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D/37/2022


OPIS PRZEDMIOTU ZAMÓWIENIA

Zakup i dostawa bezzałogowego statku powietrznego z kamerą i sensorem Lidar 
z wyposażeniem oraz oprogramowaniem
	

	Lp. 
	Opis 
	Szczegóły 
	
Producent: ………………… 


	1. 
	Przedmiot zamówienia 
	Bezzałogowy statek powietrzny z kamerą i sensorem Lidar  z wyposażeniem oraz oprogramowaniem– 1szt. 
	

Model/typ: ………………… 

	 
	Opis przedmiotu zamówienia 
	Oświadczenie wykonawcy 

	2. 
	Zaoferowany zestaw (Bezzałogowy statek powietrzny z kamerą i sensorem Lidar wraz z wyposażeniem rozumianym jako całość oferowanych w ramach tego zamówienia elementów składowych) jest fabrycznie nowy, nieużywany, niebędący przedmiotem wystaw, badań naukowych, prac rozwojowych, usług badawczych, nie będący przedmiotem po demonstracyjnym i rekondycjonowanym, wcześniej nie wykorzystywany w jakimkolwiek celu przez inny podmiot, dopuszczony do obrotu i stosowania na terenie Rzeczpospolitej Polskiej zgodnie z obowiązującymi przepisami prawa 
	Oświadczam, że spełnione są wszystkie wymagania wymienione w pkt. od 2 do 7 niniejszego opisu przedmiotu zamówienia 

	3. 
	Zaoferowany zestaw (Bezzałogowy statek powietrzny z kamerą i sensorem Lidar wraz z wyposażeniem rozumianym jako całość oferowanych w ramach tego zamówienia elementów składowych) jest skomponowany w taki sposób, aby nie dochodziło do negatywnych oddziaływań wzajemnych elementów dostarczanego zestawu w stopniu pogarszającym jakość prowadzonych prac badawczych. 
	

	4. 
	Zaoferowany zestaw (Bezzałogowy statek powietrzny z kamerą i sensorem Lidar wraz z wyposażeniem rozumianym jako całość oferowanych w ramach tego zamówienia elementów składowych) posiada ważne świadectwa dopuszczenia do obrotu na rynku polskim w oparciu o obowiązujące w tym zakresie przepisy prawa. 
	

	5. 
	Dostawa, podłączenie, uruchomienie, kontrola działania, regulacja, kalibracja urządzenia, będzie się odbywała w siedzibie zamawiającego wraz z wdrożeniem urządzenia do eksploatacji. 
Instrukcja obsługi systemu dostępna jest w języku polskim i zostanie przekazana Zamawiającemu najpóźniej w dniu podpisania protokołu odbioru. 
	

	6. 
	Wszelkie naprawy i przeglądy gwarancyjne będą odbywały się w siedzibie Zamawiającego lub Wykonawcy (pod warunkiem pokrycia przez Wykonawcę kosztów wysyłki w ramach ceny zaoferowanej w ofercie). Obsługa serwisowa w języku polskim. 
Części zamienne dostępne będą przez co najmniej 10 lat. 
	

	7. 
	Serwis techniczny urządzenia będącego przedmiotem zamówienia będzie prowadzony przez osobę posiadającą uprawnienia do prac serwisowych, w tym realizacji przeglądów gwarancyjnych oferowanego urządzenia. 
	

	 
	Specyfikacja techniczna 

	 
	Parametry wymagane 
	Parametry oferowane 
przez Wykonawcę (należy wypełnić) 

	 
	Bezzałogowy statek powietrzny z akcesoriami 
	Bezzałogowy statek powietrzny z akcesoriami 

	8. 
	Statek typu multirotor posiadający co najmniej 4 śmigła 
	Statek typu multirotor posiadający …....................... śmigła 
 

	9. 
	Czas lotu na jednym pakiecie baterii: co najmniej 50 min 
	Czas lotu na jednym pakiecie baterii ……………………………. min 

	10. 
	Prędkość maksymalna: min. 20 m/s 
	Prędkość maksymalna………………………. m/s 

	11. 
	Maksymalna prędkość opadania (pod kątem): min. 7 m/s 
	Maksymalna prędkość opadania (pod kątem) ……………………… m/s 

	12. 
	Maksymalna prędkość opadania (pionowo): min. 5 m/s 
	Maksymalna prędkość opadania (pionowo) ………………………………. m/s 

	13. 
	Maksymalna prędkość wznoszenia: min. 6 m/s 
	Maksymalna prędkość wznoszenia ………. m/s 

	14. 
	Maksymalny pułap lotu: min.5000 m n.p.m. 
	Maksymalny pułap lotu …………… m n.p.m. 

	15. 
	Dopuszczalne obciążenie: co najmniej 2,5 kg 
	Dopuszczalne obciążenie …………… kg 

	16. 
	Odporność na wiatr wiejący z prędkością co najmniej 15 m/s 
	Odporność na wiatr wiejący z prędkością …...................... m/s 

	17. 
	Zakres pracy co najmniej w temperaturach od  
-20°C do 40°C 
	Zakres pracy w temperaturach od …….°C do ………°C 

	18. 
	Zasilanie: Urządzenie z zainstalowanym pełnowartościowym kompletem dedykowanych baterii oraz ładowarką do tych baterii

	Zasilanie: Urządzenie z zainstalowanym pełnowartościowym kompletem dedykowanych baterii oraz ładowarką do tych baterii
☐ TAK* ☐ NIE* 

	19. 
	Dopuszczalne konfiguracje gimbali co najmniej :  

dwa dolne 
 
pojedynczy górny 
 
podwójny dolny
	Dopuszczalne konfiguracje gimbali: 

☐ TAK* ☐ NIE* dwa dolne 

☐ TAK* ☐ NIE* pojedynczy górny 

☐ TAK* ☐ NIE* podwójny dolny 

	20. 
	Możliwość podłączenia co najmniej 3 sensorów jednocześnie 
	Możliwość podłączenia ………. sensorów jednocześnie 


	21. 
	Możliwość wykrywania i pozycjonowania w co najmniej 6 kierunkach 
	Możliwość wykrywania i pozycjonowania w ………    kierunkach 


	22. 
	Górne i dolne oświetlenie o zasięgu co najmniej 4 m  
	Górne i dolne oświetlenie o zasięgu ………..m  

	23. 
	Podgląd w rozdzielczości co najmniej 960p 
	Podgląd w rozdzielczości ………………p 

	24. 
	Kontroler: 
- z wbudowanym ekranem co najmniej 5” 
- zasięg transmisji co najmniej 8 km 
- automatyczna zmiana zakresu pracy 2.4/5.8 GHz 
 
 
- wbudowana bateria litowo-jonowa 
 
- czas pracy baterii co najmniej 2,5 h 
 
- dodatkowa zewnętrzna bateria 1 szt. zwiększająca czas pracy co najmniej o 2 h 
 
- złącze USB 
	Kontroler: 
- z wbudowanym ekranem ………………” 
- zasięg transmisji ……………………. km 
- automatyczna zmiana zakresu pracy 2.4/5.8 GHz 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- wbudowana bateria litowo-jonowa 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- czas pracy baterii ………………. h 
 
- dodatkowa zewnętrzna bateria 1 szt. zwiększająca czas pracy o …................ h  
 
- złącze USB 
☐ TAK* ☐ NIE* 

	25. 
	System zarządzania stanem technicznym posiadający co najmniej: 
systemy wizyjne, 
systemy antykolizyjne,
GPS/GNSS
RTK

	System zarządzania stanem technicznym 
systemy wizyjne ☐ TAK* ☐ NIE* 
systemy antykolizyjne ☐ TAK* ☐ NIE* 
GPS/GNSS  ☐ TAK* ☐ NIE* 
RTK  ☐ TAK* ☐ NIE* 

	26. 
	Na wyposażeniu urządzenia dedykowany, kompatybilny i pełnowartościowy sprzęt: 
- ładowarka USB do ładowania baterii/akumulatorów do  kontrolera
 
- zapasowe 3 komplety akumulatorów do bezzałogowego statku powietrznego opisanego w  punktach 8 –26 niniejszego OPZ  
 

- 1 dodatkowy, zewnętrzny akumulator do kontrolera  
 

-jeden komplet śmigieł w zestawie   
 
-jeden komplet śmigieł zapasowych 
 
- jedna walizka transportowa 
 
- zestaw zaślepek portów 
  
- mata kalibracyjna do czujników optycznych 
  
- komplet zapasowych, gumowych amortyzatorów gimbala 
 
- osłona gimbali aparatury 
 
- minimum dwie sztuki nóg podwozia w zestawie
	Na wyposażeniu urządzenia dedykowany, kompatybilny i pełnowartościowy sprzęt: 
 - ładowarka USB do ładowania baterii/akumulatorów do  kontrolera
☐ TAK* ☐ NIE* 
- zapasowe 3 komplety akumulatorów do bezzałogowego statku powietrznego opisanego w  punktach 8 –26 niniejszego OPZ  
☐ TAK* ☐ NIE* 
- 1 dodatkowy, zewnętrzny akumulator do kontrolera 
 ☐ TAK* ☐ NIE* 
- jeden komplet śmigieł w zestawie 
☐ TAK* ☐ NIE* 
-jeden komplet śmigieł zapasowych 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- jedna walizka transportowa 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- zestaw zaślepek portów 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- mata kalibracyjna do czujników optycznych 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- komplet zapasowych, gumowych amortyzatorów gimbala 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- osłona gimbali aparatury 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- ….................... szt. nóg podwozia 
 

	 
	Kamera multispektralna i termowizyjna, z akcesoriami 
	Kamera multispektralna i termowizyjna, z akcesoriami 

	27. 
	Kompatybilna z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w punktach 8 –26 niniejszego OPZ 
	Kompatybilna z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w punktach 8 –26 niniejszego OPZ 
☐ TAK* ☐ NIE* 

	28. 
	Synchronizowane i kalibrowane radiometrycznie kanały termalne i spektralne  
	Synchronizowane i kalibrowane radiometrycznie kanały termalne 
☐ TAK* ☐ NIE* i spektralne  
☐ TAK* ☐ NIE* 

	29. 
	Co najmniej 5 kanałów multispektralnych, w tym: niebieski, zielony, czerwony, czerwona krawędź, bliska podczerwień 
	Kanały multispektralne:…………………... 
………………………………………….... 
……………………………………………. 
……………………………………………. 

	30. 
	Termowizja: 
- skalibrowana radiometrycznie, LWIR 8-14 µm 
lub
termowizja o paśmie  mieszczącym się w zakresie 7,5 - 14 µm) 
- skalibrowana radiometrycznie, LWIR 7,5-13,5 µm
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	Termowizja:  
skalibrowana radiometrycznie, LWIR 8-14 µm   
☐ TAK* ☐ NIE* 
lub
termowizja o paśmie  mieszczącym się w zakresie 7,5 - 14 µm) 
skalibrowana radiometrycznie, LWIR 7,5-13,5 µm
☐ TAK* ☐ NIE* 
(podać właściwe)


	31. 
	Kanał RGB: globalna migawka 
 
synchronizacja z kanałami multispektralnymi  
	Kanał RGB: globalna migawka  
☐ TAK*              ☐ NIE* 
synchronizacja z kanałami multispektralnymi   
☐ TAK* ☐ NIE*  

	32. 
	Rozdzielczość co najmniej 3,2 MP dla każdego kanału 
	Rozdzielczość …………. MP dla każdego kanału 

	33. 
	Piksel terenowy minimum maksymalnie 6 cm przy 120 m AGL (powyżej poziomu gruntu) i co najmniej oraz maksymalnie 80 cm przy obrazie termowizyjnym   
	Piksel terenowy ………….. cm przy 120 m AGL (powyżej poziomu gruntu) i ………….. cm przy obrazie termowizyjnym    

	34. 
	Co najmniej 1 zdjęcie na sekundę na wszystkich kanałach 
	………….. zdjęcie na sekundę na wszystkich kanałach 

	35. 
	Interfejs: USB,  
 
Interfejs: Ethernet;  
 
dron: wejście wyzwalacza,  
 
dron: wyjście na górze obudowy 
	Interfejs: USB, 
☐ TAK* ☐ NIE* 
 Interfejs: Ethernet;  
☐ TAK* ☐ NIE* 
dron: wejście wyzwalacza 
☐ TAK* ☐ NIE* 
 dron: wyjście na górze obudowy  
☐ TAK* ☐ NIE* 
 

	36. 
	Waga 460 g ± 10 g 
	Waga ………………..g 


	37. 
	Na wyposażeniu urządzenia dedykowany, kompatybilny i pełnowartościowy sprzęt: 
- panel kalibracyjny 
 
- czujnik światła z wbudowanym modułem GPS 
 
 
- osłona obiektywów 
 
- walizka transportowa 
 
- zewnętrzny nośnik USB o pojemności co najmniej 128 GB 
- komplet okablowania 
 
-zestaw śrub mocujących 
 
 
- moduł pozwalający na montaż i zasilanie urządzeń firm trzecich i kompatybilny z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w punktach 8 –26 niniejszego OPZ 
	Na wyposażeniu urządzenia dedykowany, kompatybilny i pełnowartościowy sprzęt: 
- panel kalibracyjny 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- czujnik światła z wbudowanym modułem GPS 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- osłona obiektywów 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- walizka transportowa 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- zewnętrzny nośnik USB o pojemności …………………GB 
- komplet okablowania 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- zestaw śrub mocujących 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- moduł pozwalający na montaż i zasilanie urządzeń firm trzecich i kompatybilny z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w punktach 8 – 26 niniejszego OPZ 
☐ TAK* ☐ NIE* 

	 
	Sensor Lidar  
	Sensor Lidar  

	38. 
	Kompatybilny z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w pkt. 8 – 26 niniejszego OPZ 
	Kompatybilny z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w punktach 8 – 26 niniejszego OPZ 
☐ TAK* ☐ NIE* 

	39. 
	Zintegrowany moduł Lidar 
 
sensor RGB 
 
moduł IMU  
	Zintegrowany moduł Lidar 
☐ TAK* ☐ NIE* 
sensor RGB  
☐ TAK* ☐ NIE* 
moduł IMU  
☐ TAK* ☐ NIE* 

	40. 
	Lidar: 
- dokładność pomiaru nie gorsza niż 3 cm na wysokości 100 m 
- do 3 rejestrowanych odbić 
- tryby skanowania: liniowe powtarzalne (pole widzenia co najmniej 70,4°×4,5°),  
 
-kołowe niepowtarzalne (pole widzenia co najmniej 70,4°×77,2°).  
 
 
Każda ze wskazanych przez Wykonawcę wartości jest co najmniej równa wartościom wskazanym przez Zamawiającego. 
	Lidar: 
- dokładność pomiaru …………. cm na wysokości 100 m 
-  ……… rejestrowane odbicia 
- tryby skanowania: liniowe powtarzalne (pole widzenia …….°×…………..°) 
☐ TAK* ☐ NIE* 
 - kołowe niepowtarzalne (pole widzenia ………….°×…………..°) 
☐ TAK* ☐ NIE* 
Każda ze wskazanych przez Wykonawcę wartości jest co najmniej równa wartościom wskazanym przez Zamawiającego. 
☐ TAK* ☐ NIE* 
 

	41. 
	Sensor RGB 20 MP z jednocalowym sensorem CMOS 
 
i migawką mechaniczną 
	Sensor RGB 20 MP z jednocalowym sensorem CMOS 
☐ TAK* ☐ NIE* 
 i migawką mechaniczną 
☐ TAK* ☐ NIE* 


	42. 
	Jednostka inercyjna IMU o dokładności co najmniej 0,3° (w czasie rzeczywistym); częstotliwość odświeżania co najmniej 200 Hz 
	Jednostka inercyjna IMU o dokładności ………..° (w czasie rzeczywistym); częstotliwość odświeżania ……………. Hz 

	43. 
	Zasięg pomiaru co najmniej: 
- 190 m (przy współczynniku odbicia 10%, 100 kilolumenów) 
- 450 m (przy współczynniku odbicia 80%, 0 kilolumenów) 
	Zasięg pomiaru: 
- ………….. m (przy współczynniku odbicia 10%, 100 kilolumenów) 
- …………. m (przy współczynniku odbicia 80%, 0 kilolumenów) 

	44. 
	Minimum do 2 km2 pokrycia powierzchni podczas jednego lotu 
	……………… km2 pokrycia powierzchni podczas jednego lotu 

	45. 
	Dokładność pomiaru w pionie co najmniej 5 cm, w poziomie co najmniej 10 cm (na pułapie 50 m) 
	Dokładność pomiaru w pionie …………… cm, w poziomie …………….cm (na pułapie 50 m) 


	46. 
	Częstotliwość skanowania minimum 240 000 pkt/s 
	Częstotliwość skanowania …………. pkt/s 


	47. 
	Podgląd chmury punktów na żywo 
	Podgląd chmury punktów na żywo 
☐ TAK* ☐ NIE* 

	48. 
	Ochrona przed wodą i pyłem 
	Ochrona przed wodą i pyłem 
☐ TAK* ☐ NIE*  
 

	49. 
	Waga 930 g ± 10 g 
	Waga ………………g 


	50. 
	Gimbal: 3-osiowy 
 
Zakres drgań 0.01° 
 
Mocowanie: odłączany moduł pozwalający na montaż i zasilanie urządzeń firm trzecich i kompatybilny z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w punktach 8 –26 niniejszego OPZ 
 
Zakres mechaniczny Tilt: -120° do +30° 
 
Pan: ±320° 
 
Tryby pracy Follow/Free/Re-center 
	Gimbal: 3-osiowy 
☐ TAK* ☐ NIE* 
Zakres drgań 0.01° 
☐ TAK* ☐ NIE* 
Mocowanie: odłączany moduł pozwalający na montaż i zasilanie urządzeń firm trzecich i kompatybilny z bezzałogowym statkiem powietrznym opisanym w punktach 8 – 26 niniejszego OPZ 
☐ TAK* ☐ NIE* 
Zakres mechaniczny Tilt: -120° do +30° 
☐ TAK* ☐ NIE* 
Pan:  …..................° 
Tryby pracy Follow/Free/Re-center 
☐ TAK* ☐ NIE* 

	 
	Oprogramowanie do obróbki ortofotomap pozyskiwanych z nalotu bezzałogowym statkiem powietrznym 
	Oprogramowanie do obróbki ortofotomap pozyskiwanych z nalotu bezzałogowym statkiem powietrznym 

	51. 
	Licencja komercyjna - permanentna 
	Licencja komercyjna- permanentna 
☐ TAK* ☐ NIE* 

	52. 
	Oprogramowanie posiada poniższe funkcjonalności: 
 
- współpraca z systemem operacyjnym Windows 
 
- kompatybilne z bezzałogowym statkiem powietrznym  
 
i sensorami 
 
- automatyczne przetwarzanie zdjęć, aerotriangulacja 
 
- generowanie chmury punktów 
 
- możliwość planowania lotu za pomocą dedykowanej aplikacji 
 
- tworzenie wysokorozdzielczych ortofotomap z georeferencjami 
 
- generowanie modeli 3D 
 
- eksport DEM 
 
 
- pomiary odległości, powierzchni, objętości 
 
- przetwarzanie zdjęć: RGB,  
 
- przetwarzanie zdjęć: NIR 
 
- przetwarzanie zdjęć: termalnych 
 
- przetwarzanie zdjęć: multispektralnych 
 
	Oprogramowanie posiada poniższe funkcjonalności: 
 - współpraca z systemem operacyjnym Windows 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- kompatybilne z bezzałogowym statkiem powietrznym  
☐ TAK* ☐ NIE* 
i sensorami 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- automatyczne przetwarzanie zdjęć, aerotriangulacja 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- generowanie chmury punktów 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- możliwość planowania lotu za pomocą dedykowanej aplikacji 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- tworzenie wysokorozdzielczych ortofotomap z georeferencjami 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- generowanie modeli 3D 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- eksport DEM 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- pomiary odległości, powierzchni, objętości 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- przetwarzanie zdjęć: RGB 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- przetwarzanie zdjęć: NIR 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- przetwarzanie zdjęć: termalnych 
☐ TAK* ☐ NIE* 
- przetwarzanie zdjęć: multispektralnych 
☐ TAK* ☐ NIE* 


 
W związku z realizacją niniejszego zadania nie występuje konieczność uwzględnienia wymogów dostępności dla osób ze szczególnymi potrzebami zgodnie z zasadami wynikającymi z postanowień ustawy z dnia 19 lipca 2019 r. o zapewnieniu dostępności osobom ze szczególnymi potrzebami (Dz.U. z 2019 r., poz. 1696 ze zm.)  

* Zaznaczyć właściwe pole  lub Skreślić niewłaściwe pole                      
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