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TA03010843  Pokrocilé optické systémy s vyuzitim asférickych ploch

Vv

Naroky kladené na optické prvky nejriznéjsich zafizeni jsou stéle vyssi, a proto se rychle rozviji oblast optickych
systém s asférickymi cockami. Tyto Cocky je tfeba vyrabét s vysokou presnosti, coZz umoznuje nové generace
optickych obrabécich stroji doplnénych vypocetni technikou a méfici zpétnou vazbou. V CR existuje nékolik
spolecnosti, které se zabyvaji lisovanim nepresnych asférickych elementa. Jejich vyrobni naplini jsou vsak vétsinou

evvs

vyrobky s radoveé nizsi presnosti, nez jaké jsou pozadavky na presnou optiku.

Vysledky

Zvladnuti vypocetnich metod pro soustavy s asférickymi plochami s pozadovanymi optickymi, mechanickymi a
termomechanickymi vlastnostmi. Soucasti budou také optimalizacni metody (lokalni i globalni) vedouci k zlepseni
vykonu optického systému a tolerancni analyza, ktera spocita citlivost systému na odchylky od navrhu.

Vyvoj komplexni technologie vyroby asférickych povrchi spliujici pfisna kritéria tj. vyroba s Sirokou skalou primérd
(do 250 mm) a velkou asféri¢nosti (odchylkami plochy od idealniho sférického povrchu 0,6 mm) s pfesnosti tvaru az
50 nm. Cilova kvalita povrchu vyrobeného elementu s mikrodrsnosti <1 nm.

Vyvoj metodiky méreni tolerance tvaru asférickych povrch( interferometricky s vyuzitim subaperturniho snimani a
nulového ¢lenu s presnosti az 20 nm. Vyvoj metodiky méreni kvality povrchu s vyuZitim optického profilometru,
konfokalniho mikroskopu, ¢i white-light interferometru s rozliSenim 0,1 nm.

Vyse podpory ze statniho rozpoctu 10 343 tis. K¢
Prijemce Meopta - optika, s.r.o.
Dal$i Géastnik projektu Ustav fyziky plazmatu AV CR, v. v. i.

Pozn.:

Celosvétovy trend ve zvysovdni vykonu, presnosti a rozlisovaci schopnosti optickych systému zaved! do designu optickych soustav prvky s
asférickymi plochami. Asférické plochy jsou obecné definovdny jako nekulové, rotacné symetrické plochy, jejichZ polomér zakriveni se méni'v
radidlnim sméru od stredu optického elementu. Tvar asférické plochy miZe byt urcen kuZeloseckou (parabola, hyperbola, elipsa), pripadné
sloZitéjsi krivkou definovanou polynomem. Asféricky prvek — cocka je tvorena dvéma optickymi plochami, z nichZ aspori jedna je asférickd.
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Spolecnost

TA03011175 Vyvoj rehabilitacnich a diagnostickych pomUcek pro neurologii vyuZivajicich 3D analyzy pohybu

3D analyza pohybu umozni zjistit, Ze se ¢lovék — pacient nachazi v néjakém nestandardnim stavu — krece, zachvat,
zavraté. Platforma tyto informace zpracuje a vysle signal bud' na signalizaéni zafizeni v nemocnici, nebo v podstaté
kamkoli pomoci mobilniho telefonu. Nové pfistroje a metody umozni nahrazeni soucasnych ¢asové narocnych
diagnostickych metod, kontrolu pacientt i na dalku, dlouhodobé sledovani zdravotniho stavu v béZzném Zivoté resp. v
domacim prostfedi, s minimalnim omezenim pacientll umozZiujici presnéjsi stanoveni davky Iékl napt. u epilepsie.
Jedna se o miniaturni bateriové napajena zafizeni, ur€end pro noseni na téle pacienta. Zatizeni se umistuji na rdzné
Casti téla, napf. na zapésti, ¢elo nebo opasek. Vyjimecnost zafizeni spociva v pouziti nejmodernéjsi inercialnich
senzorl technologie MEMS, a vyhodnocovani dat pomoci algoritmd kombinujicich postupy umélé inteligence se
zkusenostmi prednich ¢eskych odbornikl v oblasti neurologie.

Vysledky

Mobilni detektor epileptickych zachvat(, detektor nocnich epileptickych zachvatd, senzor pro monitorovani
pohybovych vzorcl, zafizeni pro diagnostiku a rehabilitaci pacientl se zavrativymi stavy, metodiky uZziti.

Vyse podpory ze statniho rozpoctu 13 876 tis. K¢

Pfijemce Princip a.s.

Dalsi ucastnik projektu Univerzita Karlova / 2. |ékafska fakulta
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Governance

TB0400MDO03 - SLEDOVAN{ NEZADOUCICH POHYBU A DEFORMACi DOPRAVNICH INFRASTRUKTUR
PROSTREDNICTViM RADAROVE INTERFEROMETRIE (2015-2016, TAO/TB)

Vyuziti satelitnich signdld k pfesnému méreni zmén, posund, pohybl dopravnich

{ staveb, mostQ, ale i svah( ¢i skalnich dtvard. Pri rozsifeni by systém mohl automaticky
sledovat zmény na vybranych systémech a soustavach a zvysit bezpecnost dopravnich staveb
i dalsi infrastruktury a zajistit v€asné informace o pfipadném hrozicim nebezpedi sesuvu,

| zficeni, atd.

Vysledky

Koutovy odrazec radiovych vin a jeho umisténi a mozZnosti instalace na stavby Ci

| konstrukce. Metodika vyhodnoceni proveditelnosti sledovani nezadoucich pohybt a
deformaci dopravnich infrastruktur prostfednictvim radarové interferometrie.
Specializované mapy s odbornym obsahem demonstruji dosazené vysledky na vybranych
mostech a sousedni dopravni infrastrukture.

Vyse podpory ze statniho rozpoctu 3 434 tis. K&, Pfijemce  GISAT s.r.o.
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Partnerstvi

TF02000036 NOVE METODY PRO OPTIMALIZACI ENERGETICKE NAROCNOSTI A SKALOVATELNOSTI
ULTRASIROKOPASMOVYCH LOKALIZACNICH SYSTEMU

Automatizace a digitalizace vyrobnich procesll vyZaduje presné a kvalitni informace. Zjisténi polohy predmétu ci
zafizeni je specifickym problémem, ktery fesi rizné lokalizaéni systémy. Naroky na né rostou z hlediska rozsifovani
jejich kapacit, presnosti, energetické narocnosti i prenosu dat. Toto feseni urcené pro pridmyslové aplikace prinasi
algoritmy pro velmi pfesnou ¢asovou synchronizaci zafizeni, zvySuje prostorovou Skalovatelnost na plochy vétsi nez
10 000 m2 a zvy3Seni poctu monitorovanych zafizeni na 1000 pfi sou¢asném sniZeni spotfeby az o 60% oproti
soucasné generaci.

Vysledky

Algoritmy a metody pro zvyseni skalovatelnosti a energetické efektivity kabelového lokalizacniho systému pro oblast
pramyslové lokalizace a pro interiérové aplikace. Navrh zapojeni a architektura firmware pro pfipojeni embedded
zafizeni lokalizacniho systému do sité uZivatele.

Prototypy prijimactli pro obé verze synchronizace. Software pro vizualizaci a monitoring.

Vyse podpory ze statniho rozpoctu 4 649 tis. K¢

Resitelé

Sewio Networks s.r.o., Purkyriova 649/127, 612 00 Brno

Vysoké uceni technické v Brné, Antoninska 1/548, 601 90 Brno

National Chiao Tung University, University Road 1001, 300 Hsinchu, Tchaj-wan

". 2.8 Experimentailni ovéieni prototypu lokaliza¢niho systému v prumyslovém prostiredi — ,,surova



