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Załącznik nr 3

OPIS PRZEDMIOTU ZAMÓWIENIA
Przedmiotem zamówienia jest czteronożna platforma krocząca wraz z wyposażeniem w dodatkowy laser skanujący przestrzeń wraz z dodatkowym akumulatorem 15Ah. Przeznaczony do wyposażenia laboratoriów dydaktycznych z robotyki mobilnej, do prowadzenia interaktywnych zajęć i praktycznych doświadczeń z zakresu mapowania przestrzeni czy ich śledzenia, rozpoznawanie środowiska czy autonomiczna nawigacja. 

Parametry:

· Minimalne wymiary (stojącego robota): 66 x 30 x 35cm

· Masa z akumulatorem: 13-17 kg

· Minimalny udźwig własny robota: 10 kg

· Napięcie zasilania: 28 ÷ 33.6 V

· Akumulatory: 33.6V 15Ah, litowo-jonowe, wymienne,  2 sztuki  w zestawie

· Czas pracy na akumulatorze: 2h

· Liczba napędów: 12

· Chłodzenie napędów: pasywne radiator w każdym ramieniu

· Minimalny moment obrotowy napędu: 40Nm

· Zakres ruchu ciała platformy: min. -45°÷ 45°

· Zakres ruchu górnej części kończyny platformy: -200°÷90°

· Zakres ruchu dolnej części kończyny platformy: -150°÷ -48°

· Prędkość maksymalna platformy: 5 m/s

· Maksymalna wysokość stopnia: 16 cm

· Maksymalny kąt nachylenia terenu: 40°

· Wbudowana kamera: 1280x720p FOV 120°

· Lampa czołowa RGB

· Kamera głębi:

· stereoskopowa 3D, zasięg 3m, rozdzielczość głębi min. 1280x720, szybkość odświeżania głębi 90 FPS, jednoczesny odczyt matrycy, kąty pola widzenia 87° × 58°

· rozdzielczość RGB 1920 x 1080, szybkość odświeżania RGB 30 FPS, odczyt niejednoczesny, pole widzenia RGB 69° × 42°

•
Wbudowany czujnik LiDAR 3D:

· Zasięg: 20m

· Pole widzenia: 360° × 90°

· Dokładność pomiaru: ± 20cm

· Szybkość skanowania: 21 600 pkt./s

· Częstotliwość: 11Hz

· 6 osiowy IMU

•
Czujniki siły nacisku w każdej nodze

•
Komunikacja: WiFI6 Dual-band, Bluetooth 5.2/4.2/2.1, moduł 4G

•
Funkcje: obsługa komend głosowych, autonomiczne wykrywanie i unikanie wejścia w przeszkodę, funkcja podążania bocznego, transmisja obrazów RTT 2.0

•
Jednostka sterująca programowalna przez użytkownika, zamontowana na robocie:

· Wydajność SI: 100TOPS

· GPU: 1024 rdzenie 

· CPU: 8 rdzeni 64-bit 2GHz

· 2 akceleratory głębokiego uczenia, programowalny akcelerator wizji

· USB 3.0 typ A, USB 3.0 typ C (w tym jeden z możliwością podłączenia monitora), 2x Gigabit Ethernet,

· Inne: programowanie graficzne (blokowe) umożliwiające zaprogramowanie sekwencji ruchu i akcji,  zdalne sterowanie poprzez aplikację mobilną iOS/Android oraz kontroler radiowy, szybka ładowarka 300W, SDK umożliwiające programowanie przy pomocy otwarto źródłowej platformy ROS, Walizka transportowa

•
Dodatkowy czujnik LiDAR zamontowany na robocie:

· Zasięg maksymalny: 120m

· Dokładność: ±1 cm

· Precyzja pomiaru odległości: 0.5 cm 1σ

· Ilość punktów na sekundę – 320 000

· Pole widzenia w pionie: -15°÷ 15°

· Rozdzielczość w pionie: 2°

· Pole widzenia w poziomie: 360°

· Rozdzielczość w poziomie: 0.09° @ 5Hz

· Klasa szczelności IP6K7

· Waga: 0.9kg

· Temperatura pracy: -20°C ÷ 65°C

· Algorytmy SLAM dla platformy kroczącej

· Gwarancja 12 miesięcy
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