Zatgcznik nr 5 do SWZ

(nazwa i adres Wykonawcy) (miejscowosc i data)

Nr postepowania: ZP/66/014/D/22

SZCZEGOLOWY OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Nowe obiekty sterowania do laboratorium z niezbednymi akcesoriami
i oprogramowaniem

L.p.

Minimalne wymagania Zamawiajgcego

OBIEKT NR 1

Stanowisko do sterowania i badan antyblokadowego systemu samochodowego
ABS wspéipracujace z posiadana przez Zamawiajacego infrastruktura
laboratoryjng (DCS Honeywell: Experion PKS R500; PLC: Siemens S7-1200, GE
Fanuc 90-30 i Rx3i; Srodowisko szybkiego-prototypowania Matlab/Simulink
R2022a)

a) konstrukcja mechaniczna o wymiarach gabarytowych 500 x 400 x 550 mm
z tolerancjg +/-50 mm dla kazdego wymiaru, stanowigca model napedu i hamowania
pojedynczego kota samochodowego;

b) hydrauliczny hamulec tarczowy sterowany silnikiem DC o warto$ci mocy z zakresu
od 80W do 100W;

¢) silnik DC o mocy ok. 250 W napedzajacy koto metalowe o duzej bezwtadnosci
(symulacja drogi),

d) pomiary:

v’ potozenia katowego kot napedowego (symulacja drogi);
v' samochodowego (hamowanego);

e) sterowanie i pomiary realizowane w czasie rzeczywistym z poziomu srodowiska
Matlab/Simulink (posiadanymi przez Zamawiajgcego) z uzyciem przybornikéw
MATLAB Coder i Simulink Coder;

f) przykltadowe modele symulacyjne ,obiektu ABS” w srodowisku Matlab/Simulink;

g) przyktadowe implementacije algorytméw zapobiegania blokowaniu sie kota pojazdu
w srodowisku Matlab/Simulink;

h) dedykowana karta pomiarowo-sterujgca z rekonfigurowalnym uktadem FPGA do
wspotpracy z ,obiektem ABS” i sSrodowiskiem Matlab/Simulink;

i) dedykowany interface PLC umozlwiajgcy wspotprace systemu ,obiektu ABS”
ze sterownikami PLC (posiadanymi przez Zamawiajgcego) wyposazonymi
w standardowe uktady przemystowych we/wy cyfrowych i analogowych.

OBIEKT NR 2

Stanowisko do sterowania odwréconego wahadfa na wézku wspéipracujace

z posiadang przez Zamawiajgcego infrastrukturg laboratoryjna (DCS Honeywell:
Experion PKS R500; PLC: Siemens S7-1200, GE Fanuc 90-30 i Rx3i; Srodowisko
szybkiego-prototypowania Matlab/Simulink R2022a)

a) konstrukcja mechaniczna wyposazona w woézek poruszajgcy sie po szynie
o dtugosci roboczej 2000 mm, z tolerancjg +/-50 mm dla kazdego wymiaru,

z obrotowym mocowaniem preta wahadta;

b) woézek napedzany silnikiem o wartosci mocy z zakresu od 70W do 80W,

C) pomiary:

v potozenia wozka;
v kata wychylenia preta wahadta;

d) sterowanie i pomiary realizowane w czasie rzeczywistym z poziomu srodowiska
Matlab/Simulink (posiadanymi przez Zamawiajgcego) z uzyciem przybornikow
MATLAB Coder i Simulink Coder;

e) przyktadowe modele symulacyjne ,obiektu odwréconego wahadta na wozku”

w srodowisku Matlab/Simulink;

f) przyktadowe implementacje algorytméw sterowania odwréconym wahadtem na
wozku w srodowisku Matlab/Simulink;

g) dedykowana karta pomiarowo-sterujgca z rekonfigurowalnym uktadem FPGA
do wspotpracy z ,obiektem odwréconego wahadta na wozku” i sSrodowiskiem
Matlab/Simulink;

h) dedykowany interface PLC umozlwiajgcy wspotprace systemu ,obiektu
odwréconego wahadta na wozku” ze sterownikami PLC (posiadanymi przez




Zamawiajgcego) wyposazonymi w standardowe uktady przemystowych we/wy
cyfrowych i analogowych.

OBIEKT NR 3

Stanowisko magnetycznej lewitacji do beztarciowej stabilizacji pozycji obie ktow
ferromagnetycznych wspéipracujace z posiadang przez Zamawiajacego
infrastrukturg laboratoryjna (DCS Honeywell: Experion PKS R500; PLC: Siemens
S7-1200, GE Fanuc 90-30 i Rx3i; Srodowisko szybkiego-prototypowania
Matlab/Simulink R2022a)

a) konstrukcja mechaniczna systemu sterowanej magnetycznej lewitacii
o wymiarach gabarytowych 300 x 400 x 300 mm, z tolerancjg +/-50 mm dla kazdego
wymiaru, z uchwytem elektromagnesu i zintegrowanym czujnikiem potozenia
stanowigcymi model zawieszenia magnetycznego umozliwiajgce lewitacje
i przemieszczanie obiektéw w osi pionowej,

b) co najmniej 3 sztuki sfer metalowych (lewitujgcych obiektéw) o ré6znej masie
i wielko$ci;

¢) czujniki pomiaru potozenia obiektu lewitujgcego oraz pomiaru natezenia pragdu cewki
elektromagnesu;

d) sterowanie i pomiary realizowane w czasie rzeczywistym z poziomu srodowiska
Matlab/Simulink (posiadanymi przez Zamawiajgcego) z uzyciem przybornikow
MATLAB Coder i Simulink Coder;

e) przyktadowe modele symulacyjne ,obiektu magnetycznej lewitacji” w Srodowisku
Matlab/Simulink;

f) przykladowe implementacje algorytméw sterowania obiektem magnetycznej
lewitacji w srodowisku Matlab/Simulink;

g) dedykowana karta pomiarowo-sterujgca z rekonfigurowalnym uktadem FPGA do
wspotpracy z ,obiektem magnetycznej lewitacji” i sSrodowiskiem Matlab/Simulink;

h) dedykowany interface PLC umozlwiajgcy wspétprace systemu ,obiektu
magnetycznej lewitacji” ze sterownikami PLC (posiadanymi przez Zamawiajgcego)
wyposazonymi w standardowe uktady przemystowych we/wy cyfrowych
i analogowych.

OBIEKT NR 4

Dwusmigtowy system aerodynamiczny symulujacy sterowanie i stabilizacje
kursu helikoptera wspéipracujacy z posiadanag przez Zamawiajgcego
infrastrukturg laboratoryjng (DCS Honeywell: Experion PKS R500; PLC:

Siemens S7-1200, GE Fanuc 90-30 i Rx3i; Srodowisko szybkiego-prototypowania
Matlab/Simulink R2022a)

a) konstrukcja mechaniczna systemu helikoptera z dwoma rotorami o wymiarach
gabarytowych 550 x 550 x 650 mm, z tolerancjg +/-50 mm dla kazdego wymiaru;

b) pomiary:

v 2 kgtow potozenia belki helikoptera (azymutu i elewaciji);
v’ predkosci obrotowych $migiet;

c) sterowanie i pomiary realizowane w czasie rzeczywistym z poziomu srodowiska
Matlab/Simulink (posiadanymi przez Zamawiajgcego) z uzyciem przybornikdw
MATLAB Coder i Simulink Coder;

d) przyktadowe modele symulacyjne ,dwusmigtowego systemu aerodynamicznego”
w srodowisku Matlab/Simulink;

e) przyktadowe implementacije algorytméw sterowania dwus$migtowym systemem
aerodynamicznym w srodowisku Matlab/Simulink;

f) dedykowana karta pomiarowo-sterujgca z rekonfigurowalnym uktadem FPGA do
wspotpracy z ,dwusmigtowym systemem aerodynamicznym” i sSrodowiskiem
Matlab/Simulink;

g) dedykowany interface PLC umozlwiajacy wspotprace systemu ,dwusmigtowego
systemu aerodynamicznego” ze sterownikami PLC (posiadanymi przez
Zamawiajgcego) wyposazonymi w standardowe uktady przemystowych we/wy
cyfrowych i analogowych.

OBIEKT NR 5

Serwomechanizm modutowy wspébipracujacy z posiadang przez Zamawiajacego
infrastrukturg laboratoryjng (DCS Honeywell: Experion PKS R500; PLC: Siemens
S7-1200, GE Fanuc 90-30 i Rx3i; Srodowisko szybkiego-prototypowania
Matlab/Simulink R2022a)




a) konstrukcja mechaniczna modutowego serwomechanizmu, ztozonego z wymiennych
modutéw montowanych na aluminiowej anodowanej szynie, o wymiarach
gabarytowych 1000 x 120x 120 mm, z tolerancjg +/-50 mm dla kazdego wymiaru;

b) gtéwny silnik o wartosci mocy z zakresu od 30W do 40W;

c) zestaw wymiennych modutéw montowanych na szynie, co najmniej: zadajnik kata,
modut ttumigcy, modut bezwtadnosciowy, modut z luzem, przektadnia mechaniczna;

d) pomiary:

v predkosci obrotowej;
v potozenia;

e) sterowanie i pomiary realizowane w czasie rzeczywistym z poziomu srodowiska
Matlab/Simulink (posiadanymi przez Zamawiajgcego) z uzyciem przybornikdw
MATLAB Coder i Simulink Coder;

f) przykladowe modele symulacyjne ,obiektu serwomechanizmu modutowego”

w srodowisku Matlab/Simulink;

g) przyktadowe implementacje algorytméw sterowania serwomechanizmem
modutowym w srodowisku Matlab/Simulink;

h) dedykowana karta pomiarowo-sterujgca z rekonfigurowalnym uktadem FPGA
do wspotpracy z ,obiektem serwomechanizmu modutowego” i Srodowiskiem
Matlab/Simulink;

i) dedykowany interface PLC umozlwiajgcy wspotprace systemu ,obiektu
serwomechanizmu modutowego” ze sterownikami PLC (posiadanymi przez
Zamawiajgcego) wyposazonymi w standardowe uktady przemystowych we/wy
cyfrowych i analogowych.

Aktualizacja oprogramowania i interface PLC dla obiektu ,,System
wielozbiornikowy” umozliwiajgca jego wspoiprace z posiadang przez
Zamawiajacego infrastrukturg laboratoryjng (DCS Honeywell: Experion

PKS R500; PLC: Siemens S7-1200, GE Fanuc 90-30 i Rx3i; Srodowisko szybkiego-
prototypowania Matlab/Simulink R2022a)

Charakterystyka systemu wielozbiornikowego (posiadaneqo przez Zamawiajgcego):

a) system trzech zbiornikéw wykonany z tworzywa sztucznego o réznej geometrii wraz
ze zbiornikiem zasobnika cieczy, o wymiarach 700 x 600 x 1650 mm;

b) kazdy ze zbiornikéw wyposazony jest w dwa zawory (jeden proporcjonalny
sterowany sygnatem PWM, drugi sterowany recznie) oraz czujnik poziomu cieczy;

c) system jest wyposazony w pompe z silnikiem DC 12V zasilajgca zbiornik gérny ze
zbiornika zasobnika cieczy.

Opis przedmiotu zamdwienia:

a) aktualizacja oprogramowania integrujgcego karte we-wy dla srodowiska
MATLAB/Simulink z przybornikami MATLAB Coder i Simulink Coder (posiadanymi
przez Zamawiajgcego) umozliwiajgcego sterowanie i pomiary w czasie rzeczywistym
oraz automatyczng generacje kodu czasu rzeczywistego;

b) dedykowany interface PLC umozlwiajgcy wspotprace systemu ,systemu
wielozbiornikowego” ze sterownikami PLC (posiadanymi przez Zamawiajgcego)
wyposazonymi w standardowe uktady przemystowych we/wy cyfrowych
i analogowych.

Aktualizacja oprogramowania i interface PLC dla obiektu ,,Suwnica 3D”
umozliwiajaca jego wspoéiprace z posiadang przez Zamawiajgcego infrastrukturg
laboratoryjng (DCS Honeywell: Experion PKS R500; PLC: Siemens S7-1200,

GE Fanuc 90-30 i Rx3i; Srodowisko szybkiego-prototypowania Matlab/Simulink
R2022a)

Charakterystyka systemu suwnicy 3D (posiadanej przez Zamawiajgcego):

a) konstrukcja mechaniczna suwnicy mostowej o wymiarach gabarytowych
1000 x 1000 x 1000 mm;

b) ruch mostu i wézka w ptaszczyznie XY;

c) element podnoszgcy w postaci linki z obcigzeniem 1000 g;

d) system wyposazony w 3 silniki DC o napieciu do 24V i mocy nie wiekszej niz 15 W
z przekfadniami 1:75 umozliwiajgce ruch suwnicy w osiach XY oraz w pionie (0$ Z);

e) system wyposazony jest w uktady pomiaru wspotrzednych XY suwnicy oraz kgtow
i dtugosci liny podnoszacej;

f) pomiary realizowane za pomocg enkoderéw inkrementalnych, a trzy silniki
sterowane sygnatami PWM.




Opis przedmiotu zamoéwienia:

a) aktualizacja oprogramowania integrujgcego karte we-wy dla Srodowiska
MATLAB/Simulink z przybornikami MATLAB Coder i Simulink Coder (posiadanymi
przez Zamawiajgcego) umozliwiajgcego sterowanie i pomiary w czasie rzeczywistym
oraz automatyczng generacje kodu czasu rzeczywistego;

b) dedykowany interface PLC umozlwiajgcy wspétprace systemu ,systemu suwnicy
3D” ze sterownikami PLC (posiadanymi przez Zamawiajgcego) wyposazonymi
w standardowe uktady przemystowych we/wy cyfrowych i analogowych.

11. | Okres gwarancji: minimum 12 miesiecy

Kod CPV:
Kod CPV Opis kodu
31720000-9 Urzgdzenia elektromechaniczne




