(Pieczagtka firmy) .......c..co......

Dane Wykonawcy

Zatacznik nr 2 do SWZ

Nr postepowania 17/Z-58/7227/PN/2021/D

NP 74, = TR

ST 41 o T T

Dane skiadajgceqo oswiadczenie:

Imie i nazwisko: ................

Sposoéb reprezentacji Wykonawcy: petnomocnictwo / wpis w rejestrze lub ewidencji*

FORMULARZ TECHNICZNY PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

TABELA NR | - Dostawa do siedziby Zamawiajgcego nowych, nieuzywanych miniaturowych autopilotéw (kontroler lotu)

Bezzalogowego Statku Powietrznego autopilotéw wraz z akcesoriami.

Wymagania szczegotowe:

A
Wymagania Zamawiajgcego

B
Wskazania Wykonawcy
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Charakterystyka i cechy funkcjonalne przedmiotu
zamowienia.
Wymagania minimalne

llos¢

zamawiana

Specyfikacja oferowanego przedmiotu zamoéwienia llos¢
Parametry oferowanego sprzetu

Dostawa do siedziby Zamawiajagcego nowych, nieuzywanych miniaturowych autopilotéow (kontroler lotu) Bezzalogowego Statku

Powietrznego autopilotéow wraz z akcesoriami.

Typ - Miniaturowy autopilot Bezzatogowego Statku Powietrznego /
miniaturowy kontroler lotu bezzatogowych statkéw powietrznych,
komplet: czes¢ naziemna i poktadowa,

(nazwa, typ, producent)

1. Zastosowanie - Autopilot bedzie wykorzystany do sterowania i
kontroli Bezzatogowym Statkiem Powietrznym

1. Zastosowanie - Autopilot bedzie wykorzystany do sterowania i
kontroli Bezzatogowym Statkiem Powietrznym TAK / NIE *

2. Masa maks.: 190 g 2. Masamaks.: .....cccccornurnnnnn. g
3. Rozmiar maks.: 63 x 39.6 x 67.9 mm 3. Rozmiar maks.: ....ccccceeeeerinnnns mm
4. Temperatura pracy zakres min.: - 40 do 65°C 4. Temperatura pracy zakres min.: od ............ o [0 JEURUPRPRRPR °C

5. lzolacja wibracji - Wbudowana

5. lzolacjawibracji - Wbudowana TAK /NIE *

6. Urzadzenia kompatybilne min.: Glowica, aparat, transponder,
wysokosciomierz

6. Urzadzenia kompatybilne min.: Gtowica, aparat, transponder,
wysokosciomierz  TAK / NIE *

7. Czujniki min.:

7. Czujniki min.:
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1) 1x Magnetometr,
2) 1xrurka Pitota,
3) 2x IMU,

4) 2x barometr,

5) 2xGNSS

1) 1x Magnetometr, TAK / NIE *
2) 1xrurka Pitota, TAK / NIE *
3) 2x IMU, TAK /NIE *

4) 2x barometr, TAK /NIE *

5) 2xGNSS TAK/NIE *

8. Procesor - Redundantny uktad DSP z nadzorcg (ang. Dissimilar
supervisor)

8. Procesor - Redundantny uktad DSP z nadzorcg (ang. Dissimilar

supervisor) TAK / NIE *

9. Certyfikacje min.: DO-178C, DO-254 z poziomem zgodnosci DAL-
B,

9. Certyfikacje min.: DO-178C, DO-254 z poziomem zgodnosSci
DAL-B, TAK/NIE *

10.Pitch / Roll / Yaw rozdzielczo$¢ maks.: 0.5/ 0.5/ 1.5 stopnia

10. Pitch/ Roll / Yaw rozdzielczos¢é maks.:
................ N ARRRPRRRPNE < (0] o] oI =1

11.Predkos¢ pracy.: IAS do 382 km/h

11. Predkosé pracy.: IAS dO ...........cceenneeee km/h

12.Porty i magistrale wejscia wyjscia (1/0) —
1) PWM/GPIO,
2) DIGIN,
3) CAN Bus,
4) ADC,
5) EQEP,
6) 12C,
7) UART,
8) USB,
9) RS232,
10) RS485,
11)FTS

12. Porty i magistrale wejscia wyjscia (I/O) -
1) PWM/GPIO, TAK/NIE *
2) DIGIN, TAK/NIE *

3) CAN Bus, TAK/NIE *
4) ADC, TAK/NIE *

5) EQEP, TAK/NIE*

6) 12C, TAK/NIE *

7) UART, TAK/NIE *

8) USB, TAK/NIE *

9) RS232, TAK/NIE *
10) RS485, TAK / NIE *
11) FTS. TAK/NIE *

Str.3z9




13.Zasilanie - Podwdjne niezalezne 6.5 - 36 V DC

13. Zasilanie - Podwdjne niezalezne ............. e V DC

14.Tryby pracy: Fly-by-camera, curve based navigation, follow me,
one click missions, adaptive control, Gimbal auto-tracking

14. Tryby pracy: Fly-by-camera, curve based navigation, follow me,
one click missions, adaptive control, Gimbal auto-tracking

TAK /NIE *

15.Dostepne tryby lotu - Auto, Reczny, Arcad, Semi-Arcad

15. Dostepne tryby lotu - Auto, Reczny, Arcad, Semi-Arcad
TAK /NIE *

16.0budowa o wymaganiach min.: Uszczelnione anodowane
aluminium, IP67 wodoszczelne, izolowana elektromagnetycznie
(EMI)

16. Obudowa o wymaganiach min.: Uszczelnione anodowane
aluminium, IP67 wodoszczelne, izolowana elektromagnetycznie

(EMI) TAK / NIE *

17.Testy srodowiskowe min. zgodne z: DO160 i MIL-STD-810

17. Testy srodowiskowe min. zgodne z: DO160 i MIL-STD-810

18. Oprogramowanie naziemnej stacji kontroli lotu:
1) Konfigurowalny interfejs uzytkownika stacji naziemnej;
2) Mozliwosé definiowania niestandardowego interfejsu
uzytkownika;

3) Budowa s$wiadomosci sytuacyjnej w nastepstwie prezentacji

zintegrowanej danych z czujnikdw oraz parametréw lotu;

4) Mozliwo$c¢ konfiguracji petli sterowania;

5) Mozliwos¢ stabilizacji niezaleznej od konstrukcji maszyny

bezzatogowej;

6) Mozliwo$¢ konfiguracji dowolnego aspektu pracy autopilota;

18. Oprogramowanie naziemnej stacji kontroli lotu:
1) Konfigurowalny interfejs uzytkownika stacji naziemnej; TAK / NIE *
2) Mozliwos¢ definiowania niestandardowego interfejsu uzytkownika;
TAK / NIE *
3) Budowa $wiadomosci

sytuacyjnej w nastepstwie prezentacji

zintegrowanej danych z czujnikobw oraz parametrow lotu;
TAK / NIE *

4) Mozliwosé konfiguracji petli sterowania; TAK / NIE *

5) Mozliwosc¢ niezaleznej od konstrukgiji

bezzatogowej; TAK / NIE *

dowolnego aspektu pracy autopilota;

stabilizacji maszyny

6) Mozliwo$¢ konfiguraciji
TAK / NIE *
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7) Definiowanie wilasnych scenariuszy - faz lotu, akcji np.
wypuszczenie spadochronu czy zmiana fazy lotu;
8) Kompatybilnos¢ z wieloma zewnetrznymi sensorami;
9) Mozliwos¢ integracji z modutami zadaniowymi poprzez np. CAN,
RS232, RS485, GPIO;
10) Wspotpraca z Cloud;

11) Nielimitowana liczba punktéw posrednich tzw. Waypoint;

12) Zaawansowane algorytmy kontroli pracy autopilota;

13) Wyznaczanie wysokos¢ z GNSS;

14) Fuzja warto$ci mierzonych z czujnikbw ze wskazaniami
wysokosciomierza;

15) Wsparcie dla RTK oraz RTCM;

16) Automatyczny Tracking Gimbala;

17) Funkcjonalno$¢ omijania przeszkad,

18) Wbudowana czarna skrzynka;

19) Wsparcie dla telemetrii;

20) Szyfrowanie danych;

21) Funkcjonalnos¢ nawigacji po krzywych;

22) Wsparcie dla dopasowania nastaw PID w locie;

23) Wsparcie obstugi sensoréw zewnetrznych;

24) Wsparcie dla wtasnych faz lotu;

25) Funkcjonalnosc¢ tworzenia logow stacji naziemnej.

7) Definiowanie wiasnych scenariuszy - faz lotu, akcji np.
wypuszczenie spadochronu czy zmiana fazy lotu; TAK / NIE *

8) Kompatybilnos¢ z wieloma zewnetrznymi sensorami; TAK / NIE *

9) Mozliwos¢ integracji z modutami zadaniowymi poprzez np. CAN,
RS232, RS485, GPIO; TAK / NIE *

10) Wspétpraca z Cloud; TAK / NIE *

11) Nielimitowana

TAK / NIE *
12) Zaawansowane algorytmy kontroli pracy autopilota; TAK / NIE *
13) Wyznaczanie wysoko$¢ z GNSS; TAK / NIE *

14) Fuzja wartoci

liczba punktow posrednich tzw. Waypoint;

mierzonych z czujnikbw ze wskazaniami
wysokosciomierza; TAK / NIE *

15) Wsparcie dla RTK oraz RTCM; TAK / NIE *

16) Automatyczny Tracking Gimbala; TAK / NIE *

17) Funkcjonalno$¢ omijania przeszkéd; TAK / NIE *

18) Wbudowana czarna skrzynka; TAK / NIE *

19) Wsparcie dla telemetrii; TAK / NIE *

20) Szyfrowanie danych; TAK / NIE *

21) Funkcjonalnos¢ nawigacji po krzywych; TAK / NIE *

22) Wsparcie dla dopasowania nastaw PID w locie; TAK / NIE *

23) Wsparcie obstugi sensorow zewnetrznych; TAK / NIE *

24) Wsparcie dla wtasnych faz lotu; TAK / NIE *

25) Funkcjonalnosc¢ tworzenia logow stacji naziemnej. TAK / NIE *
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19.

1)
2)

Zestaw przewodoéw do autopilota poktadowego:
Wigzka autopilota o dtugosci nie krétszej niz 50 cm.

Ztgcze  gwarantujgce  wyprowadzenie  wszystkich  pindw

autopilota, aluminiowe i wytrzymate.

19. Zestaw przewodoéw do autopilota poktadowego:
1) Wigzka autopilota o dtugosci

2) Ztagcze gwarantujgce wyprowadzenie wszystkich  pinéw

autopilota, aluminiowe i wytrzymate. TAK / NIE *

20.

Zestaw przewodoéw do autopilota naziemnego:

1) Wigzka autopilota umozliwiajgca podigczenie do autopilota

naziemnego, w tym USB i joysticka.

20. Zestaw przewodoéw do autopilota naziemnego:

1) Wigzka autopilota umozliwiajgca podtaczenie do autopilota

naziemnego, w tym USB i joysticka. TAK / NIE *

2) Zigcze gwarantujgce wyprowadzenie  wszystkich  pindw 2) Ztagcze gwarantujgce wyprowadzenie wszystkich  pinéw
autopilota, aluminiowe i wytrzymate. autopilota, aluminiowe i wytrzymate. TAK / NIE *
21.Protokét komunikacji z autopilotem w tym interfejs do

integracji aplikacji (API) dla systeméw Windows i Linux: APl do
komunikacji z Autopilotem przez inne programy niz dedykowane

do autopilota.

21. Protokét komunikacji z autopilotem w tym interfejs do integracji
aplikacji (API) dla systemow Windows i Linux:: APl do komunikacji

z Autopilotem przez inne programy niz dedykowane do autopilota.

TAK /NIE *

22.Zasilacz do autopilota naziemnego charakteryzujacy sie

1)
2)

parametrami:
Napiecie wejsciowe: 100-240 V,

Napiecie wyjsciowe: 12V,

22. Zasilacz do autopilota naziemnego charakteryzujacy sie
parametrami:
1) Napiecie wejsciowe: ............ - e V,

2) Napiecie wyjsciowe: ............... V,
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3) Prad wyjsciowy: 3A, 3) Prad wyjsciowy: .............. A,
4) Moc: 24 W. 4) MOC: ...cccvvvnnns W.

23. Anteny GPS do autopilota poktadowego:

23. Anteny GPS do autopilota poktadowego: 1) Wideband: Dual Feed GPS / GLONASS / BeiDou / Galileo
1) Wideband: Dual Feed GPS / GLONASS / BeiDou / Galileo TAK / NIE *
2) LNA:1dB-26dB 2) LNA: 1dB-26dB TAK / NIE *
3) IP67
3) IP67 TAK/NIE*
4) 3m cable

*
5) SSMA Male connector — 38x38x14.3mm 4) 3m cable TAK/NIE

5) SSMA Male connector — 38x38x14.3mm TAK / NIE *

24. Anteny GPS do autopilota naziemnego

24. Anteny GPS do autopilota naziemnego 1) Wideband: Dual Feed GPS / GLONASS / BeiDou / Galileo
1) Wideband: Dual Feed GPS / GLONASS / BeiDou / Galileo TAK / NIE *
2) LNA:1dB-26dB 2) LNA: 1dB-26dB TAK / NIE *
3) IP67
3) IP67 TAK/NIE*
4) 3m cable

*
SSMA Male connector — 38x38x14.3mm 4) 3m cable TAK/NIE

5) SSMA Male connector — 38x38x14.3mm TAK / NIE *

25. Wymagania dodatkowe - Wykonawca dotgczy do Zaméwienia: 25. Wymagania dodatkowe - Wykonawca dotgczy do Zamowienia:
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1) czesci poktadowej: anteny GPS (ztgcza SMA), zestaw 1) czesci poktadowej: anteny GPS (ztagcza SMA), zestaw
przewodow do autopilota, przewodow do autopilota, TAK / NIE *
2) czedci naziemnej: antene GPS, zestaw przewodow, zasilacz, 2) czesci naziemnej: antene GPS, zestaw przewodoéw, zasilacz,
TAK / NIE *
3) CAN Expander Programmer z ukompletowaniem, 3) CAN Expander Programmer z ukompletowaniem, TAK / NIE *
4) Model HIL wraz z konfiguracjg dla: wielowirnikowiec, VTOL 4) Model HIL wraz z konfiguracja dla: wielowimikowiec, VTOL
wintra, $miglowiec, VTOL, wintra, $migtowiec, VTOL, TAK / NIE *

5) Protokdt komunikacji z autopilotem w tym interfejs do integracji 5) Protokét komunikacji z autopilotem w tym interfejs do integraci
aplikacji (API) dla systemow Windows i Linux, aplikacji (API) dla systeméw Windows i Linux TAK / NIE *

6) Expander CEX v1.2, 6) Expander CEX v1.2, TAK / NIE *

7) Konfiguracja autopilota & HIL Model (wielowirnikowiec, VTOL 7) Konfiguracja autopilota & HIL Model (wielowirnikowiec, VTOL
wintra, smigtowiec, VTOL) wintra, $migtowiec, VTOL) TAK / NIE *
8) GIMS Motor Controller. 8) GIM3 Motor Controller. TAK / NIE *

26.Wsparcie techniczne producenta - Minimalny czas trwania | 26. Wsparcie techniczne producenta - Minimalny czas trwania
wsparcia technicznego producenta 4 lata. wsparcia technicznego producenta 4 lata. TAK / NIE *

1) Wsparcie techniczne dla sprzetu bedzie dostarczane zdalnie lub 1) Wsparcie techniczne dla sprzetu bedzie dostarczane zdalnie lub
w miejscu instalacji urzadzenia, w zaleznoéci od rodzaju w miejscu instalacji urzgdzenia, w zaleznosci od rodzaju
zgtaszanej awarii. zgtaszanej awarii. TAK / NIE *

2) W przypadku awarii zakwalifikowanej jako naprawa w miejscu

instalacji urzgdzenia, cze$¢ zamienna wymagana do naprawy

2) W przypadku awarii zakwalifikowanej jako naprawa w miejscu

instalacji urzadzenia, czes¢ zamienna wymagana do naprawy
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i/lub technik serwisowy przybedzie na miejsce wskazane przez
klienta na nastepny dzien roboczy od momentu skutecznego
przyjecia zgtoszenia przez ITWL.
Mozliwo$s¢  pobrania  aktualnych  wers;ji sterownikbw  oraz
oprogramowania ukladowego tzw. firmware za posrednictwem strony

internetowej producenta.

i/lub technik serwisowy przybedzie na miejsce wskazane przez

klienta na nastepny dzien roboczy od momentu skutecznego
przyjecia zgtoszenia przez ITWL. TAK / NIE *

3) Mozliwos¢ pobrania aktualnych wersji sterownikow oraz

oprogramowania ukfadowego tzw. firmware za posrednictwem

strony internetowej producenta. TAK / NIE *

UWAGA!

(podpis osoby upowaznionej do reprezentowania Wykonawcy)

Wykonawca obowigzany jest wskaza¢ w kolumnie B ,,Specyfikacji oferowanego przedmiotu zaméwienia” wpisaé
oferowany przedmiot zaméwienia poprzez jednoznaczne okreslenie jego nazwy, typu oraz producenta (oferowanego
sprzetu) oraz doktadnie opisaé jego parametry techniczne, cechy funkcjonalne lub charakterystyke w odniesieniu do

pozycji wskazanych w kolumnie A.

* niepotrzebne skresli¢ / wypetnié wiasciwe
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