Zalacznik 1 (opis przedmiotu zaméwienia) do zapytania ofertowego nr WT/02/09/2024

OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Dostawa robota kroczacego wraz z osprzetem oraz oprogramowaniem na potrzeby realizacji
prac badawczo — rozwojowych

1. Wstep

Wydziat Transportu Politechniki Warszawskiej zwraca si¢ z prosba o przedstawienie oferty na dostawe
robota kroczacego wraz z osprzetem oraz oprogramowaniem na potrzeby realizacji prac badawczo —
rozwojowych.

2. Opis przedmiotu zaméwienia

Przedmiotem zaméwienia jest robot kroczacy posiadajacy wyposazenie podstawowe w postaci: kamery
szerokokatnej o kacie widzenia min. 130 stopni, rozdzielczo$¢ min. 1920x1080@30fps, wbudowane
min. 2 radary ultradzwickowe, wbudowang kamera (Depth Camera), np. Intel RealSense D435i lub
rownowazny oraz wbudowany modut procesorowy NVIDIA Jetson Xavier NX (Ubuntu) lub
rownowazny oraz wbudowany ROS. Szczegdtowy opis przedmiotu zamowenia — dostawy ujeto ponizej:

1. Robot kroczacy — 1 szt.

Lp. Opis Parametry wymagane przez Zamawiajacego
Robot kroczacy zasilany bateria, zdalnie sterowany posiadajacy]
1.1. Opis ogdlny ~ |umieje¢tnos¢  chodzenia, siadania, wchodzenia / schodzenia po
schodach.

a) Wykonany z tworzyw sztucznych oraz metalu, poruszajacy
si¢, posiadajacy min. dwie konczyny;

b) posiadajacy umiejetnos¢ poruszania si¢ w réznych
warunkach (wewnatrz i na zewnatrz pomieszczen), o roznym
nachyleniu terenu (max. do 40°), w r6znych warunkach
pogodowych (uwzgledniajacych deszcz o niewielkim
nasileniu);

C) powinien potrafi¢ obracac si¢ w plaszczyznie poziomej,
siada¢ oraz wstawac, wchodzi¢ / schodzi¢ po schodach o

12, Budowa max. wysokosci 15 cm;

d) powinien potrafi¢ omijac przeszkody (w przypadku zdalnego
sterowania), oraz by¢ pozycjonowany w terenie dzigki
zastosowaniu LiDAR-a oraz kamery glebi;

e) robot powinien mie¢ mozliwo$¢ modyfikacji poprzez
dodawanie dodatkowych elementoéw funkcjonalnych;

f) waga: nie wigksza niz 35 kg;

g) powinien mie¢ mozliwo$¢ przenoszenia elementéw o masie
catkowitej nie wickszej niz 14 kg.

a) Udostepnione deweloperskie pakiety oprogramowania (SDK
i API).

1.3. Development b) mozliwos¢ wykorzystania interfejséw takich jak: RTK, 5G,

Al, dodatkowych sensordéw i procesorow ,,edge computing”.




1.4.

Zasilanie

Przyciski wlaczenia i wylaczenia robota umieszczone
bezposrednio na maszynie i/lub na padzie/tablecie;

wymienna bateria litowo-jonowa, ktéra powinna by¢ w
zestawie (min. jedna);

$redni czas pracy baterii min. 60 min;
tadowarka do baterii w zestawie.

L.5.

Lacznosé

Wi-Fi

1.6.

Pozostate
wymagania

W zestawie pad lub tablet do sterowania.

Opcja wbudowany LiDAR: min. 16 linii, zasi¢g detekcji min.
100m@10%, 150m@70%.

Opcja Slam&Navigatyion, wbudowany modut sztucznej
inteligencji do omijania przeszkod.
Opcja VR do wspélpracy z robotem.

1.7

Inne cechy:

Waga (z bateria): 13,7 kg +1kg

Dhugosé x Szerokosé x Wysoko$¢ (min): 0,61m x 0,37m x
0,5m

Temperatura pracy: 0 +40°C

Czas dziatania baterii: 1,5h - 2h

Pojemno$¢ baterii: min. 4,4 Ah

Predkos¢ maksymalna: min. 2,5 m/s

Zasieg: min. 2,7 km

Podejscia: max. 40 stopni

Schody: max. 15 cm

Obcigzenie: max.14 kg

Napigcie zasilania: 28,8VDC (bateria)

Inferterfejsy komunikacyjne: Ethernet/USB3.0/HDMI
Napigcie zasilania akcesoriow: 5V/24VDC

Front - rear auto stop.

Dostepne SDK, API, Demo, interfejs systemu percepcji oraz
dokumentacja uzytkownika.




