Dz.U./S S134
14/07/2012 Panstwa cztonkowskie - Zamowienie publiczne na 1/15
223088-2012-PL dostawy - Ogtoszenie 0 zamowieniu - Procedura otwarta

Niniejsze ogtoszenie w witrynie TED: http://ted.europa.eu/udl?uri=TED:NOTICE:223088-2012: TEXT:PL:HTML

PL-Warszawa: Roboty przemystowe
2012/S 134-223088

Ogtoszenie o zamdéwieniu

Dostawy

Dyrektywa 2004/18/WE
Sekcja I: Instytucja zamawiajgca

1.1) Nazwa, adresy i punkty kontaktowe
Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa, Politechnika Warszawska
ul. Nowowiejska 24
Osoba do kontaktéw: Magdalena Sosinska i Agnieszka Kiersz
00-665 Warszawa
POLSKA
E-mail: zampub@meil.pw.edu.pl
Faks: +48 222346632
Wiecej informacji mozna uzyskaé¢ pod adresem:
Politechnika Warszawska Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa Instytut Techniki Lotniczej i Mechaniki
Stosowanej
ul Nowowiejska 21/25 Gmach Techniki Cieplnej, pokéj nr 8
Osoba do kontaktéw: Magdalena Sosinska i Agnieszka Kiersz
00-665 Warszawa
POLSKA
E-mail: zampub@meil.pw.edu.pl
Faks: +48 222346632
Adres internetowy: www.pw.edu.pl oraz www.meil.pw.edu.pl
Specyfikacje i dokumenty dodatkowe (w tym dokumenty dotyczace dialogu konkurencyjnego oraz
dynamicznego systemu zakup6w) mozna uzyskaé¢ pod adresem:
Politechnika Warszawska Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa Instytut Techniki Lotniczej i Mechaniki
Stosowanej
ul Nowowiejska 21/25 Gmach Techniki Cieplnej, pokéj nr 8
Osoba do kontaktow: Magdalena Sosinska i Agnieszka Kiersz
00-665 Warszawa
POLSKA
E-mail: zampub@meil.pw.edu.pl
Faks: +48 222346632
Adres internetowy: www.pw.edu.pl oraz www.meil.pw.edu.pl
Oferty lub wnioski o dopuszczenie do udzialu w postepowaniu nhalezy przesytaé na adres:
Politechnika Warszawska Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa Instytut Techniki Lotniczej i Mechaniki
Stosowanej
ul Nowowiejska 21/25 Gmach Techniki Cieplnej, pokéj nr 8
Osoba do kontaktéw: Magdalena Sosinska i Agnieszka Kiersz
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1.2)

1.3)

1.4)

00-665 Warszawa

POLSKA

E-mail: zampub@meil.pw.edu.pl

Faks: +48 222346632

Adres internetowy: www.pw.edu.pl oraz www.meil.pw.edu.pl

Rodzaj instytucji zamawiajacej

Inna: uczelnia publiczna

Giowny przedmiot lub przedmioty dziatalno$ci

Edukacja

Udzielenie zaméwienia w imieniu innych instytucji zamawiajacych
Instytucja zamawiajaca dokonuje zakupu w imieniu innych instytucji zamawiajgcych: nie

Sekcja ll: Przedmiot zamoéwienia

11.1) Opis
I1.1.1) Nazwa nadana zamoéwieniu przez instytucje zamawiajaca:
,Dostawa stanowiska badawczego systemow robotycznych i biorobotycznych dla Instytutu Techniki Lotniczej i
Mechaniki Stosowanej Wydziatlu Mechanicznego Energetyki i Lotnictwa Politechniki Warszawskiej.
I1.1.2) Rodzaj zamdéwienia oraz lokalizacja robét budowlanych, miejsce realizacji dostawy lub Swiadczenia
ustug
Dostawy
Kod NUTS
[1.1.3) Informacje na temat zaméwienia publicznego, umowy ramowej lub dynamicznego systemu zakupéw
(DSZ)
Ogloszenie dotyczy zamowienia publicznego
[1.1.4) Informacje na temat umowy ramowej
I1.L1.5)  Kroétki opis zaméwienia lub zakupu
Stanowisko badawcze systemow robotycznych i biorobotycznych.
Zadanie 1: Stanowisko badawcze ztozone z 3 sztuk lekkich robotéw stacjonarnych o liczbie stopni swobody nie
mniejszej niz 7 wraz z instalacjg i z oprzyrzadowaniem.
Zadanie 2: Stanowisko badawcze zlozone z 2 sztuk autonomicznych robotéw mobilnych z manipulatorami
poktadowymi i z oprzyrzadowaniem.
[1.1.6) Wspdlny Stownik Zamoéwien (CPV)
42997300
I1.1.7)  Informacje na temat Porozumienia w sprawie zaméwien rzadowych (GPA)
11.1.8) Czesci
To zamowienie podzielone jest na czesci: tak
Oferty mozna sktada¢ w odniesieniu do jednej lub wiecej czesci
I1.1.9) Informacje o ofertach wariantowych
Dopuszcza sie sktadanie ofert wariantowych: nie
11.2) Wielkos$¢ lub zakres zaméwienia
[1.2.1) Catkowita wielko$¢ lub zakres:
[1.2.2)  Informacje o opcjach
[1.2.3) Informacje o wznowieniach
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11.3) Czas trwania zaméwienia lub termin realizacji

Rozpoczecie 5.9.2012. Zakonczenie 20.11.2012

Informacje o czeSciach zamdwienia
Czesénr: 1
Nazwa: Zadanie 1: Stanowisko badawcze ztozone z 3 sztuk lekkich robotéw stacjonarnych o liczbie stopni swobody nie
mniejszej niz 7 wraz z instalacjg i z oprzyrzgdowaniem
1) Krétki opis
Stanowisko badawcze zlozone z 3 sztuk lekkich robotéw stacjonarnych o liczbie stopni swobody nie mniejszej
niz 7 wraz z instalacjg i oprzyrzgdowaniem.
A. Lekki robot o strukturze szeregowej i 7 stopniach swobody (wszystkie stopnie swobody w ramieniu) - 2 sztuki
tego samego typu i producenta
— Maksymalny zasieg ramienia (promien): co najmniej 700 mm,
— Liczba stopni swobody w ramieniu: 7,
— Udzwig: co najmniej 6 kg,
— Masa ramienia bez wyposazenia: nie wiecej niz 20 kg,
— Struktura kinematyczna szeregowa,
— Napedy: silniki elektryczne z czujnikami momentu w kazdej osi,
— Sterowanie: pozycyjne, momentem oraz sitowe,
— Oprogramowanie: wymagana otwarta struktura oprogramowania,
— System sterowania: otwarty, z mozliwoscig szybkiego dostepu do wewnetrznych zmiennych systemu
sterowania w trybie tzw. badawczym,
— Mozliwo$¢ wspotpracy z zewnetrznym komputerem w cyklu o czasie przynajmniej 1ms: zapis i odczyt
parametréw robota,
— Programowalna podatnosc¢,
— Powtarzalnos$¢: nie wiecej niz £0.1mm (ISO 9283),
— Szafa typu rack mieszczgca sterowniki obu robotow,
— Przewody przylaczeniowe,
— Dokumentacja systemu,
— Kurs programowania i obstugi dla przynajmniej 2 oséb (dotyczy obu robotow).
B. Robot o strukturze szeregowej - 1 sztuka innego producenta, niz (A)
— Struktura kinematyczna robota: szeregowa,
— Liczba stopni swobody: 8 (6 w ramieniu + 2 w pozycjonerze),
— Udzwig robota: co najmniej 10 kg,
— Zasieg (promien): co najmniej 1400 mm,
— Powtarzalnos¢ nie wiecej niz 0,08 mm,
— Uktad sterowania wyposazony w porty ETHERNET, RS232C, USB, PCMCIA i wejscia bezpieczenstwa
zgodne z kategorig PL e (kat. 4) dla przyciskéw awaryjnych, kurtyn itp,
— Panel programowania:
—— wyposazony w kolorowy ekran o intuicyjnym sposobie obstugi i programowania,
—— mozliwos¢ tworzenia wlasnych interfejséw uzytkownika (HMI),
—— kabel o dtugosci co najmniej 5m,
— Wejscia cyfrowe: min. 16,
— Wyjscia cyfrowe: min. 16,
— Przynajmniej 6 dodatkowych wejs¢ cyfrowych na ramieniu robota,
— Zlgcze powietrza w podstawie i na ramieniu robota (kanat wewnatrz ramienia),
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— Sterowanie — szafa sterownicza z mozliwoscig zamontowania sterownikéw przynajmniej 2 dodatkowych osi
napedzanych,

— Kamera wraz z obiektywem do systemu wizyjnego,

— Oprogramowanie systemowe:

—— podstawowy pakiet oprogramowania kontrolera o wykrywanie kolizji,

—— zintegrowany system wizyjny 2D,

elastyczne narzedzie do wymiany danych miedzy robotem a komputerem PC (Developers Kit) — licencja
na 1 stanowisko,

narzedzie do programowania i symulacji pracy robota w srodowisku 3D - licencje dla 2 stanowisk,
programowe funkcje bezpieczenstwa,

— Pozycjoner dwuosiowy:

—— udzwig maksymalny: co najmniej 300 kg,

—— liczba osi ruchu: 2, jako dodatkowe osie robota (sterowany z szafy sterowniczej robota),

—— wymagana integracja z systemem sterowania robotem o $rednica tarczy pozycjonera: co najmniej 500
mm,

—— zakres ruchu osi pierwszej: co najmniej 240°,

—— zakres ruchu osi drugiej: co najmniej 450 ©,

—— powtarzalnos$é pozycjonowania: nie wiecej niz +0,15 mm,

—— masa: nie wiecej niz 320 kg,

— Niezbedne okablowanie,

— Dokumentacja,

— Kurs programowania i obstugi dla 2 oséb.

C. Wyposazenie dodatkowe stanowiska badawczego

C1. Podajnik 1 — robot o strukturze réwnolegtej ze stotem rozrzedzajgcym — 1 sztuka.

— Liczba stopni swobody uktadu kinematycznego robota: 6,

— Udzwig robota: przynajmniej 0,5 kg,

— Zasieg w poziomie: co najmniej 280 mm, nie wiecej, niz 400 mm,

— Powtarzalnos¢: nie wiecej niz 0,02 mm,

— Uklad sterowania wyposazony w porty ETHERNET, RS232C, USB, PCMCIA i wejscia bezpieczenstwa
zgodne z kategorig PL e (kat. 4) dla przyciskéw awaryjnych, kurtyn itp.

- Panel programowania:

—— wyposazony w kolorowy ekran o intuicyjnym sposobie obstugi i programowania,

—— mozliwos¢ tworzenia wlasnych interfejséw uzytkownika (HMI),

—— kabel o dtugosci przynajmniej 5m,

— Wejscia cyfrowe: min. 24,

— Wyjscia cyfrowe: min. 24,

— Funkcja wykrywania spadku cisnienia w chwytaku pneumatycznym (nieudane pobranie elementu),

— Funkcja wykrywania uszkodzenia chwytaka,

— Kamera wraz z obiektywem do systemu wizyjnego,

— Oprogramowanie systemowe:

—— podstawowy pakiet oprogramowania kontrolera o wykrywanie kolizji,

—— zintegrowany system wizyjny 2D,

elastyczne narzedzie do wymiany danych miedzy robotem a komputerem PC (Developers Kit) - licencja
na 1 stanowisko,

narzedzie do programowania i symulacji pracy robota w srodowisku 3D - licencje dla 2 stanowisk,
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— Stot rozrzedzajacy:

— $rednica stotu: przynajmniej 450 mm,

—— no$nos¢ przynajmniej 10kg,

—— naped stotu - jako dodatkowa 0$ robota,

— Zabezpieczenie z ptyty poliweglanowej (przezroczyste),

— Okablowanie,

— Dokumentacja,

— Kurs programowania i obstugi dla dwoch osoéb.

C2 Podajnik 2 - maty przemystowy robot o strukturze szeregowej — 1 sztuka.
Specyfikacja wymagan dla produktu:

— Struktura robota: szeregowa,

— Liczba stopni swobody w ramieniu: 6,

— Udzwig robota: min. 5 kg,

— Zasieg (promien) co najmniej 900 mm,

— Powtarzalno$¢ nie wieksza niz 0,03 mm,

— Masa ramienia co najwyzej 60 kg,

— Uktad sterowania,

— Panel programowania,

— Oprogramowanie systemowe,

— Niezbedne okablowanie,

— Oprogramowanie symulacyjne (narzedzie do opracowywania koncepcji systemu robotycznego w srodowisku
3D) — dwie licencje,

— Zaawansowane oprogramowanie symulacyjne (narzedzie do programowania i symulacji offline robotow;
wymagane funkcjonalnosci: wirtualne sterowanie robotem, bezposrednie programowanie robota we wkasnym
jezyku programowania, bez koniecznosci ingerowania bezposrednio w przebieg procesu) — dwie licencje,
— Wyjscia cyfrowe w celu sterowania dodatkowym pozycjonerem,

— Dokumentacja,

— Kurs programowania i obstugi dla 2 oséb.

C3. Chwytaki z oprzyrzagdowaniem.

Chwytak dwupalcowy réwnolegty - 2 sztuki.

— Maksymalna sita chwytu: 50 N,

— Masa chwytaka: nie wieksza niz 0.9 kg,

— Szybkos¢ ruchu palcéw: co najmniej 10 mm/s,

— Naped elektryczny,

— Powtarzalno$¢ chwytu: nie wiecej niz 0.02 mm,

— Wymagany skok pojedynczego palca: od 7 do 10 mm,

— Sterownik chwytaka.

Chwytak tréjpalcowy centryczny - 1 sztuka.

— Maksymalna sita chwytu: 500 N,

— Masa chwytaka nie wieksza niz 1.2 kg,

— Czas zamykania/otwierania: nie wiecej niz 0.25 s,

— Naped elektryczny,

— Powtarzalnos¢ chwytu: nie wiecej niz 0.05 mm,

— Wymagany skok pojedynczego palca: od 5 do 8 mm,

— Maksymalna dtugo$¢ palca: 80 mm,

14/07/2012 S134 Panstwa cztonkowskie - Zamowienie publiczne na 5/15
http://ted.europa.eu/TED dostawy - Ogloszenie 0 zamoOwieniu - Procedura otwarta
Suplement do Dziennika Urzedowego Unii Europejskiej



Dz.U./S S134
14/07/2012 Panstwa cztonkowskie - Zamowienie publiczne na 6/15
223088-2012-PL dostawy - Ogtoszenie 0 zamowieniu - Procedura otwarta

— Sterownik chwytaka.

Chwytak dwupalcowy rownolegty z pomiarem sity chwytu - 1 sztuka.

— Sita chwytu: do 200N,

— Masa chwytaka nie wieksza niz 1.5kg,

— Szybkos¢ ruchu palcéw co najmniej 80 mm/s,

— Naped elektryczny,

— Powtarzalnos¢ chwytu: nie wiecej niz 0.05 mm,

— Skok pojedynczego palca co najmniej 32mm,

— Sterownik chwytaka.

Chwytak podcisnieniowy z przyssawka do robota o strukturze réwnolegtej - 1 sztuka.

— Mocowanie klamrowe,

— Masa maksymalna: 170g,

— Zawor szybkiego uwalniania,

— Ztgczka 3/8”,

— Sprezarka powietrzna ttokowa o wydajnosci co najmniej 140 I/min, nie wiecej niz 250 I/min.
Koncéwka typu ,palec” do mocowania w kisci robota, zakonczona kulkg stalowg ze stali hartowanej o srednicy
6-10 mm - 1 sztuka.

Komplet detali ze stotami — 1 komplet:

— 16 detali z aluminium o gabarytach 60x60x80 mm o 4 detale walcowe o0 12 detali prostopadiosciennych,
— stolik do pobierania detali,

— stolik do odktadania detali o rozmiar stolikéw: 400x400x800 mm,— konstrukcja stolikow z profili
aluminiowych o blat - aluminiowa ptyta z 16 kotkami bazowymi dostosowanymi do detali,

— komplet tapek do chwytakéw, dostosowanych do detali.

C4. Transporter poziomy z dwoma taSmami przeciwbieznymi — 1 sztuka.

— liczba tasm: 2 (pracujgcych w ruchu przeciwbieznym),

— dtugos¢ kazdej z tasm: 2000 mm,

— wysoko$¢ maksymalna: 850 mm,

— szerokos¢ kazdej tasmy transportujgcej z zakresu: od 220 do 260 mm,

— maksymalna predkos$c¢ tasmy: przynajmniej 10 m/min (przynajmniej 3 predkosci ruchu tasmy),
— sterowanie: z pulpitu sterowniczego lub sterowanie zewnetrzne,

— pomiar potozenia i predkosci kazdej tasmy za pomocg enkodera inkrementalnego,

— dopuszczalne obcigzenie: przynajmniej 10 kg na 2000 mm,

— rodzaj taSmy transportujacej: poliuretan,

— kierownice metalowe przekierowujgce detale o rozmiarze nie przekraczajgcym 100x100x100 mm z tasmy na
tasme na koncach transportera,

— konstrukcja wsporcza: profile aluminiowe ze stopkami regulacyjnymi z mozliwoscig przenoszenia
transportera.

C5. Pozycjoner jednoosiowy — 1 sztuka.

— udzwig: do 20 kg,

— tarcza pozycjonera: co hajmniej 400 mm z otworami montazowymi, pozioma,

— sterowanie: przez wyjscie cyfrowe robota,

— zakres ruchu: nie mniej niz £180°,

— powtarzalnos$¢ pozycjonowania nie wiecej niz £0,15 mm,

— masa: nie wieksza niz 180 kg,

— integracja z systemem sterowania podajnika 2, opisanego w sekcji C2,
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— zestaw 4 kompletéw tap do mocowania detali na pozycjonerze.

D. Czujniki i osprzet pomiarowy

D1. System wizyjny 2D - 1 sztuka.

— Wielkos¢ obszaru obserwowanego: co najmniej 250x250mm,

— Sterownik z wyj$ciami tranzystorowymi,

— Mozliwos¢ zwrotu wspétrzednych potozenia obiektu na obserwowanym obszarze,
— Mozliwos$¢ zapisu zdje¢ na karcie SDHC,

— Zigcza komunikacyjne: USB 2.0, RS-232 i Ethernet/IP,

— Whbudowany kontroler oswietlenia,

— Oswietlacz LED,

— Doktadnos¢ okreslania pozycji detalu 0,5 mm,

— Oprogramowanie sterownika.

D2. Czujnik sit i momentéw — szescioosiowy — 1 sztuka.

— Pomiar trzech sktadowych sit w zakresie co najmniej do 100 N z doktadnoscia nie wiecej niz 2 %,
— Pomiar trzech sktadowych momentéw w zakresie co najmniej do 10 Nm z doktadnosciag nie wiecej niz 2 %,
— Mozliwos$¢ zainstalowania czujnika w kisci robota,

— Mozliwos$€ sprzezenia z uktadem sterowania robota o specyfikacji w czesci B.
D3. Zestaw czujnikéw zblizeniowych.

Czujnik optyczny zblizeniowy - 3 sztuki.

— przynajmniej dwa progi przetaczania,

— plynna regulacja progow,

— automatyczna konfiguracja,

— strefa detekcji: co najmniej w zakresie 10-300 mm.

Czujnik optyczny zblizeniowy z wyjsciem analogowym - 4 sztuki.

— Wyjscie - sygnat napieciowy w zakresie nie przekraczajgcym 0-5V,
— Pomiar metoda triangulacji,

— Napiecie zasilania 5VDC,

— strefa detekcji: co najmniej od 50 do 300 mm.

Bramka laserowa - 1 sztuka.

— szerokos$¢ wigzki przynajmniej 30mm,

— mozliwe rozstawienie bramki na dtugosci nie mniejszej niz 1800mm,
— wyj$cie tranzystorowe z otwartym kolektorem,

— napiecie zasilania 24VDC.

Czujniki zblizeniowe indukcyjne - 2 sztuki.

— czujniki w wykonaniu cylindrycznym M8,

— czujniki z zabudowanym czotem,

— strefa detekcji 2-8mm,

— zasilanie 24VDC,

— wyjsScie tranzystorowe,

— wyj$cie analogowe o zakresie napie¢ 0-10V.

Czujniki pojemnosciowe - 2 sztuki.

— czujnik w wykonaniu cylindrycznym M18,

— strefa dziatania 1-8mm.

D4. Oscyloskopy.

Oscyloskop cyfrowy 2-kanatowy 100MHz -2 sztuki.
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— pasmo 100MHz,

— 2 kanaly,

— wyjscie na komputer,

— kolorowy ekran TFT LCD 7",

— szerokos$¢ pasma 2x100MHz,

— prébkowanie w czasie rzeczywistym: 1Gsa/s,

— probkowanie ekwiwalentne: 50GSa/s,

— pamie¢ prébek: 2M przy wykorzystaniu 1 kanatu, 1M przy wykorzystaniu 2 kanatow,
— analiza FFT,

— funkcja rekordera,

— funkcja passffial,

— 32 funkcje automatycznego pomiaru,

— komunikacja z komputerem USB,

— obstuga pamieci typu pendrive.

Oscyloskop cyfrowy 4-kanatowy 60MHz - 1 sztuka.

— Pasmo 60 MHz,

— Liczba kanatow: 4,

— Czutos$¢: przynajmniej 2mV/dz. -5V/dz.,

— Doktadnos$¢: +/- 3 %,

— Funkcje matematyczne: Dodawanie, Odejmowanie, FFT,
— Akwizycja: 1GSals prébkowanie w czasie rzeczywistym,
— Rozdzielczos¢ pionowa: 8 bitdw,

— Pamie¢ przynajmniej 25k punktéw na kanat,

— Wykrywanie wartosci szczytowej 10ns,

— Podstawa czasu 1ns - 10ns/dz., doktadnos¢: +/- 0,01 %,
— Wyzwalanie: CH1, CH2, Line, EXT,

— Wyzwalanie zewnetrzne: zakres: +/- 15V,

— Pomiary: napiecie, czas, czestotliwos¢, wspotczynnik wypetnienia,
— Pomiar op6znienia: 8 pomiaréw opdznienia,

— Kursory: napiecie, czas,

— Automatyczny czestosciomierz: dokladnos¢ +/- 2 %.

D5. Moduty kontrolno-pomiarowe - 4 sztuki.

— Liczba wej$¢ analogowych: 8xS.E. lub 4xDIFF,

— Rozdzielczos¢: przynajmniej 14 bitdw, pamiec¢ FIFO: 512,
— Szybkos¢ przetwarzania: nie mniejsza niz 48kS/s,

— Zakresy wejsciowe: przynajmniej od +1V do £20V,

— Liczba wyj$¢ analogowych: 2, z rozdzielczos$cig przynajmniej 12 bitow,
— Zakres napie¢ wyjsciowych 0+5V,

— Co najmniej 8 wejs¢ cyfrowych TTL,

— Co najmniej 8 wyjs¢ cyfrowych TTL,

— 1 licznik (32b),

— Interfejs USB 2.0,

— Zasilanie z portu USB (+5V),

— Dostarczane biblioteki dil dla Windows 2000/XP/Vista/7.
D6. Skaner pomiarowy 3D — 1 sztuka.
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— liczba kamer: przynajmniej 2,

— minimalna rozdzielczo$¢ matrycy kamery: SMP,

— przekatna obszaru skanowania do 2000mm,

— maksymalna gestosc siatki: przynajmniej 200 punktéw/mmz2,

— stolik obrotowy do umieszczania detali,

— oprogramowanie do otrzymywania modelu w postaci siatki trojkatow,

— oprogramowanie do inzynierii odwrotnej,

— szkolenie dla 2 oséb.

D7. Uniwersalny serwomechanizm ze sterownikiem — 1 komplet.

— silnik elektryczny pradu stalego, bezkomutatorowy, 24V, 12W, o Srednicy 22mm,

— sprzezony z silnikiem enkoder 512 imp/obrét,

— sprzezona z silnikiem przekiadnia planetarna i=380..500, M>1.6Nm,

— dedykowany sterownik silnika Imax=15A, mozliwo$¢ podtaczenia enkodera, wspoétpraca z komputerem przez
USB.

E. System zabezpieczenia oséb i urzadzeh

E1. Uklad bezpieczenstwa manipulatorow.

— rozmieszczenie elementéw bezpieczenstwa na zatgczonym szkicu,

— ostony ogrodzeniowe o catkowitej dlugosci ok.12m: materiat - siatka do wysokosci 1400 mm, powyzej
zabezpieczenie z poliweglanu (plexi) do wysokosci 1800 mm,

— bariery Swietlne (3 komplety): zasilanie 24 VDC/500 mA, 3 wigzki, zasieg do 30m, IP65, obszar chroniony co
najmniej 800 mm,

— przekaznik bezpieczenstwa: 24 VDC, kat.4, styki INC i 3NO.

E2. Podesty.

— Podest 0 wysokosci przynajmniej 20cm do kazdego robota i pozycjonera,

— Stabilne mocowanie robota / pozycjonera,

— Mocowanie podestu do podtoza z pomocg kotkéw o dtugosci nie przekraczajacej 15cm.

2) Wspdblny Stownik Zaméwien (CPV)
42997300
3) Wielkos¢ lub zakres
4) Informacje o ré6znych datach dotyczacych czasu trwania lub rozpoczecialrealizacji zaméwienia
5) Informacje dodatkowe na temat cze$ci zaméwienia
Czes¢ nr: 2

Nazwa: Stanowisko badawcze ztozone z 2 sztuk autonomicznych robotéw mobilnych z manipulatorami poktadowymi i z
oprzyrzagdowaniem

1) Kroétki opis
A. Duzy autonomiczny kotowy robot mobilny z manipulatorem do prac terenowych
Specyfikacja wymagan:
— Dopuszczalne obcigzenie: co najmniej 30kg,
— Predko$¢ maksymalna: co najmniej 1.2m/s,
— Maksymalna wysokos$¢ pokonywanego stopnia na podtozu: co najmniej 120 mm,
— Maksymalne dopuszczalne pochylenie obszaru roboczego: 70 %,
— Minimalny czas pracy na akumulatorach: 3h,
— Mozliwo$¢ wymiany baterii w czasie pracy robota (tzw. hot-swap),
— Wymagana szeroko$¢ catkowita: od 650 do 850mm,
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— Wymagana dtugos¢ catkowita (ztozony manipulator): od 1100 do 1300mm,

— Maksymalna masa robota wraz z manipulatorem: 100kg,

— Klasa zabezpieczen: co najmniej IP54, mozliwa praca robota w réznych warunkach pogodowych,

— Zakres temperatur pracy: co najmniej -5 .. +30 stopni,

— Dopuszczalne rodzaje podioza obszaru roboczego: utwardzone, trawnik, teren zasniezony, kamieniste,

— Naped czterokotowy na kotach z oponami pneumatycznymi,

— Wymagane wyposazenie robota:

—— Joystick przewodowy i bezprzewodowy o £gcznos¢é WiFi o Kamera stereowizyjna z ruchomym
mocowaniem (pan-tilt),

—— Skaner laserowy 2D do pomiaru odlegtosci od przeszkod (kat widzenia minimum 1800, zasieg minimum
15m, rozdzielczo$¢ katowa min. 0.50),

—— System nawigacji GPS o 6-osiowy system nawigacji bezwtadnosciowej o Zderzaki (potaczone z uktadem
sterowania),

—— Komputery poktadowe klasy PC przynajmniej 2GHz + 2GB RAM + 40GB HDD, wymagane 2 sztuki na
pokiadzie,

— Manipulator poktadowy:

—— Liczba stopni swobody co najmniej 5,

—— Zasieg maksymalny co najmniej 1m,

—— Manipulator wyposazony w chwytak o jednym stopniu swobody,

—— Udzwig manipulatora co najmniej 2.5 kg przy maksymalnym zasiegu,

—— Ud2wig manipulatora przy ograniczonym zasiegu (250mm) przynajmniej 10kg o Maksymalna masa
manipulatora z chwytakiem: 10kg,

— Oprogramowanie sterujace urzgdzeniami robota, dostarczone razem z robotem:

—— Biblioteka w C++ (Software Development Toolkit), przeznaczona do programowania obiektowego
robota, za pomoca ktérej mozna tworzy¢ wtasne oprogramowanie sterujgce autonomicznie robotem w czasie
rzeczywistym. Biblioteka musi zawiera¢ funkcje jezyka C/C++, ktére pozwalajg na wydawanie komend ruchu,
pobieranie danych z czujnikéw, a takze organizuja dostep do zasobdw robota przez réwnolegle wykonujace sie
programy sterujace,

—— Mozliwo$¢ programowego sterowania niskiego poziomu: dostep do parametréw kinematycznych
(predkosci, przyspieszenia, zmiany potozen) w czasie rzeczywistym z programow uzytkownika, uruchomionych
na komputerze poktadowym lub zewnetrznym o Mozliwo$¢ programowego pobrania informacji w czasie
rzeczywistym z systemu samolokalizacji: szacowane potozenie, orientacja i parametry predkosciowe robota
0 Wspélpraca programowa z urzgdzeniami zainstalowanymi na bazie mobilnej: sterowanie i odczyt danych
ze skanera laserowego, sterowanie modutem zmian potozenia kamery, odczyt stanu zderzakdw, odczyt

GPS o Wspétpraca programowa z manipulatorem o Wsparcie w tworzeniu blokéw zachowan (do budowania
behawioralnego systemu sterowania),

—— Programowe wsparcie tworzenia programéw sterujgcych robotem na zdalnym komputerze, pod systemem
Windows lub Linux, korzystajacych z bezprzewodowej sieci informatycznej o Dostep do zrodet (open-source),
GNU Public License o Dokumentacja wszystkich funkcji oprogramowania,

— Oprogramowanie nawigacyjne - integrujgce urzgadzenia nawigacyjne w robocie:

—— WspOlpraca oprogramowania nawigacyjnego z wczesniej opisanym oprogramowaniem sterujgcym
robotem o Mozliwos¢ tworzenia mapy 2D otoczenia robota w czasie jazdy na podstawie analizy danych z
czujnikow obserwujacych otoczenie (skaner laserowy) oraz samolokalizacji (odometria, GPS, wsparcie przez
skaner laserowy),
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—— Programowy system automatycznego korygowania mapy z wyszukiwaniem btednych odczytéw z
czujnikow (korygowanie mapy moze odbywac sie off-line - poza praca robota),

—— Mozliwosé recznej edycji utworzonej mapy o Mozliwos¢ uzycia utworzonej mapy we wiasnych aplikacjach
sterujgcych o Mozliwo$¢ autonomicznego (bez udziatu operatora) ruchu robota pod kontrolg dostarczonego
oprogramowania: co najmniej funkcjonalnos¢ bezkolizyjnej jazdy do wyznaczonego celu, do ktérego nie
mozna wyznaczy¢ prostoliniowej bezkolizyjnej $ciezki z danego miejsca o Dotgczona dokumentacija oraz
oprogramowanie demonstracyjne, pokazujace mozliwosci robota oraz bibliotek programistycznych,

— Programowy symulator robota.

B. Maly autonomiczny kotowy robot mobilny z manipulatorem do prac wewnatrz pomieszczen

Specyfikacja wymagan dla produktu:

— Baza mobilna,

— Naped: r6znicowy, kotowy (dwa kota napedowe, przynajmniej jedno koto swobodne podporowe),

— Maksymalna masa korpusu robota (bez manipulatora) 10 kg,

— Minimalna nosnos¢ (bez manipulatora) 15 kg,

— Wymagana diugo$¢ bazy mobilnej (bez manipulatora): od 400 do 500 mm,

— Wymagana szeroko$¢ bazy mobilnej(bez manipulatora): od 350 do 400 mm,

— Wymagana wysokos$¢ bazy mobilnej (bez manipulatora i czujnikdw): od 210 do 260 mm,

— Promien kota opisanego na robocie (promien obszaru, w ktérym miesci sie robot przy obrocie w miejscu): od
250 do 300 mm,

— Maksymalna wysoko$¢ pokonywanego stopnia na podtozu: co najmniej 20 mm,

— Maksymalne dopuszczalne pochylenie obszaru roboczego: co najmniej 25 %,

— Rodzaj srodowiska dziatania robota: wewnatrz pomieszczen,

— Predko$¢ maksymalna: co najmniej 1.2 m/s,

— Czas pracy na akumulatorach (bez manipulatora): min. 8h,

— Mozliwo$¢ wymiany baterii w czasie pracy robota (tzw. hot-swap),

— Manipulator:

— €O najmniej 6 stopni swobody,

— chwytak z jednym stopniem swobody,

— minimalny udzwig 0.25 kg,

— maksymalna masa manipulatora z chwytakiem: 2,5 kg,

— system wizyjny (kamera mocowana na manipulatorze + oprogramowanie rozpoznajgce chwytane obiekty),
— Wymagane wyposazenie robota:

— Komputery poktadowe klasy PC przynajmniej 2GHz + 2GB RAM + 40GB HDD, wymagane 2 sztuki na
pokiadzie,

— Polgczenie bezprzewodowe WiFi,

— Zderzaki (potaczone z uktadem sterowania),

— System nawigacji bezwtadnosciowej,

— Ultradzwiekowe czujniki odlegtosci (zasieg przynajmniej 5m, zakres katowy zestawu czujnikow w sumie
360stopni),

— Skaner laserowy 2D (zasieg przynajmniej 15m, kat skanowania min. 180stopni, rozdzielczo$¢ katowa 0.5
stopnia),

— Joystick do sterowania recznego,

— tadowarka do baterii,

— Zapasowe baterie — przynajmniej 2 szt,

— Oprogramowanie sterujace urzgadzeniami robota, dostarczone razem z robotem:
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2)

3)
4)
5)

— Biblioteka w C++ (Software Development Toolkit), przeznaczona do programowania obiektowego robota,

za pomoca ktérej mozna tworzy¢ wlasne oprogramowanie sterujgce autonomicznie robotem w czasie
rzeczywistym. Biblioteka musi zawiera¢ funkcje jezyka C/C++, ktére pozwalaja ha wydawanie komend ruchu,
pobieranie danych z czujnikéw, a takze organizujg dostep do zasob6w robota przez réwnolegle wykonujace sie
programy sterujgce,

— Mozliwos¢ programowego sterowania niskiego poziomu: dostep do parametréw kinematycznych (predkosci,
przyspieszenia, zmiany potozen) w czasie rzeczywistym z programoéw uzytkownika, uruchomionych na
komputerze poktadowym lub zewnetrznym,

— Mozliwo$¢ programowego pobrania informacji w czasie rzeczywistym z systemu samolokalizacji: szacowane
potozenie, orientacja i parametry predkosciowe robota,

— Wspotpraca programowa z urzadzeniami zainstalowanymi na bazie mobilnej: sterowanie i odczyt danych ze
skanera laserowego, sterowanie modutem zmian potozenia kamery, odczyt stanu zderzakéw, odczyty danych z
sonarow,

— Wspotpraca programowa z manipulatorem,

— Wsparcie w tworzeniu blokéw zachowan (do budowania behawioralnego systemu sterowania),

— Programowe wsparcie tworzenia programow sterujgcych robotem na zdalnym komputerze, pod systemem
Windows lub Linux, korzystajgcych z bezprzewodowej sieci informatycznej,

— Dostep do zrédet (open-source), GNU Public License,

— Dokumentacja wszystkich funkcji oprogramowania,

— Oprogramowanie nawigacyjne - integrujgce urzgdzenia nawigacyjne w robocie:

— Wspétpraca oprogramowania hawigacyjnego z wczesniej opisanym oprogramowaniem sterujgcym

robotem,

— Mozliwos¢ tworzenia mapy 2D otoczenia robota w czasie jazdy na podstawie analizy danych z czujnikow
obserwujacych otoczenie (sonary, skaner laserowy) oraz samolokalizacji (odometria, GPS, wsparcie przez
skaner laserowy),

— Programowy system automatycznego tworzenia mapy z korygowaniem btednych odczytow z czujnikow
(korygowanie mapy moze odbywac sie off-line - poza praca robota),

— Mozliwos$¢ recznej edycji utworzonej mapy,

— Mozliwos¢ uzycia utworzonej mapy we wiasnych aplikacjach sterujgcych,

— Mozliwo$¢ autonomicznego (bez udziatu operatora) ruchu robota pod kontrolg dostarczonego
oprogramowania: co najmniej funkcjonalnos¢ bezkolizyjnej jazdy do wyznaczonego celu, do ktérego nie mozna
wyznaczy¢ prostoliniowej bezkolizyjnej $ciezki z danego miejsca,

— Dotaczona dokumentacja oraz oprogramowanie demonstracyjne, pokazujgce mozliwosci robota oraz
bibliotek programistycznych,

— Programowy symulator robota.

Wspéblny Stownik Zaméwien (CPV)

42997300

Wielkos$é¢ lub zakres
Informacje o ré6znych datach dotyczacych czasu trwania lub rozpoczecialrealizacji zaméwienia

Informacje dodatkowe na temat cze$ci zaméwienia

Sekcja lll: Informacje o charakterze prawnym, ekonomicznym, finansowym i technicznym

I11.1)
1.1.1)

Warunki dotyczace zaméwienia

Wymagane wadia i gwarancije:
Wykonawca jest zobowigzany do wniesienia wadium w wysokosciach:
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Zadanie 1 - 25 000,00 (stownie: dwadziescia piec tysiecy ztotych) Wykonawca obowigzany jest wnies¢
wadium przed terminem sktadania ofert. Wadium wnoszone w formie pienieznej musi znalez¢ sie na koncie
Zamawiajacego przed uptywem terminu sktadania ofert.

Zadanie 2 - 15 000,00 (stownie: pietnascie tysiecy ztotych). Wykonawca obowigzany jest wnies¢ wadium przed
terminem sktadania ofert. Wadium wnoszone w formie pienieznej musi znalez¢ sie na koncie Zamawiajgcego
przed uptywem terminu sktadania ofert.

Wadium moze by¢ wniesione w formach okreslonych w art. 45 ust. 6 Ustawy Pzp, tj.:

a) w pienigdzu - nalezy wptlaci¢ przelewem (zgodnie z art. 45 ust. 7 Ustawy Pzp wylgczona jest ptatnos¢
gotéwka) na rachunek bankowy Zamawiajgcego: w Banku PEKAO S.A. IV Oddziat Warszawa nr
81124010531111000005005664, z dopiskiem ,wadium na postepowanie nr 51/1132/2012 na dostawe
stanowiska badawczego systemow robotycznych i biorobotycznych dla Instytutu Techniki Lotniczej i Mechaniki
Stosowanej Wydziatlu Mechanicznego Energetyki i Lotnictwa Politechniki Warszawskiej — ZADANIE ........ ,

a dowod wptaty lub jego kopie, potwierdzong przez Wykonawce za zgodno$¢ z oryginatem nalezy zalgczy¢

do oferty. Za termin wniesienia wadium w formie pienieznej zostanie przyjety termin uznania rachunku
Zamawiajgcego.

b) w poreczeniach bankowych lub poreczeniach spotdzielczej kasy oszczednosciowo- kredytowej, z tym ze
poreczenie kasy jest zawsze poreczeniem pienieznym;

¢) w gwarancjach bankowych;

d) w gwarancjach ubezpieczeniowych;

e) w poreczeniach udzielanych przez podmioty, o ktérych mowa w art. 6b ust. 5 pkt 2 ustawy z dnia 9.11.2000
roku o utworzeniu Polskiej Agencji Rozwoju Przedsiebiorczosci (Dz.U. Nr 109, poz. 1158 z pézn. zm.).

f) Dokument potwierdzajgcy wniesienie wadium w formie poreczen i/lub gwarancji nalezy zatgczy¢ do oferty w
oryginale.

Wykonawca zobowiazany jest zabezpieczy¢ oferte wadium na caly okres zwigzania oferta.

Wadium wniesione w pienigdzu Zamawiajacy przechowuje na rachunku bankowym.

Wykonawca, ktory nie wniesie wadium w wysokosci okreslonej w pkt 12.1 SIWZ., w formie lub formach, o
ktérych mowa w pkt 12.2.SIWZ zostanie wykluczony z postepowania, a jego oferte uznaje sie za odrzucona.
Zamawiajgcy zwroci wadium wszystkim Wykonawcom niezwtocznie po wyborze oferty najkorzystniejszej

lub uniewaznieniu postepowania, z wyjatkiem Wykonawcy, ktérego oferta zostata wybrana jako
najkorzystniejsza.

Wykonawcy, ktorego oferta zostata wybrana jako najkorzystniejsza, Zamawiajgcy zwroci wadium niezwtocznie
po zawarciu umowy w sprawie zamowienia publicznego oraz wniesieniu zabezpieczenia nalezytego wykonania
umowy, jezeli jego wniesienia zadano.

Zamawiajgcy, dokona niezwtocznie zwrotu wadium, na wniosek Wykonawcy, ktéry wycofat oferte przed
uptywem terminu do skladania ofert;

Zamawiajacy zazada ponownego wniesienia wadium przez Wykonawce, ktéremu zwrécono wadium na
podstawie ustawy PZP (punkt 12.8 SIWZ) w wyniku rozstrzygniecia odwotania jego oferta zostata wybrana jako
najkorzystniejsza.

Jezeli wadium wniesiono w pienigdzu, Zamawiajgcy zwroci je wraz z odsetkami wynikajacymi z umowy
rachunku bankowego, na ktdrym byto ono przechowywane, pomniejszone o koszty prowadzenia rachunku oraz
prowizji bankowej za przelew pieniedzy na rachunek bankowy wskazany przez Wykonawce.

Zamawiajacy zatrzymuje wadium wraz z odsetkami, jezeli Wykonawca w odpowiedzi na wezwanie, 0

ktdrym mowa w art. 26 ust. 3, nie ztozyt dokumentéw lub o$wiadczen, o ktérych mowa w art. 25 ust. 1 lub
petnomocnictw, chyba ze udowodni ze wynika to z przyczyn nielezgcych po jego stronie.

Zamawiajacy zatrzyma wadium, jezeli Wykonawca, ktérego oferta zostata wybrana:
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a) odmdwi podpisania umowy w sprawie zamowienia publicznego na warunkach okreslonych w ofercie;

b) nie wniesie wymaganego zabezpieczenia nalezytego wykonania umowy;

C) zawarcie umowy w sprawie niniejszego zamowienia stanie sie niemozliwe z przyczyn lezacych po stronie
Wykonawcy.

[1.1.2) Gtéwne warunki finansowe i uzgodnienia ptatnicze i/llub odniesienie do odpowiednich przepiséw je
regulujacych:
[11.1.3) Forma prawna, jaka musi przyjaé grupa wykonawcoéw, ktérej zostanie udzielone zaméwienie:

[11.L1.4) Inne szczegdlne warunki
Wykonanie zaméwienia podlega szczego6lnym warunkom: nie

11.2) Warunki udziatu

[11.2.1) Sytuacja podmiotowa wykonawcéw, w tym wymogi zwigzane z wpisem do rejestru zawodowego lub
handlowego

l11.2.2) Zdolno$é ekonomiczna i finansowa

111.2.3) Kwalifikacje techniczne

[11.2.4) Informacje o zaméwieniach zastrzezonych

1.3) Specyficzne warunki dotyczace zamoéwien na ustugi
[11.3.1) Informacje dotyczace okreslonego zawodu

[11.3.2) Osoby odpowiedzialne za wykonanie ustugi

Sekcja IV: Procedura
IV.1) Rodzaj procedury

IV.1.1) Rodzaj procedury
Otwarta

IV.1.2) Ograniczenie liczby wykonawcéw, ktérzy zostang zaproszeni do sktadania ofert lub do udziatu
IV.1.3) Zmniejszenie liczby wykonawcéw podczas negocjacji lub dialogu
IV.2) Kryteria udzielenia zamdéwienia

IV.2.1) Kryteria udzielenia zamoéwienia
Najnizsza cena

IV.2.2) Informacje na temat aukcji elektronicznej
Wykorzystana bedzie aukcja elektroniczna: nie

IV.3) Informacje administracyjne

IV.3.1) Numer referencyjny nadany sprawie przez instytucje zamawiajaca:
51-1132-2012

IV.3.2) Poprzednie publikacje dotyczace tego samego zamdéwienia
nie

IV.3.3) Warunki otrzymania specyfikacji, dokumentéw dodatkowych lub dokumentu opisowego

IV.3.4) Termin skfadania ofert lub wnioskéw o dopuszczenie do udziatu w postepowaniu
21.8.2012 - 10:00

IV.3.5) Data wystania zaproszen do skiadania ofert lub do udziatu zakwalifikowanym kandydatom

IV.3.6) Jezyki, w ktérych mozna sporzadzaé oferty lub wnioski o dopuszczenie do udziatu w postepowaniu
angielski. polski.
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IV.3.7) Minimalny okres, w ktérym oferent bedzie zwiazany oferta
w dniach: 60 (od ustalonej daty skladania ofert)

IV.3.8) Warunki otwarcia ofert
Data: 21.8.2012 - 10:00
Miejscowos¢:
Warszawa.
Sekcja VI: Informacje uzupetniajace
VI.1) Informacje o powtarzajacym sie charakterze zaméwienia
Jest to zamodwienie o charakterze powtarzajgcym sie: nie

VI1.2) Informacje o funduszach Unii Europejskiej
Zaméwienie dotyczy projektu/programu finansowanego ze srodkéw Unii Europejskiej: nie

VI1.3) Informacje dodatkowe

V1.4) Procedury odwotawcze

VI.4.1) Organ odpowiedzialny za procedury odwotawcze

VI1.4.2) Skiadanie odwotan

VI1.4.3) Zrédto, gdzie mozna uzyskaé informacje na temat sktadania odwotan
VI.5) Data wystania niniejszego ogtoszenia:
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