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PLATFORMY STARTOWE

Zatgcznik nr{./. do SIWZ ZP 50/2019/DWP, czes¢ 1,2,3,4

Opis przedmiotu zamdwienia

Projekt pn. ,Platformy Startowe Start In Podkarpackie” w ramach Programu Operacyjnego Polska
Wschodnia 2014-2020, OS priorytetowa I: Przedsiebiorcza Polska Wschodnia, Dziatanie 1.1 Platformy
startowe dla nowych pomystéw, Poddziatanie 1.1.1 Platformy startowe dla nowych pomystéw, na
podstawie umowy o dofinansowanie nr UDA-POPW.01.01.01-18-0001/18-00.

Dostawa elementéw niezbednych do stworzenia prototypu na rzecz Unmanned Vehicle Innovations
Sp. z 0.0. — podmiotu inkubowanego przez RARR S.A. w ramach projektu Platformy startowe — Start
in Podkarpackie.

. OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Przedmiotem dostawy sg:

Czes¢ 1 - Elementy regulacyjne napedu robota latajgcego,
Czesc 2 - Elementy elektroniczne robota latajacego,
Czes¢ 3 - Czesci elektroniczne skanera laserowego,

Czes¢ 4 - Czesci mechaniczne robota latajgcego,

Il. SZCZEGOLOWY OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Czes$¢ 1 - ELEMENTY REGULACYJNE NAPEDU ROBOTA LATAJACEGO
1.1. Elektroniczne regulatory obrotow

Elektroniczny regulator obrotow (ESC) dla silnikéw bezszczotkowych (BLDC). Stuzg one do
doktadnej kontroli sity dziatania zespotu napedowego, tj. ciggu w celu uzyskania wymaganych
parametréw lotu.

Wymagania szczegdlne:

e llos¢: 10 sztuk;

e Maksymalne natezenie obstugiwanego pradu: 50 A lub wiecej;
o llo$¢ obstugiwanych cel pakietu zasilajgcego: 6 (6S).

Cze$¢ 2 - ELEMENTY ELEKTRONICZNE ROBOTA LATAJACEGO,
2.1. Kontroler lotu

Kontroler lotu stuzy do obstugi catego procesu zarzadzania lotem bezzatogowego statku
powietrznego (BSP). Do zmaksymalizowania sprawnosci platformy nosnej, wymagany jest
kontroler posiadajgcy takie cechy jak system FailSafe (wymagany przez prawo lotnicze w
zakresie uzywania BSP w trybie automatycznym), monitorowanie oraz procedury awaryjne na
wypadek, np. zbyt niskiego napiecia pakietu zasilajgcego, mozliwosci programowania trybow
automatycznych oraz inne bardziej zaawansowane funkcje.
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2.2. Modut telemetrii dalekiego zasiegu

Modut stuzacy do kontroli parametréw lotu oraz aktualizacji zadanych parametréw trasy lotu.
Modut musi posiada¢ bezpieczne pofaczenie jak rowniez by¢ odporny na zaktécenia oraz
warunki pogodowe.

Wymagania szczegdlne:

o llodé: 1 zestaw;

° Czestotliwosc¢ pracy: 850 — 900 MHz;

° Moc wyjsciowa: od 0,8 W do 1 W;

° Czutos¢ odbiornika: powyzej 100 dBm;

o Modut musi posiadaé¢ dwie stacje (jedng dla robota, drugg dla stacji kontrolujgcej
robota);

° Kazda ze stacji powinna posiadaé¢ minimum dwie anteny

° Modut kompatybilny z kontrolerem lotu.

2.3. Modut zasilania telemetrii dalekiego zasiegu

Uktad stuzgcy do zapewnienia odpowiedniego zasilania dla modutu telemetrii. Dzieki takiemu
rozwigzaniu gwarantujemy komunikacje z serwerem nawet podczas zresetowania kontrolera
lotu jednoczesnie odcigzajgc kontroler pragdowo.

Wymagania szczegdlne:
° llos$¢ obstugiwanych cel ogniwa zasilajacego: 6 (6S);
° Kompatybilno$é z modutem telemetrii dalekiego zasiegu.

24. Precyzyjny ukfad pozycjonowania robota w przestrzeni

Uktad stuzy do zapewnienia potozenia robota w przestrzeni o bardzo duzej doktadnosci. Jest
to niezbedny system pozwalajgcy na doktadng lokalizacje zaréwno robota jak i znalezionych
odtamkow.

Eundse e . Recpospoli e
Podkarpackie Rozwoju Regionalnego
Wymagania szczegdlne:
o llosé: 2 sztuki;
° Procesor gtéwny: minimum 32-bitowy taktowany zegarem powyzej 150 MHz;
° Procesor pomocniczy do zarzadzania systemem FailSafe;
° Pamiec operacyjna: minimum 250 KB;
° Pamie¢ wewnetrzna: minimum 2MB;
° Wyjscia sterujace dla silnikdw (PWM): minimum 8 sztuk;
° Port zasilania zewnetrznego: minimum 2 sztuki;
° Port obstugi telemetrii: minimum 1 sztuka;
° Port obstugi GPS: minimum 2 sztuki;
° Modut pomiaru wysokosci: Barometr minimum 2 sztuki;
° Modut kontroli przyspieszenia: Akcelerometr 3-osiowy minimum 2 sztuki;
° Modut kontroli orientacji: Zyroskop 3-osiowy minimum 1 sztuka;
° Wysoce rekomendowane pofgczenie sensoréw za pomocy protokotu SPI.
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Wymagania szczegdlne:

° llos¢: 1 sztuka;

° Wewnetrzny kompas;

° Protokdt komunikacyjny: UART lub 12C;

° Zyroskop;

° Akcelerometr;

° Barometr;

° System operacyjny czasu rzeczywistego;

° Doktadnosé¢ pozycjonowania; mniej niz 0.05m;
° Typ odbiornika: GPS oraz GLONASS;

° Kompatybilno$¢ z kontrolerem lotu.

2.5. Kabel transmisyjny dla modutu pozycjonowania w przestrzeni

Kabel dostosowany do modutu pozycjonowania robota, odpowiadajacy standardom
wybranego modutu.

Wymagania szczegdlne:

° llos¢: 1 sztuka;

° Kabel kompatybilny z modutem pozycjonowania;
° Kabel kompatybilny z kontrolerem lotu.

2.6. Kontroler zasilania wewnetrznego

Urzadzenie stuzace do monitorowania zasilania uktadu robota. Z uwagi na procedury
bezpieczenstwa i rozdzielenie zasilania na dwa osobne uktady, nalezy je $cisle monitorowacé
aby uktady FailSafe dziataty prawidtowo.

Wymagania szczegdlne:

° llos¢: 3 sztuki;

° llo$¢ obstugiwanych cel ogniwa zasilajgcego: minimum 6 (6S);
o Rodzaj gniazda wejsciowego: XT60 zenski;

° Rodzaj gniazda wyjsciowego: XT60 meski.

2.7. Mechanizm kontroli orientacji dla skanera laserowego

Mechanizm kontroli orientacji dla skanera laserowego, znany jako GIMBAL, stuzy do
zachowania statego kata padania promieni lasera niezaleznie od potozenia katowego
platformy nosnej. Zmiennosé kata platformy nosnej wzgledem podtoza spowodowana jest
ruchem celowym platformy, czyli samym lotem oraz ruchem niecelowym, czyli poprzez
wptyw wiatru oraz innych warunkéw otoczenia.

Wymagania szczegdlne:
° llodé: 1 sztuka;
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Czes¢ 3 - CZESCI ELEKTRONICZNE SKANERA LASEROWEGO,

3.1. Laserowy czujnik odlegtosci

Czujnik odlegtosci stuzgcy do utrzymania robota na zadanej wysokosci, jest on powieleniem
systemu pozycjonowania, wymaganym dla tego typu dziatan detekcyjnych. Dodatkowo
czujnik taki petni funkcje kompensacji obliczeniowej dla catego uktadu pomiarowego.

Wymagania szczegdlne:

° llosé: 1 sztuka;

° Napiecie zasilania: do 5V DC;

° Pobor pradu: do 150 mA;

° Zasieg: do 40 m;

° Doktadnos¢: ponizej 0,03 m;

° Czestotliwos¢ pracy: powyzej 250 Hz;
° Komunikacja: PWM lub 12C.

3.2. Przetwornica impulsowa 1

Urzadzenie stuzgce do doktadnej regulacji napiecia zasilajgcego. Wykorzystywane od
zmniejszania napiecia dla poszczegdlnych uktadéw oraz podsystemoéw robota. Wersja 1
charakteryzowac sie ma niewielkimi wymiarami oraz matym prgdem pracy.

Wymagania szczegdlne:

o Ilo$¢: 20 sztuk;

° Napiecie wejsciowe: od 1V do 23 V DC;
° Regulowane napiecie wyjsciowe;

° Prad wyjsciowy: od 1,5 A do 2 A;

° Wbudowany potencjometr.

3.3. Przetwornica impulsowa 2

Urzadzenie stuzace do doktadnej regulacji napiecia zasilajgcego. Wykorzystywane do
zmniejszania napiecia dla poszczegdlnych uktaddw oraz podsystemoéw robota. Wersja 2
charakteryzowac sie ma wiekszym prgdem pracy.

Wymagania szczegolne:

° llosé: 10 sztuk;
° Napiecie wejsciowe: od 4 V do 30V DC;
° Prad wyjsciowy: 3 A;
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° Prad przy zablokowanym silniku: maksymalnie 4 A;

° Waga: maksymalnie 1100 g;

° Napiecie zasilania: 22 V DC (lub wiecej)

° Maksymalny udzwig: od 1500 g;

° Zakres wibracji: ponizej 0.03°.
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° Whbudowany potencjometr.

3.4. Mikrokontroler 1

Mikrokontroler stuzgcy do odczytywania danych z podzespotdéw pomiarowych, organizacje
tych danych oraz przekazanie ich do kolejnego urzadzenia znajdujgcego sie w tancuchu
logicznym skanera. Mikrokontroler musi sie charakteryzowa¢ niewielkimi wymiarami oraz
duzg mocg obliczeniowa.

Wymagania szczegdlne:

° llos¢: 5 sztuk;

° Czestotliwos$¢ taktowania procesora: powyzej 200 MHz;
° Pojemnosé pamieci SRAM: powyzej 500 kB;

° Pamiec Flash: 16 Mb;

° Obstuga WiFi;

o Obstuga Bluetooth;

° Interfejsy cyfrowe;

° Interfejsy analogowe;

° Obstuga komunikacji UART oraz 12C.

3.5. Mikrokontroler 2
Mikrokontroler stuzgcy do wymiany danych pomiedzy robotem a stacjg bazowa.

Wymagania szczegdlne:

° llo$¢: 5 sztuk;

° Napiecie pracy: do 5V DC;

° GSM: 850 /900 / 1800 / 1900 MHz;

o GPRS: klasa 12;

o Standard Bluetooth: BR / EDR / BLE;

° Standard WiFi: 802.11 b/g/n;

° 16 pindw cyfrowych

° Piny analogowe;

° Piny PWM: rozdzielczo$¢ 13-bit;

° Interfejsy komunikacyjne: 12C, SPI, UART;
° Czestotliwos$¢ zegara: powyzej 250 MHz;
° Minimum 14 MB pamieci Flash;

o Minimum 3MB pamieci RAM;

° Slot kart microSD.

3.6. Mikrokontroler 3

Mikrokontroler stuzgcy jako podstawa serwera sterujgcego przeptywem danych pomiedzy
robotem a uzytkownikiem.
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Wymagania szczegdlne:

° llosé: 2 sztuk;

° Pamie¢ RAM: 4 GB;

° Ilos¢ rdzeni procesora: 4;

° Taktowanie rdzenia procesora: minimum 1.4 GHz;
° Piny cyfrowe: minimum 30;

° Obstuga kart microSD;

° Ethernet;

° WiFi;

° Interfejs USB: minimum 2 wejscia USB;

° Bluetooth;

° Port HDMI;

° Interfejsy komunikacyjne: UART, 12C, SPI;
° Interfejsy dodatkowe: LCD;

° Obstuga systemu Linux.

3.7. Ekran dotykowy uzytkownika koricowego

Ekran umozliwiajacy interakcje uzytkownika z systemem. Na ekranie umieszczone bedg
wszystkie podstawowe informacje.

Wymagania szczegdlne:

° llos¢: 1 sztuka;

° Typ: ekran dotykowy, pojemnosciowy;

° Przekatna: powyzej 10 ";

° Rozdzielczo$¢: 1280 x 800 px;

° Kompatybilnos$¢ z Mikrokontrolerem 3;

° Mozliwos$¢ wspotpracy z urzadzeniami HDMI.

Czeséc 4 - CZEéCI MECHANICZNE ROBOTA LATAJACEGO,
4.1. Elementy konstrukcyjne, wersja 1
Elementy konstrukcyjne robota latajgcego, pozwalajgce obnizy¢ mase oraz zwiekszyc
wytrzymatosé konstrukcji przed warunkami pogodowymi. Wersja 1 zaktada wykonanie

elementow wedtug dostarczonej dokumentacji techniczne;j.

Wymagania szczegodlne:

° llo$¢: zgodna z dokumentacja techniczng;
° Wymiary zgodne z dokumentacjg techniczng;
° Materiat: Ptyta weglowa, splot uko$ny, matowa.
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4.2. Elementy konstrukcyjne, wersja 2

Elementy konstrukcyjne robota latajacego, pozwalajace obnizy¢ mase oraz zwiekszyc
wytrzymatos¢ konstrukcji przed warunkami pogodowymi. Wersja 2 zaktada dostarczenie
surowych materiatéw gotowych do kolejnej obrébki.

Wymagania szczegodlne:

° llos¢: 5;
° Wymiary: minimum 500 mm x 500 mm x 3mm;
° Materiat: Ptyta weglowa, splot ukosny, matowa.

Dotyczy wszystkich czesci zamowienia:

[l KODY CPV - 42950000-0 Czesci maszyn ogdlnego zastosowania.
V. ADRES DOSTAWY - ul. Szopena 51, 35-959 Rzeszow.

V. MINIMALNY TERMIN GWARANCII — 12 miesiecy.

VI. TERMIN REALIZACJI: do 30 dni.
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