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akciova spole¢nost Mm

EUREKA CZ
LF15026
Multifunkéni modularni roboticky transportni systém umoznujici

vsesmérovou mobilitu, pro aplikace v logistickych vyrobnich,
nevyrobnich a humanitnich systémech

(OMNIROBOT)
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akciova spolecnost

Strucna prezentace koordinatora:

> Spolecnost zalozena v padesatych letech min. stoleti -
soucast OKD
> 1994 privatizace spolecnosti

> Oblasti podnikani a dalSich ¢innosti:

Vyvoj a vyroba dulni techniky

Vyuzivani hlubinnych doltu po ukonceni tézebni ¢innosti
Energetika, bezpecnostni technika a ekologie

Védecko - vyzkumna cCinnost v radé oblasti

Manipulace s vyhorelym jadernym palivem - robotické systémy
Spoluprace s inovativnimi firmami a vysokymi skolami
Zapojeni do fesSeni krajskych problému
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akciova spolecnost

Ucast v projektech EUREKA, nebo Eurostars

Prvni reseny projekt
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KLADNI UDAJE O PROJEKTU

LF15026
EUREKA CZ (Ministerstvo Skolstvi, mladeze a télovychovy)
FI1TE a.s., Ceska republika

MaDeX, s.r.o., Ceska republika
CEIT a.s., Slovenska republika

2015 az 2017




CiL PROJEKTU

> vyzkum, vyvoj a realizace sofistikovaného multifukcniho
modularniho robotického transportniho systému nové generace,
s funkci vSesmérového manévrovani

> vystupem reSeni projektu je multifunkéni mobilni roboticka
platforma postavend na modulech hnaci kolové jednotky,
umoznujici vsesmérovy pohyb a vysokou manévrovatelnost
> projektové parametry :
Nosnost 900 kg

Taznost 3 000 kg
Rychlost 2 m/s

> vyuziti

univerzalni konstrukce skeletu platformy
automobilovy pramysl
nevyrobni a humanitarni transportni a logistické cinnosti




PLNENI CILE PROJEKTU

> Cil byl splnén v terminu 12/2017, tedy
v terminu, ktery je uvadén jako oficialni
ukonceni reseni projektu.

> Komplikace s financovanim projektu ze
slovenské strany - nebylo financovani
poskytnuto.

> Diléi dpravy v harmonogramu

> Cilu projektu bylo dosazeno v plném
rozsahu




VYSTUPY PROJEKTU

V0010 - Konstrukce stendu elektroplatformy

»= Stend slouzi primarné k testovani subsystému mobility se vSesmérovymi koly
= Zakladem je ocelovy skelet
= Konstrukce je uzplisobena pruznému ulozeni tuhych naprav

» Umoznuje implementaci a testovani zdrojového subsystému a subsystému vySkového
polohovani platformy

Ndprava se vsesmérovymi koly
a integrovanymi pohony

Testovaci elektroplatforma transportniho
robotu




VYSTUPY PROJEKTU

V0017 - Vyrobené a testované vsesmeérové kolo

VSesmérové kolo je typ Mecanum (osy valeckd odklonéné od osy kola 0 45°)

= Kolo ma 14 valecku

= Disk kola vyroben konvenc¢nimi metodami obrabéni

= Béhoun valecku poplastovan ve formé

= Tvar formy valecku odpovida pozadované geometrii povrchové kontaktni plochy valecku
= Pro jeden Ctyrkolovy podvozek byly realizovany dva typy kol - A a B (B je zrcadlené k A)

Valecek
vsesmeérového Disk vsesmeérového
kola

Kompletni sada vsesmérovych kol



VYSTUPY PROJEKTU

V0020 - Vyrobena univerzalni testovaci elektroplatforma, vc€etné
kompletni dokumentace

Vyroba a montaz naprav se vSesmérovymi koly a integrovanymi pohony
Vyroba nosného skeletu testovaci elektroplatformy
Implementace lokomocniho subsystému do testovaci elektroplatformy

Implementace subsystému zdroju a teleskopickych sloupt pro vyskové polohovani
Ovéreni funkce

Ndprava se vsesmérovymi koly
a integrovanymi pohony

Testovaci elektroplatforma transportniho
robotu



VYSTUPY PROJEKTU

V0028 - Finalni plné funkcni prototyp transportniho robotu, vcetné
uplné dokumentace a zavérecné zpravy

| 7mp/ementace subsystefnﬁ do poa’vozku pfététypu
omnirobotu

Zapojeni servozesilovacu pro rizeni
teleskopickych sloupt




VYSTUPY PROJEKTU

V0028 - Finalni plné funkcni prototyp transportniho robotu, vCetné
uplné dokumentace a zavérecné zpravy

E-Stop tlacitko a laserovy Usporddani komponentti uvniti
skener SICK v rohu omnirobotu prototypu omnirobotu
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VYSTUPY PROJEKTU
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V0028 - Finalni plné funkéni prototyp transportniho robotu,
v€etné Uplné dokumentace a zavére€né zpravy
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V0028 - Finalni plné funkéni prototyp transportniho robotu,
v€etné Uplné dokumentace a zavére€né zpravy




UPLATNENI{ VYSLEDKU PROJEKTU

> Stredni kategorie prototyp omnirobotu

> Velmi Siroké moznosti uplatnéni se vSesmérovymi koly

> Vhodné pro nasazeni do logistickych systému spisSe jako nosic
nastaveb nez jako tahac.

» Omnirobot by je vhodné aplikovat nejprve do nevyrobnich
provozu (sklady, logisticka a spedi¢ni centra, humanitarni
logistika) a teprve nasledné

do prumyslového prostredi, kde je predpoklad tézsich

provoznich podminek.
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PRIHLASKA VYNALEZU

ROBOTICKA MOBILNI PLATFORMA - PUV 2018 - 34648, PV 2018-40




ZKUSENOSTI SE ZAHRANICNIM
PARTNEREM

> Kvalitni zahrani¢ni partner ze Slovenska.

> Bohuzel nedostal dotaci ze slovenské strany.

> Nastaly velké komplikace,

» Zadost o zménu v ramci feSeného projektu se zdivodnénim

> Vstficné feeni ze strany MSMT a souhlas s navrZenym fesenim.

> Spolecnost CEIT byla nucena aktivity v ramci tohoto projektu
realizovat v omezené mire.

> Cesky partner je nucen kompenzovat omezenou aktivitu zahr.
Partnera.

> Nepatrna Gprava parametrd projektu.

> Cile projektu splnény!



KONEC PREZENTACE

DEKUJEME ZA POZORNOST




