Przetarg znak PIAP/KZP/22/09

ZALACZNIK NR 2.1.

ZESTAWIENIE WYMAGANYCH PARAMETROW TECHNICZNO - UZYTKOWYCH

Przedmiot zaméwienia: System optyczny Bezzatlogowego Pojazdu Naziemneqo UGV dla

demonstratora TALOS

Lp. Spetnie TAK/
hie
PARAMETR/ wymaga NIE Wartos¢ oferowanych parametrow
nego /opis spetnienia warunku/
WARUNEK warunku
l. Interfejsy
1 2 3 4 5.
1. Systemy beda zawieraty
nastepujace interfejsy:
1.2. | Obserwacyjny pojazd TAK
bezzatogowy UGV:
Zasilanie
System bedzie akceptowat
zasilanie nominalne 24 V DC
lub tez 24 V DC stabilizowane
dla wszystkich elementow
systemu. Pozadany zakres
napiecia zasilania: od 9 V do 34
V DC (stabilizowane)
1.3 | Szyny komunikacji danych TAK

kamer obwodowych

Szyny komunikacji danych bedg
przesytaty komendy oraz
informacje o statusie do/z
kazdej obwodowej kamery
kierowania jazdg. Wymagana
szyna komunikacji danych: RS-
422/485, RS-232, Ethernet




1.4

Wyiscie wideo kamery
kierowania jazda

Wyjsciowy sygnat wideo
systemu kierowania jazdg
bedzie odbierany z procesora
wideo.

Wyzej wymieniony sygnat
kompozytowy (C-Video) bedzie
zgodny ze standardem PAL.

TAK

1.5

Sterowanie procesorem
wideo kamer kierowania

jazda

Sygnat sterowania procesorem
wideo bedzie sterowat
procesorem wideo.
Wykorzystana moze zostac
szyna komunikacji danych
RS422/485 lub tez RS-232

TAK

1.6

Przednia kamera systemu
kierowania jazda +
sterowanie platforma

Ten sygnat bedzie sterowat
przednig kamerg systemu
kierowania jazdg oraz bedzie
sterowat pochyleniem i
azymutem platformy.
Wykorzystana moze zostac
szyna komunikacji danych
RS422/485 lub tez RS-232.

TAK

1.7

Szyna szeregowej
komunikacji danych RS422
systemu obserwacyjnego

System obserwacyjny bedzie
komunikowat sie z komputerem
pojazdu poprzez pojedyncze
komunikacyjne tacze
szeregowe RS422 pracujace
dwukierunkowo (full duplex).

TAK




1.8

Wyiscie wideo systemu
obserwacyjnego

System obserwacyjny bedzie
wyposazony w pojedyncze
przetaczane wyjscie wideo
(dzienna kolorowa kamera TV).
Wyjsciowy sygnat wideo bedzie
zgodny ze standardem PAL dla
kamery dziennej oraz zgodny ze
standardem CCIR dla kamery
termowizyjnej

TAK

1.9

Sterowanie przednig/tylng
kamerg wideo

Ten sygnat bedzie umozliwiat
dokonanie wyboru pomiedzy
wyjsciem wideo z przedniej lub
tez tylnej obwodowej kamery
wideo.

TAK

1.10

Przechwytujacy pojazd
bezzalogowy UGV:

Zasilanie

System bedzie akceptowat
zasilanie napieciem statym od 9
Vdo 18 VDC lubtezod 18 V
do 34 V DC dla wszystkich
elementow systemu.

Wymagany zakres napiecia
zasilania: od 9 V do 34 V DC
(stabilizowane)

TAK

1.11

Szyny komunikacji danych
kamer obwodowych

Szyny komunikacji danych bedg
przesytaty komendy oraz
informacje o statusie do/z
kazdej obwodowej kamery
kierowania jazdg. Wymagana
szyna komunikacji danych: RS-
422/485, RS-232, Ethernet

TAK

1.12

Wyiscie wideo kamery
kierowania jazda

Ten sygnat wideo, bedzie
odbierany z procesora wideo.
Wyzej wymieniony sygnat
kompozytowy (C-Video) bedzie
zgodny ze standardem PAL

TAK




1.13

Sterowanie procesorem
wideo kamer kierowania

jazdag

Ten sygnat bedzie sterowat
procesorem wideo. Wykorzystana
moze zostaé szyna komunikacii
danych RS422/485 lub tez RS-
232.

TAK

1.14

Przednia kamera systemu
kierowania
jazda/przechwytywania +
sterowanie platformg

Ten sygnat bedzie sterowat
przednig kamerg systemu
przechwytywania oraz bedzie
sterowat pochyleniem i
azymutem platformy.
Wykorzystana moze zostaé
szyna komunikacji danych
RS422/485 lub tez RS-232.

TAK

1.15

Wyiscie wideo przedniej
kamery systemu kierowania
jazda / przechwytywania

Przednia kamera systemu
kierowania
jazda/przechwytywania bedzie
wyposazona w pojedyncze
przetagczane wyjscie wideo
(dzienna kolorowa kamera TV ).
Wyjsciowy sygnat wideo bedzie
zgodny ze standardem PAL dla
kamery dziennej oraz zgodny ze
standardem CCIR dla kamery
termowizyjnej

TAK

1.16

Sterowanie przednia/tylna
kamerg wideo

Ten sygnat bedzie umozliwiat
dokonanie wyboru pomiedzy
wyjsciem wideo z przedniej lub
tylnej obwodowej kamery
wideo.

Zintegrowana przednia
kamera dzienno-nocna

TAK




1.2

Parametry kamery TV

CCD (lub tez inna réwnowazna

technologia): z transferem
miedzyliniowym, kolorowa,

Rozdzielczos¢ matrycy:
przynajmniej 440000 pikseli

Wyjécie PAL
Rozdzielczo$¢: 480 linii TV

Kat pola widzenia: 57°w
poziomie

Zoom: pozadany, x12 zoom
optyczny, minimalny kat pola
widzenia 1,7

Czutosé: 2,5 lusa

Stosunek sygnat/szum: 42 dB

Szyna komunikacji danych:
RS232 lub tez RS422/485

TAK

1.3

Parametry kamery FLIR

Pasmo 8-12 um

Niechtodzony detektor
mikrobolometryczny FPA

Rozdzielczo$¢ detektora:
384X288 pikseli

Wyjscie wideo CCIR

Kag pola widzenia: wymagany
60" w poziomie, pozadany 86°
w poziomie

Bez funkcji zoom

Szyna komunikacji danych:
RS232 lub tez RS422/485

Funkcje AGC (automatyczna
regulacja wzmocnienia), NUC

(kompensacja niejednorodnosci

matrycy detektora), polaryzacja
obrazu, reczne ustawianie
wzmochienia/poziomu

TAK




1.4

Parametry kamer
obwodowych:

CCD (lub tez inna robwnowazna
technologia)

Rozdzielczo$¢ matrycy:
przynajmniej 437000 pikseli

Praca w dzien i w nocy
Wyjscie wideo CCIR
Rozdzielczosc¢: 750 linii

Kat pola widzenia: 180° w
poziomie, bez zoomu

Czutos¢: 0,0005 luksa
Stosunek sygnat/szum: 58 dB

Funkcja Dynamic Range
Enhancement (dynamiczna
poprawa zakresu)

Sterowanie: poprzez szyne
komunikacji danych RS232 lub
tez RS422/485

Funkcje AIT (zaawansowany
transfer miedzyliniowy), AGC
(automatyczna regulacja
wzmochnienia), Gamma
Dynamic Range Enhancement
Control (sterowanie gamma
dynamiczng poprawag zakresu)

TAK

1.5

Mozliwos¢ zmiany
ustawienia kamery —
panorama/pochylenie

Dwie osie (pochylenie oraz
azymut)

Pole obserwaciji: Poziome:
przynajmniej +170°

Pionowe: -90° do +30°

Predkos¢ zmiany ustawienia
kamery

W poziomie: do 30%/s

W pionie: do 10%s

Sterowanie: poprzez szyne
komunikacji danych RS232 lub
tez RS422/485

TAK




1.6

Parametry procesora
wideo

Procesor wideo bedzie spetniat
przynajmniej nastepujace
wymagania minimalne:

Przetaczanie sygnatéw wideo
oraz funkcja podziatu ekranu

Do 4 wejs¢ wideo oraz jedno
wyjscie  wideo,  spetniajace
standardy PAL /CCIR

Cyfrowe prébkowanie PAL:
przynajmniej 576 linii po 720
piksel

Czas ustalenia: <=1s
Sterowanie: poprzez szyne
komunikacji danych RS232 lub
tez RS422/485

Sterowanie potozeniem oraz
skalg

TAK

1.7

Parametry
przetacznika wideo

Przetagcznik wideo bedzie
spetniat przynajmnie;
nastepujace wymagania
minimalne:

Przynajmniej dwa wejscia i
jedno wyjscie

Pasmo przenoszenia: od DC do
przynajmniej 100 MHz

Sterowanie za pomocg sygnatu
cyfrowego (sygnatow cyfrowych

TAK

WYMAGANIA
SRODOWISKOWE
SYSTEMU KAMER
KIEROWANIA JAZDA

2.1

Temperatura

Zakres temperatur pracy:
Wymagany: -10°C do +55°C

Pozadany: -30°C do +55°C

TAK




2.2

Stopien ochrony

IP 66

TAK

OGRANICZENIA
PROJEKTOWE I
KONSTRUKCYJNE

3.1

Interfejs mechaniczny

Wyposazenie oraz ich platformy
P/T (panorama/pochylenie)
beda do siebie dopasowane
mechanicznie.

Platformy P/T
(panorama/pochylenie) wysoce
sztywne, dobrze przystosowane
do pracy w surowych
warunkach, w konfiguracji
~Wysokiej

TAK

3.2

Chlodzenie

System nie bedzie wymagat
wymuszonego chtodzenia
powietrzem

TAK

3.3

Ztacza

Ztacza w systemie powinny byé
typu okragtego, hermetyczne.

Pozadany typ ztacz: ztacza
zgodne z normg MIL-C-38999-
M.

TAK

WYMAGANIA
DOTYCZACE ZASILANIA
ELEKTRYCZNEGO

4.1

Zasilanie

System bedzie akceptowat
zasilanie napieciem statym
wymienionym w pkcie 1.2

TAK

4.2

Pobér mocy

Pozadany jest jak najmniejszy
pobdér mocy

TAK




1. |System obserwacyjny
bedzie zawierat:

Gtowice: platforma o dwéch
osiach swobody.

Kamere FLIR o trzech,
elektronicznie przetgczanych
polach widzenia lub tez
wyposazong w ciggty zoom

Zesp6t kamery TV CCD (lub
tez wykorzystujacy inng,
rownowazng technologie)
zawierajacy:

Optyczny i cyfrowy zoom

Mozliwos¢ pracy w bliskiej
podczerwieni

Dwa analogowe wyjscia wideo
(C-Video), z mozliwoscig
wyboru gtéwnego kanatu,
poprzez potaczenie TAK
komunikacyjne

Opcjonalny dalmierz laserowy
(LRF)

Opcjonalny wskaznik laserowy

Mozliwos¢ petnej, zdalnej
obstugi, wykorzystujac w tym
celu komunikacyjne
potaczenie szeregowe

Bedzie pracowat zasilany
zewnetrznym nacigciem 24 V
DC

Opcjonalny automatyczny
ukfad sledzenia wideo (AVT),
umozliwiajgcy automatyczne
Sledzenie celu w trakcie dnia i
W nocy

Mozliwos¢ wyswietlania
symboli




1.1

Glowica

Gtowica bedzie sktadata sie z
nastepujacych gtoéwnych
elementow:

Platformy o dwoch osiach
swobody (pochylenie/azymut),
ktéra umozliwi sterowanie linig
widzenia (LOS).

Pierscienia slizgowego
wykorzystywanego do
przesytania wszystkich
sygnatéw elektrycznych oraz
wideo z wnetrza platformy do
kamery obserwacyjne;j.
Pierécien bedzie umozliwiat
swobodny, ciggty obrét
zawieszenia kardanowego
azymutu o 3600 *n.

Silniki pradu statego (azymut,
kat podniesienia)
wykorzystywane do
mechanicznego napedu
dwoch zawieszen
kardanowych.

Dwa statoprgdowe enkodery
(zgrubny/doktadny) typu
bezwzglednego, mierzgce
potozenie zawieszen
kardanowych w stosunku do
zewnetrznej platformy, bedace
zrédtem sygnatu zwrotnego,
wykorzystywanego w petli
sterowania potozeniem, oraz
stuzace do bezposredniego
informowania o potozeniu linii
widzenia.

Modut zasilania (PSU),
przeksztatcajacy napiecie
wejsciowe (28 V DC) na
niezbedne napiecia robocze.

Wentylator wykorzystywany
do wymuszenia przeptywu
powietrza wewnatrz
zawieszen kardanowych.

TAK

1.2

Kamer

Kamery zostang
zamontowane na
wewnetrznym zawieszeniu
kardanowym i beda to
nastepujace komponenty

TAK

10




1.2.1

FLI

Zespot detektora

Zespot detektora bedzie
uktadem elektrooptycznym,
ktéry bedzie przetwarzat
promieniowanie podczerwone
w pasmie 3-5 um na sygnaty
elektryczne. Zespot detektora
bedzie sktadat sie z matrycy
FPA (InSb lub tez MCT) o
rozdzielczo$ci 480x384 pikseli
(rozmiar piksela 20
mikrometréw)

TAK

1.2.2

Zespot optyki:
sterowanie polem
widzenia oraz ostroscia

Zespot optyki zapewni funkcije
ciagtego zoomu lub tez trzy
dyskretne pola widzenia.
Dodatkowy silnik bedzie
sterowat ustawianiem ostrosci

TAK

1.2.3

Uktad chlodzenia

Uktad chtodzenia zapewni
chtodzenie matrycy detektora

TAK

1.2.4

Kamera dzienna TV

Kamera dzienna bedzie
zawierata kolorowg matryce
CCD lub tez detektor,
wykonany w innej technologii,
potaczony z optycznym
oktadem zoom x25

TAK

1.2.5

Dalmierz laserowy

Dalmierz laserowy bedzie
bezpiecznym dla oka laserem
pracujgcym impulsowo

TAK

1.2.6

Wskaznik laserowy

Oparty o diode laserowg,
wskaznik bedzie
wykorzystywany do
wskazywania celu, za pomocg
laserowej kropki,
podswietlajac wybrany cel.

TAK

Tryby pracy

11




3.1

Tryb gotowosci

(Standby)

Po uruchomieniu system
pozostaje w swoim
poprzednim potozeniu z
minimalnym poborem mocy.
Zostaje nawigzana
komunikacja, a uktad
chtodzenia schtadza matryce
detektora.

TAK

3.2

Tryb zablokowania linii
widzenia (Cage)

Ustawienie linii widzenia
zostaje zablokowane pod
statym, predefiniowanym
katem, w stosunku do
konstrukcji nosnej. W trakcie
obstugi uzytkownik bedzie
maégt zmieniac definicje kata
blokady osi optycznej

TAK

3.3

Tryb pracy inercyjnej
Inertial

Ustawienie linii widzenia
zostaje zablokowane w
statym, inercyjnym kierunku w
przestrzeni. Ten kierunek
moze by¢ kontrolowany za
pomoca polecen tempa.

TAK

3.4

Tryb potozenia

(Position)

Ustawienie linii widzenia jest
kontrolowane zewnetrznie i
ustawiane pod okreslonym
katem wzgledem pojazdu

TAK

3.5

Tryb parkowania (Park)

W trybie parkowania
ustawienie linii widzenia
zostaje zablokowane w
potozeniu skierowanym ku
gorze w celu ochrony
okna/okien optycznych
kamery.

TAK

12




3.6

Opcjonalny tryb
automatyczneqo
sledzenia (Auto Track)

Ustawienie linii widzenia
zostaje zablokowane na
wybranym celu, ktory jest
nastepnie automatycznie
sledzony

TAK

Parametry systemoéw
obserwacyjnych

Dla kamer FLIR oraz
kamer dziennych
szacowane
zasiegi
bezposredniego
rozpoznania
wynosza:

Dla pojazdéw zgodnie z
opisem ponizej: 6500 m

Dla poruszajacych sie osob:
2500 m

Dla nieruchomych oséb: 1500
m

Zastosowanie majg,
nastepujace warunki:

Cele: pojazd bojowy piechoty:
3x6m

poruszajaca sie osoba: 0,6 x
1,8 m

Widzialnos$¢ przy ziemi: 23 km

Temperatura przy ziemi:
298°K

Wilgotnos¢ wzgledna: < 70%.
Kontrast temperaturowy: 5°C
Kontrast cel-tto (réznica

natezenia podzielona przez
natezenie tta): 40%

TAK

13




Parametry dalmierza
laserowego

Minimalna odlegto$¢ pomiaru:
50 m

Maksymalny zasieg pomiaru:
7800 m (dla pojazdu 4x2,5 m,
wspoétczynnik  odbicia  40%,
widzialnos¢ przy ziemi 23 km)

Maksymalny zasieg pomiaru:
3800 m (dla osoby 0,6x1,8 m,
wspoétczynnik  odbicia  20%,
widzialnos¢ przy ziemi 23 km)

Btad pomiarowy: mniejszy niz
10 m (x5 m w nocy)

Odlegtosc¢ rozréznienia celéw:
lepiej niz40 m

TAK

Wiasciwosci
zawieszen
kardanowych

Zawieszenia kardanowe bedg
stabilizowaty linie widzenia,
przeciwdziatajac zaktéceniom
pochodzacym z otoczenia
oraz drganiom
wprowadzanym przez pojazd
nosiciel. Zawieszenia beda
otrzymywaly polecenia
sterujace ze zdalnego
sterownika ,hosta” poprzez
szyne komunikacji danych
RS-422.

TAK

Zakres ruchu
zawieszen
kardanowych

Katy podniesienia: +110° do -
30°

Azymut: 360°* n (ciagty)

TAK

Parametry linii
widzenia

14




8.1

Predkos¢ katowa i
przyspieszenie

Maksymalna obrotowa
predko$¢ katowa systemu
obserwacyjnego bedzie
wynosita 120%s. W trybie
zaleznym od pola widzenia
,FOV depended”,
maksymalna predkos¢ katowa
bedzie funkcja powiekszenia
(zoom) gtbwnego sensora
(kamery), wykorzystywanego
do obserwacji.

Maksymalne przyspieszenie
katowe zmiany linii widzenia
bedzie wynosito +120%s?,
zaréwno dla zmiany kata
podniesienia, jak i dla zmiany
azymutu

TAK

8.2

Informowanie o
potozeniu linii widzenia
— dokladnos¢é i
rozdzielczosé

System bedzie podawat
informacje o kacie
podniesienia oraz azymucie
linii widzenia w stosunku do
swojego mechanicznego
interfejsu montazu,
wykorzystujgc w tym celu
potaczenie komunikacyjne.

Dla obydwu osi:

Doktadnos¢ pomiaru
potozenia linii widzenia bedzie
< 0,8 mrad (10)

Powtarzalnosé
pozycjonowania bedzie < 0,5
mrad (1o)

TAK

8.3

Swobodny dryft
potozenia linii widzenia

Swobodny dryft potozenia linii
widzenia bedzie mniejszy niz
0,10/s (po procesie kalibracji
dryftu), zarbwno w  Osi
poziomej (azymut), jak i
pionowej (katy podniesienia).

TAK

Parametry kamery
termowizyjnej

15




9.1

Czutos¢ widmowa

Kamera FLIR bedzie
pracowata w zakresie MWIR
widma elektromagnetycznego.
Maksymalna czutosé
widmowa wystapi w zakresie
3,6 —4,9 um.

TAK

9.2

Pola widzenia

W konfiguracji z ciagtym
zoomem wartosci katow pola
widzenia bedq zawieraty sie w
zakresie od 2,0° do 25°.

Oprogramowanie systemu
bedzie umozliwiato ustawienie
dowolnych 3 wartosci katow
pola widzenia w zakresie od
2,02 do 25°.

TAK

9.3

W konfiguracji z dyskretnymi
polami widzenia kamera FLIR
bedzie wykorzystywata
nastepujace katy pol widzenia:

- Waskie pole widzenia

- Posrednie pole widzenia

- Szerokie pole widzenia

Katy p.w.

2,0°x1,5°

6,0°x 4,5°

25°x19°

9.4

Optyka kamery FLIR

Przestona 5.5
Ogniskowa 20-275 mm

Zakres ostrosci regulowany
od 3 m do nieskoriczono$ci
dla szerokiego pola widzenia
(WFQV) oraz od 15 m do
nieskonczonosci dla waskiego
pola widzenia (NFOV).
Nominalne ustawienie punktu
ostrzenia  dla  wszystkich
dyskretnych  pdl  widzenia
bedzie identyczne.

TAK
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9.5

Korekcija
niejednorodnosci

matrycy (NUC)

Algorytm korekcji
niejednorodnosci matrycy
NUC zaimplementowany w
karcie procesora obrazu
bedzie wykorzystywat dwie
funkcje:

Dwupunktowg korekcje NUC,
przeprowadzong fabrycznie,
oraz jednopunktowag korekcje
NUC, przeprowadzang od
czasu do czasu przez
uzytkownika na zadanie, jako
standardowa procedure w
trakcie eksploatacji systemu.

W trakcie przeprowadzania
korekcji obiektyw kamery
FLIR powinien zosta¢
skierowany w okreslonym
kierunku, zapewniajac
matrycy detektora jednorodne
tto (obraz).

TAK

10.

Parametry kamery TV

CCD (lub tez inna
rébwnowazna technologia): z
transferem miedzyliniowym,
kolorowa, o rozdzielczosci
740000 pikseli.

Automatyczne sterowanie:
wzmochienie i przestona

Reczne sterowanie: zoom
oraz ustawianie ostrosci

Katy pola widzenia:1,6° - 40°
(w poziomie), ciagty zoom x25

Funkcja Auto ICR: sterowany
silnikiem filtr ~ odcinajacy
promieniowanie podczerwone

Czuto$¢ widmowa: 0,4 do 1,1
um.

Funkcja Auto ICR - zdalnie
sterowany  silnikiem filtr
odcinajacy promieniowanie
podczerwone

Minimalny poziom o$wietlenia:
2 luksy/ 1/50 s (PAL)

Stosunek sygnat/szum: 50 dB

TAK

17




10.1

Parametry

opcjonalneqo
dalmierza

laserowego

Diugos¢ fali: 1,54 pum
(bezpieczny dla oka)

Moc szczytowa impulsu: 6 mJ

Rozbieznos¢ wigzki: 0,7 mrad TAK
(pomiedzy  punktami  90%
energii)
Czestotliwosc powtarzania
impulséw pomiarowych, przy
pracy ciagtej: 12 impulséw na
minute
Seria pomiarowa 5 kolejnych
pomiaréw w ciagu 5 sekund,
nastepnie 30 sekund przerwy
na schtodzenie

10.2 | Parametry
opcjonalnego
wskaznika
laserowego
Diugos¢ fali: 830 = 30 nm
(urzadzenie laserowe klasy| TAK

3B)

Nominalna moc wyjsciowa: 60
mwW

Rozbieznos¢  wigzki: <0,5
mrad

18




10.3

Uktad
automatycznego
sledzenia (AVT)
(opcjonalny)

Uktad automatycznego
Sledzenia AVT wykorzystuje
obraz wideo z kamery
termowizyjnej lub tez z
kamery TV jako zrodto
przetwarzanej informacji o
celu. System pracuje w
zamknietej petli sledzenia,
wewnetrznej dla urzadzenia,
to znaczy, ze kiedy ukfad
zostanie zablokowany na
Sledzonym obiekcie, wyliczone
btedy sledzenia sg
wykorzystywane przez ukfad
sterowania zawieszeniami
kardanowymi do utrzymania
sledzonego obiektu posrodku
pola widzenia

TAK

10.3.1

Parametry ukiadu
automatycznego
sledzenia AVT

Typ sledzenia: korelacyjny, z
funkcjg wstepnego
centrowania

Minimalne rozmiary celu: 2x1
piksel (dla duzego kontrastu);
3X3 piksele (dla matego
kontrastu)

Rozmiary bramki $ledzenia:
dostosowywane ; od 3x3 do
64x64 piksel

Minimalny kontrast: 6%

Tryb przewidywania: przez 6
sekund po przestonieciu celu

TAK
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10.4

Btad justowania

Catkowita optyczna
niewspotosiowos¢
pomiedzy osiami
optycznymi kamer na
zakonczenie procesu
justowania (wzajemnego
ustawiania ich osi
optycznych) powinna
wynosi¢ mniej niz:

Pomiedzy kamerg FLIR oraz
dalmierzem laserowym: 0,15
mrad

Pomiedzy kamerg TV oraz
dalmierzem laserowym: 0,15
mrad

Doktadnos¢ zachowania
justowania (w zakresie 20°
At):

Pomiedzy kamera FLIR oraz
dalmierzem laserowym: 0,5
mrad

Pomiedzy kamerg TV oraz
dalmierzem laserowym: 0,8
mrad

TAK
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11.

Gotowosé
wyposazenia

System obserwacyjny bedzie
gotowy do dziatania w mniej
niz 60 sekund po jego
wigczeniu. Dotyczy to
zawieszen kardanowych,
kamer dziennych, dalmierza
laserowego oraz wskaznika
laserowego.

Obraz z kamery termowizyjne;j
FLIR bedzie, typowo, gotowy
w mniej niz 8 minut w
przypadku temperatury
otoczenia wynoszacej mniej
niz 30°C oraz w mniej niz 10
minut w przypadku
temperatury otoczenia
wynoszacej 45°C.

W przypadku awarii
komunikacji system
automatycznie przejdzie w
domysiny tryb zablokowania
linii widzenia (CAGE) i ustawi
sie w zaprogramowanej osi
optycznej

TAK
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12.

Symbologia

System dodaje symbole do
wyjsciowego sygnatu wideo.
Symbole beda naktadane
tylko w jednym kanale,
wybranym jako ,gtéwny"
kanat.

Dostepna musi by¢ opcja S/W

umozliwiajgca wytaczenie
funkcji naktadania na obraz

wyswietlanych symboli (w tym

symboli tymczasowych takich
jak np. ZOOM SCALE (skala

zoom), FOCUS SCALE (skala

ostrosci), itd...).

Nastepujace informacje beda

naktadane na obraz wideo:
Ikona trybu pracy systemu
Wzmocnienie IR, poziom,
wskaznik regulacji ostrosci,

polaryzacja

Wskazania informujace o
niesprawnosciach

Krzyz celowniczy

Potozenie katowe osi
optycznej

Dane dotyczace odlegtosci i
sterowania

Data i godzina

Informacje dotyczace
konserwacji

TAK

13.

WYMAGANIA
SRODOWISKOWE
SYSTEMU
OBSERWACYJNEGO
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13.1

Temperatura

Temperatury, ktére system
bedzie w stanie znies¢ (w
trakcie dziatania lub tez nie),
beda nastepujace:

Wysokie temperatury:

Dziatanie: system nie wykaze
zadnego spadku 0siggoéw po
poddaniu dziataniu
temperatury +50 °C i nie
zostanie uszkodzony po
poddaniu dziataniu
temperatury +60°C

Przechowywanie: +70°C

Niskie temperatury:

Dziatanie: -30 °C

Przechowywanie: -40 °C

TAK

13.2

Wysokos¢é (cisnienie)

Warunki wysokosciowe,
ktore system bedzie w
stanie wytrzyma¢é (w trakcie
dziatania lub tez nie), beda
nastepujace:

Dziatanie: od -450 m do 5000
m

Przechowywanie: od -450 m
do 12000 m.

TAK

13.3

Deszcz

System bedzie w stanie
wytrzyma¢ wystawienie na
dziatanie deszczu 50 mm/h
oraz wiatru o predkosci 20
km/h przez 30 min

TAK

13.4

Wilgotnosé

Poziom  wilgotnosci,  ktory
system bedzie w stanie
wytrzymac (w trakcie dziatania
lub tez nie),

Wilgotnos¢ wzgledna: do 95%
w temperaturze 45°C.

TAK
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13.5

Stona mgta

System bedzie w stanie
wytrzymaé wystawienie na
dziatanie stonej mgty zgodnie
z definicjg zawartg w metodzie
509.3 procedura .

TAK

13.6

B.3.6. Piasek i kurz

System bedzie w stanie
wytrzymac (w trakcie dziatania
lub tez nie) dziatanie piasku i
kurzu zgodnie z metodg 510.3
procedura | oraz Il.

TAK

13.7

Drgania

Zgodnie z opisem rysunkoéw w
zat nr 2 str 29 -32

TAK

14

SYSTEM
PRZECHWYTUJACY

W przechwytujacym pojezdzie
naziemnym UGV, przednia
kamera kierowania jazda
bedzie wykorzystywana jako
kamera przechwytywania.

Z powodow operacyjnych
nalezy zastosowac rozdzielacz
wideo. Rozdzielacz bedzie
wysytat sygnaty wyjsciowe z
kamery kierowania
jazda/przechwytywania
réwnoczesnie do wejscia
wideo kierowania jazdg oraz
do wejscia wideo
przechwytywania wyposazenia
pojazdu.

Parametry
rozdzielacza wideo

Przetacznik wideo bedzie
posiadat przynajmniej
nastepujace mozliwosci:

Przynajmniej 2 wyjscia

Pasmo przenoszenia: DC do
przynajmniej 100 MHz

TAK
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Transport tadunku

luzem (nieumocowany)

System nie bedzie wykazywat
degradacji w trakcie poddania
dziataniu drganiom
odpowiadajagcym metodzie
testow 514.4 procedura I,
kiedy zostanie prébnie
zapakowany wewnatrz
wytrzymatej skrzyni

Uderzenia w trakcie
transportu luzem
(nieumocowany)

System nie bedzie wykazywat
degradacji po zrzuceniu z
wysokosci 122 cm

Sredni czas
bezawaryjnej pracy
(MTBF)

Sredni czas bezawaryjnej pracy
systemu w terenie nie bedzie
mniejszy niz 5000 godzin.

Czas uzytkowania

Czas uzytkowania systemu
bedzie wynosit przynajmniej
pietnascie (15) lat dla dowolnej,
majacej zastosowanie
kombinacji wymagan
dotyczacych uzytkowania,
wytrzymatosci, osiagéw oraz
magazynowania, w przypadku
gdy nie zostanie przekroczona
liczba godziny operacyjnego
uzytkowania, podana w
poprzednim punkcie. Czas
uzytkowania jest definiowany
jako catkowity czas, ktory
uptynat od daty otrzymania
systemu do daty jego zuzycia
sie.
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Koncepcja konserwacji

Koncepcja konserwacji powinna
by¢ oparta na poziomie
organizacyjnym (wytacznie).
Koncepcja dla tej koncepciji
konserwacji wymaga tatwego
dostepu do systemu,
zaprojektowanego tak, aby
umozliwi¢ szybki
demontaz/wymiane, z
wbudowanymi funkcjami testu
(BIT), umozliwiajgcymi
wykrywanie i lokalizacje
niesprawnosci oraz kontrole
poprawnosci pracy systemu

Wymagania dotyczace
konserwacji ilosciowej —
zgodnie z tabelg na str. 34 zat
nr 2

Ograniczenie
mozliwosci
odwrotnego montazu

Konstrukcja systemu powinna
zawieraé rozwigzania,
uniemozliwiajgce niepoprawny
montaz, podiaczenie
przewodow, ztgczy
elektrycznych lub tez
jakichkolwiek innych
elementéw, mechanicznie lub
tez elektrycznie. Nalezy
zastosowac rozwigzania,
wymagajace koniecznosci
mechanicznego dopasowania,
rézne rozmiary ztacz, itd... w
celu wyeliminowania takiej
mozliwosci.

Testowalnos¢é

System bedzie udostepniat
dane z funkcji wbudowanego
testu BIT, w celu identyfikacji
niesprawnosci we wszystkich
modufach LRU.
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Tryby funkcji
wbudowanego testu
BIT

System wbudowanej funkcji
testu BIT bedzie posiadat trzy

tryby pracy:
e Testwtrakcie
uruchomienia
e Test okresowy/ciagty
e Test inicjalizowany

Latwos¢ transportu

System w swoim opakowaniu
(opakowaniach) bedzie
umozliwiat i utatwiat
wykorzystanie wszelkich
srodkow transportu,
przewidzianych do
wykorzystania, rozwiniecia oraz
wsparcia logistycznego

10.

Zamiennos¢

Musi zosta¢ zapewniona petna
zamiennosé, w przypadku
wymiany modut LRU, dla
systemu typu ,w jednej
obudowie”.

Komponenty systemu nie moga
wymagac zadnych dodatkowych
regulacji po ich
wyprodukowaniu.

11.

Ograniczenia
Dotyczace Konstrukciji
Oraz Projektowania

Zgodnie z pktem B.9 str.
36 -39 zat nr 2

Powyzsze parametry/warunki graniczne stanowiag 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
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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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