Przetarg znak PIAP/KZP/15/09

ZALACZNIK NR 2.1.

ZESTAWIENIE WYMAGANYCH PARAMETROW TECHNICZNO - UZYTKOWYCH

Przedmiot zaméwienia: System nawigaciji UGV Bezzalogowego Pojazdu Naziemneqo dla

demonstratora TALOS

ROK PRODUKCJI:

Lp. Spetnie TAK/
PARAMETR/ wy:;‘;ga NIE Wartosé oferowanych parametrow
WARUNEK nego /opis spetnienia warunku/
warunku
I. Wymagania ogélne
1 2 3 4 5.
1. |System wykonany bedzie TAK
w specyfikacji INS
wspomaganej przez
dyferencjalny DGPS.
System, zainstalowany na
kotowym pojezdzie
gasienicowym, bedzie w
stanie w czasie
rzeczywistym przekazywac
nastepujace informacje o
pojezdzie:
1.2. |[¢ Wysokosé TAK
1.3. | Azymut TAK
1.4. | Predkos¢ w trzech TAK

kierunkach




1.5. | Przyspieszenie w TAK
trzech kierunkach
1.6. | Wartosci katowe TAK
1.7. | Szerokosé¢ geogr., TAK
diugos¢ geogr. oraz
wysokosé
1.8. |* Waznos¢ danych
TAK
1.9. | Stan TAK
1.10|» Dane kontrolne TAK
1.11 | Czas GPS TAK
1.12 | Dane pierwotne INS| TAK
(nawet w hybrydowym
trybie pracy)
o Wysokosé
o Azymut
o Predkos¢ w trzech
kierunkach
o Przyspieszenie w
trzech kierunkach
o Wartosci katowe
1.13 |Dane pierwotne DGPS| TAK

(nawet w hybrydowym
trybie pracy)

Szerokos¢ geogr., diugos¢
geogr. oraz wysokos¢

Wszystkie dane posiadaja
oznaczenie czasowe.

Wymagany jest system
gotowy do uzytku.
Dozwolone sa zmiany w
oprogramowaniu.




1.14

System powinien sklada¢
sie z czterech gtownych
podzespotow

e INS

¢ Dyferencjalnego GPS
wraz z anteng

e Procesora Fusion

e Ukladu zasilania i kart
elektronicznych

TAK

1.15

ANTENA:

Antena, typu aktywnego, o
profilu zero-offset, bedzie
odbierata czestotliwosci
L1i L2 z satelitow
systemow GPS oraz
GLONASS, jak rowniez
czestotliwosci pasma L,
wykorzystywane przez
system korekcji
réoznicowej OmniSTAR.

Antena bedzie
charakteryzowata sie
nastepujacymi
parametrami:

e Pasmo 3 dB dla opcji
GPS:

o L1:1575 =20 Mhz
o L2:1228 + 20 MHz

o Pasmo L: 1543 + 20
MHz

e Poziom szumoéw
(typowy): <2,5 dB

e Wspdtczynnik fali
stojacej (typowy): 20:1

e Pasmo 3 dB dla opcji
GLAONASS:

o L1:1588.5 +23.0
MHz

o L2:1236.0 +18.3
MHz

TAK

Il. Mozliwosci systemu

1.

Tryb pracy




1.2

System wykorzystywat
bedzie wlasna automatyke,
obstugujaca co najmniej
ponizej wymienione tryby
pracy:

¢ Tryb inicjalizaciji

e Tryb pracy

e Tryb konserwacyjny

TAK

1.3

System posiadat bedzie
nastepujace podrzedne
tryby pracy:

¢ Uruchomienie

e Powolne osiowanie

¢ Inicjalizacja/szybkie
osiowanie

e Praca/szybkie
osiowanie

¢ Nawigacja hybrydowa

¢ Tylko inercjalna

TAK

Minimalnym wymaganiem
jest luzne sprzezenie
(laczenie informaciji
pochodzacych z DGPS
poprzez filtr KALMAN’a).

TAK

2.1

System powinien by¢
wyposazony w odbiornik
obstugujacy RTK oraz
Omnistar HP i/lub
drogomierz dziatajacy z
INS

TAK

2.2

Pozadana kombinacja
INS/DGPS powinna
posiadac¢ architekture
glteboko lub Scisle
zintegrowana (vide
rysunek 1i2 str. 9
specyfikacji technicznej)

TAK

lll. Wydajnos¢ systemu

Doktadnos¢ systemu:

1.2.

Pozycja i wysokos¢ (m)

Omnistar HP
i RTK-2 (1 cm
+1 ppm)

1.3.

Predkos¢ (m/s)

0,015

1.4.

Obroét / wysokosé
(stopnie):

0,03




1.5.

Azymut (stopnie)

0,2

1.6.

60s , btad
bezwtadnosci/niewspoma
ganego potozenia 3 D (m)

0,12 bez
korekty
drogomierza

1.7

60s , btad
bezwtadnosci/niewspoma
ganego potozenia 3 D
(m/s)

0,07

1.8.

60s , btad
bezwtadnosci/niewspoma
ganego potozenia 3 D
(stopnie)

0,2

Dynamiczny zasieg
systemu

2.1

Predkos¢ (m/s)

30

2.2.

Wysokos¢ (m)

-450-5000

2.3.

Wartos¢ katowa (stopni/s)

+ 400

2.4

Przyspieszenie
(stopni/s”2)

katowe

+ 10000

2.5

Obrot / wysokosé
(stopnie)

+90

Azymut (stopnie)

+ 180

Czestotliwosé
odswiezania systemu

Min 50Hz

Skutecznos¢ INS
okreslona jest na
podstawie doktadnosci
systemu z pkt. 3.2.3.1 zat.
2:

e Min. czestotliwosé
odswiezania:

50 Hz

e Maks. czas dostepu do
danych:

5m

Wydajnosé
dyferencjalneqgo GPS

System oparty bedzie na
technologii Omnistar HP
oraz RTK-2 (1Cm+1ppm).
Wydajnos¢ bedzie rowna
lub lepsza od:

TAK

5.1.

e Czestotliwos¢ danych:

20 Hz

5.2.

e Typowy czas
pierwszego pozyskania
danych:




o Zimny start: 60 s
o Goracy start: 35s
5.3. |* Typowy czas
ponownego
pozyskania:
o L1: 05s
o L2: 10s
5.4. |« Doktadnosé¢ czasu: 20 ns RMS
5.5. | W trybie Omnistar HP,
czas inicjalizacji a
doktadnos¢ potozenia
wygladaé bedzie
nastepujaco
o Po2min = 0,8 m RMS
o Po 3 min = 0,5 m RMS
o Po 30 min = 0,2 m RMS
o Po 40 min = 0,1 m RMS

V. Interfejsy

System nawigacji bedzie
zawierat nastepujace
interfejsy:

(schemat interfejsow pkt. 3.3
specyfikacji technicznej zat.
nr 2)

TAK

1.2

Zasilanie

INS obstugiwac¢ bedzie
stan ustalony 18V do 34V
DC zgodnie z MIL-STD-
1275B.

DGPS obstugiwaé bedzie
zasilanie o stanie
ustalonym 9,5V do 18V.

Zadany zakres zasilania:
stan ustalony 18V do 34V
DC zgodnie z MIL-STD-
1275B dla systemu z
"jedna skrzynka".

TAK




1.3.

RS422/RS485 lub
magistrala danych
Ethernet

System komunikowa¢ sie
bedzie z systemami innych
pojazdow za pomoca
RS422/485 lub
Ethernetowej magistrali
danych.

Magistrala danych
powinna zawieraé
wszystkie dane opisane w
rozdz. | oraz korekcje
danych RTK, w
przeciwnym wypadku
czes¢ danych przesytana
bedzie za pomoca
magistrali RS422//RS232
RTK oraz RS422//RS232
DGPS.

TAK

1.4.

Magistrala komunikacyjna
RS422//RS232 RTK

Dyferencjalny GPS moze
odbiera¢ korekty RTK za
pomoca tej magistrali
danych. Powinny by¢ one
przesylane za pomoca
RS422/RS485 lub
magistrale danych
Ethernet

TAK

1.5.

Magistrala komunikacyjna
dyferencjalneqgo GPS
RS422//RS232

Magistrala ta bedzie
wykorzystywana do
przesytu danych
pierwotnych DGPS

TAK

1.6

1 PPS (wyjscie sygnatu
bramkujacego)

Ten akapit zostanie
uzupetniony przez
dostawce. Dane te beda
odbierane, gdy sygnat
GPS bedzie niedostepny
lub w trakcie przestoju
pojazdu.

TAK




1.7.

Wyijscie drogomierza

System wyposazony
bedzie w co najmniej
jedno wejscie
drogomierza. Dane z tego
wejscia wykorzystywane
beda przez algorytm
lokalizacyjny. Rodzaj
interfejsu okresli
dostawca.

TAK

VI Wymagania dotyczace

pracy w otoczeniu systemu

Temperatura

Warunki temperaturowe,
ktére system bedzie w
stanie wytrzymaé
(pracujac lub w stanie
spoczynku) beda
nastepujace:

e Praca:

-30°C do
+60°C

e Skiadowanie:

-40°C do
+71°C

Wysokosé
(cisnienie)

Warunki wysokosciowe,
ktore system bedzie w
stanie wytrzymacé¢
(pracujac lub w stanie
spoczynku) beda
nastepujace:

e Praca:

Od -450 m do
5000 m

o Skladowanie:

Od -450 m do
12000 m

Deszcz

Warunki deszczowe (oraz
gradowe), ktore system
bedzie w stanie wytrzyma¢
(pracujac lub w stanie
spoczynku, zgodnie z
ponizszymi parametrami:

e Wielkos¢
opadow:

100 mm/h

e Predkos¢ wiatru :

65 km/h




e Rozmiar kropel:

D=4.5 mm

Wilgotnosé TAK
Warunki wilgotnosciowe,

ktore system bedzie w

stanie wytrzymac¢

(pracujac lub w stanie

spoczynku) okreslone w

metodzie 507.4 (zmierzone

przy 10 cyklach

badawczych).

Mata i sél TAK

System oraz jego
wydajnos¢ nie ulegha
pogorszeniu po 2 cyklach,
trwajacych 24 h kazdy,
hieprzerwanego
wystawienia na dziatanie
mgly i soli (s6l - 5%)

Piach

Otoczenie piachu, ktore
system bedzie w stanie
wytrzymac (pracujac lub w
stanie spoczynku),
zgodnie z ponizszymi
parametrami:

e Predkos¢ wiatru:

20m/s-30m/s

e Temperatura: 50°C

e Wilgotnos¢ wzgledna: |25 -30%

e Stezenie piachu: 0.5 g/m3

e Czas kontaktu kazdej|2 godziny

osi:

Pyt

Warunki pytowe, ktore

system bedzie w stanie

wytrzymacé (pracujac lub w

stanie spoczynku)

okreslone , zgodnie z

ponizszymi parametrami:

e Predkos¢ wiatru: 5m/s-10m/s

e Temperatura: 50°C

e Wilgotnos¢ wzgledna: |25-30%

e Czas kontaktu kazdej|6 godzin przy
i 23°C i kolejne

OosSslI:

6 godzin przy
50°C




Czynniki wplywajace na
jakos¢ systemu:

1.2

Niezawodnosé
MTBF

Polowy MTBF system nie
moze by¢é mniejszy niz
5000 godzin przy 55°C,
przy poziomie ufnosci
90%.

1.3.

Zywotnosé

Ten akapit zostanie
uzupetniony przez dostawce.

1.4.

Trwatosé uzytkowa

Ten akapit zostanie
uzupetniony przez dostawce.

1.5.

llosciowe wymogi
konserwacyjne
Koncepcja konserwacji

Ten akapit zostanie
uzupetniony przez dostawce.

1.6.

Regulacje

Regulacja, strojenie i
kalibracja systemu beda
niedozwolone. Wszelkie
tego typu czynnosci
przeprowadzone zostana
w fabryce, przy produkciji
catego systemu.

1.7.

Tryby BIT

System wyposazony
bedzie w trzy tryby BIT:

e Rozruchowy BIT
e Okresowy/Ciagty BIT
¢ Inicjowany BIT

10




1.8.

Wymiary i ciezar

Ten wymog nie ma
znaczenia dla systemu.

Powinien on by¢
najmniejszy, jak to jest
tylko mozliwe.
Producent systemu

dostarczy schemat(y)
proponowanego systemu.

1.9

Opis zestawu

System nawigacji moze
miesci¢ sie w "jednej
skrzynce" (system sktada
sie z kart zainstalowanych
w jednej skrzynce) lub
"wielu skrzynkach”
(elementy systemu
zainstalowane sa w
osobnych skrzynkach

1.10

Charakterystyka
fizyczna

Chlodzenie

System nawigaciji nie
bedzie wymagat
wymuszonego chtodzenia
powietrzem.

Zlacza

Ztacza system beda typu
okragtego, zamknietego.

Ziacza: typu MIL-C-38999-
M.

Antena DGPS

Zaproponowana antena
bedzie odpowiednia do
stosowania na zewnatrz

1.11

Wymagania dot. energii
elektrycznej

Moc wejsciowa
Pobér mocy

Zabezpieczenie
Przeciazeniowe

Obwody wejsciowe

1.12

Transport

1.13

Warunki montazu
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Powyzsze parametry/warunki graniczne stanowig wymagania odcinajace — nie spetnienie nawet
jednego z ww. wymagan spowoduje odrzucenie oferty.

Uwaga: Brak opisu w kolumnie 5 ,,Wartos¢ oferowanych parametréw /opis spetnienia warunku”,
bedzie traktowany jako brak danego parametru w oferowanej konfiguraciji urzadzenia

Oswiadczamy, ze oferowane, powyzej wyspecyfikowane urzadzenie jest kompletne
i bedzie gotowe do uzytkowania bez zadnych dodatkowych zakupow i inwestycji (poza

materiatami eksploatacyjnymi)

(podpis osoby upowaznionej

do reprezentowania Firmy na zewnqtrz)
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