
Maximalni rychlost

Nosnost

Suchd hmotnost

Pfedni/zadni nGjezdovy Uhel

Ndklon ve sméru / ndklon kolmo na smér
pohynu

3415/1800/2010 mm (vyska je uvedena
véetné ochranného rdmu posadky
v piipadé prevrdceni vozidla)

cca 1000 m

Monitoring ndklonu v piiéné a podélné
ose vozidla

25"/12*

12 a 24 VDC
40 km/h
550 kg

625 kg
45°/45°

50° / 40°



ZASAHOVY HASICi ROBOT

ZASAHOVY HASICi A UCHOPOVACI ROBOT S DALKOVYM OVLADANIM

kombinuje v prubéhu zasahu systém haseni a uchopovaci systém. Tato kombinace s vyuzitim
obou efektu v jedné ose je svétovym patentem. Robot je opatien robustnim pasovym podvozkem
s dobrou stabilitou, robotickym manipulaénim ramenem s péti stupni volnosti s vysokou nosnosti -
400 kg.

Uchopovaci a hasici efektor je opatien trojici elisti s moznosti modifikace vzajemné polohy se
schopnosti uchopovat predméty roznych geometrickych tvaro.
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TECHNICKE UDAJE

Délka

Sitka

Vyska

Hmotnost
Nosnost efektoru

Pocet stupnu volnosti manipulaéniho
ramene

Maximdaini dosah manipulaéniho
ramene

Typ podvozku

3100 mm
2170 mm
2900 mm
4000 kg
400 kg

5 DOF

3800 mm

Pasovy, diferencné fizeny



Sidlo spoleénosti:
Havlickovo nabrezi 2728/38, Ostrava

Vyzkumné a vyvojové centrum:
Parkova 1326/1, Horni Sucha
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