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SZCZEGOLOWY OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

CZESC 1:
| Dostawa zintegrowanego stanowiska badawczego:

Eksperymentalne obiekty mechatroniczne

Aparatura stanowi szeroki zestaw obiektéw mechatronicznych zawierajgcych interfejsy pomiarowe.
Umozliwiajg testowanie nietypowych zaawansowanych algorytmoéw sterowania dla najczesciej
wystepujgcych konfiguracji obiektéw mechatronicznych

Sktad stanowiska

1 Zestaw mechatroniczny “ Modular Servo” umozliwiajgcy badanie serwomechanizmu oraz
enkoderéw wraz z kartg pomiarowo-sterujgcg wspéltpracujgcy =z oprogramowaniem
Matlab/LabView

2 Mechatroniczny zestaw do testowania sterownikéw PLC i uktadéw mikroprocesorowych wraz z

urzgdzeniami peryferyjnymi

3 Zestaw mechatroniczny “model dzwigu” o 3 stopniach swobody wyposazony w moduty mocy oraz
karte pomiarowo sterujgcg wspétpracujgcg z oprogramowaniem Matlab/LabView

4 Zestaw mechatroniczny “helikopter” o czterech napedach oraz z pomiarem nachylenia
wyposazony w otwarty system sterowania wspétpracujacy z oprogramowaniem Matlab/LabView

5 Konfigurowalny zestaw mechatroniczny umozliwiajgcy badanie algorytmow sterowania silnikami
DC, wahadtem odwréconym itd... Zestaw o otwartej strukturze sterowania zawierajgcy karte
pomiarowo sterujgcg wspotpracujgcy z Matlak | LabView

6 Obiekt mechatroniczny do badania sterowania zjawiskiem magnetycznej “lewitacji. Zestaw o
otwartej strukturze sterowania zawierajgcy karte pomiarowo sterujgcg wspotpracujgcy z Matlab i
Labview

ll. Szczegotowy opis poszczegodlnych sktadnikéw zaméwienia (1,2,3,4,5,6 pktu I)

L.p. |ilosé |Opis

1 1 Zestaw mechatroniczny “ Modular Servo”
umozliwiajacy badanie serwomechanizmu oraz enkoderéw wraz z kartg pomiarowo-
sterujaca wspotpracujacy z oprogramowaniem Matlab/LabView



http://www.inteco.com.pl/new1/index.php?option=com_content&view=article&id=8&Itemid=16
http://www.inteco.com.pl/new1/index.php?option=com_content&view=article&id=8&Itemid=16
http://www.inteco.com.pl/new1/index.php?option=com_content&view=article&id=8&Itemid=16

Przyktadowy wyglad urzgdzenia wraz z uktadem mechanizméw. Wymiary nie wigeksze niz
950x130x185 mm
nie mniejsze niz 860x80x105 mm

Opis 0gdlny:

Obiekt laboratoryjny z silnikiem DC umozliwiajgcy podtgczenie silnika z réznymi modutami
majgcych charakter liniowy i nieliniowy. Stanowisko ma umozliwia¢ badanie wptywu luzéw,
ttumienia, elastycznosci , bezwladnosci (0$ z watem o duzej masie) oraz tarcia na
sterowanie silnikiem DC. Caty system jest zbudowany z profili metalowych umozliwiajgcych
swobodng konfiguracje modutdéw wzgledem siebie. Takie rozwigzanie ma na celu szybkag
zmiane uktadu stanowiska bez posiadania znacznej wiedzy z zakresu mechaniki.
Stanowisko wyposazone jest w silnik DC sterowany poprzez PWM oraz czujnik potozenia
walu silnika. Ukfad zasilnia jak réwniez karta wejscia wyjscia PCI na bazie uktadu FPGA
stanowi interfejs pomiedzy obiektem a $srodowiskiem Matlab/ Simulink i LabView. Sterowanie
obiektem ma odbywaé za pomocg komputera PC w czasie rzeczywistym. Dotgczone do
urzgdzenia oprogramowanie musi zawiera¢ niezbedne biblioteki pozwalajgce na
bezposrednie sterowanie obiektem oraz skonfigurowane przyktadowe eksperymenty.

Stanowisko musi zawieraé:

- silnik: DC, 12V, kontrolowany poprzez PWM

- interfejs zasilajgcy

- 7 réznych mechanicznych modutéw

- czujnik potozenia i predkosci (encoder inkrementalny oraz tachogenerator )

- stalowa szyna

- karte wejscia wyjscia z ukladem FPGA oraz interfejsem PCI
(uktad FPGA umozliwia generacje sygnatu PWM oraz odczyt wartosci z enkoderdw ),

- oprogramowanie/sterowniki/toolboxy umozliwiajgce wspotprace modelu z programem
Matlab/Simulink jak rowniez LabView,

- stanowisko nie ma zawieraé zbudowanego i gotowego kodu w LabView
umozlwiajacego wspétprace z komputerami przemystowymi (ma zawieraé jedynie
sterowniki),

- oprogramowanie zawierajgce peten model dynamiczny modelum

- ptyte CD z dokumentacjg techniczng (instrukcja instalacji, instrukcja uzytkownika), oraz
przyktadem éwiczen laboratoryjnych i eksperymentéw (pliki z zrealizowanymi
przyktadowymi eksperymentami),

Uwagal!!! stanowisko musi zawiera¢ wszelkie komponenty umozliwiajgce bezposrednie
uruchomienie (komputer PC zapewni zamawiajacy),

Stanowisko musi umozliwiaé:

- szybkie prototypowanie uktadéw sterowania

- badanie algorytméw sterowania obiektem rzeczywistym w czasie rzeczywistym (testowanie
regulatoréw PD, PID i innych ),

- mozliwo$¢é budowy uktadu sterowania w srodowisku Matlab/Simulink oraz LabView bez
znajomosci programowania w jezyku C,

- wizualizacje zmiennych i akwizycje zmiennych.

Dodatkowe wymagania:




¢ Gwarancja minimum 12 miesigce
e Pomoc techniczna
Szkolenie w dniu uruchamiania stanowiska dla 3 oséb

Mechatroniczny zestaw do testowania sterownikéw PLC i uktadow
mikroprocesorowych wraz z urzadzeniami peryferyjnymi
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Przyktadowy wyglad urzgdzenia wraz z uktadem zbiornikow. Wymiary nie wieksze niz
360x560x1800 mm
nie mnigjsze niz 340x530x1700mm

Opis 0gdlny:

Doktadny sktad zestawu opisuje poglgdowy rysunek. Gtéwng funkcjg zestawu ma by¢
mozliwos$¢ nauki programowania i testowania pracy sterownikéw PLC oraz uktadow
mikroprocesorowych. Ponadto stanowisko ma by¢ obiektem fizycznym ktéry poprzez
zewnetrzng karte 1/0 USB umozliwia sterowanie poziomem cieczy w zbiornikach przy
pojawiajgcych sie zakitdéceniach zewnetrznych umozliwiajgc jednoczeénie obserwacje na
komputerze PC zmiennych.

Stanowisko musi zawierac:

- konstrukcje mechaniczng (rama, minimum 3 zbiorniki, 3 zawory reczne, minimum 2
elektrozawory, czujniki odlegtosci, pompa 12V zgodnie z poglgdowym rysunkiem)

- stopien mocy do sterowania zaworami i majgcy odpowiedni interfejs dla karty pomiarowo
sterujgcej /10 USB,

- modut zasilajgcy wszystkie komponenty stanowiska,

- zewnetrzng karte pomiarowo sterujagca dziatajgcg na bazie interfejsu USB 2.0 (odczyt
sygnatéw z czujnikdw poziomu, sterowanie zaworami itd...)

- dodatkowy interfejs umozliwiajgcy wspoétprace z sterownikami PLC,

- oprogramowanie/sterowniki/toolboxy umozliwiajgce wspétprace modelu z programem
Matlab/Simulink jak réwniez LabView,

- stanowisko nie ma zawieraé zbudowanego i gotowego kodu w LabView
umozlwiajacego wspétprace z komputerami przemystowymi (ma zawieraé jedynie
sterowniki),

- oprogramowanie zawierajgce peten model matematyczny obiektu,

- ptyte CD z dokumentacjg techniczng (instrukcja instalaciji, instrukcja uzytkownika), oraz
przyktadem éwiczen laboratoryjnych i eksperymentéw (pliki z zrealizowanymi
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przyktadowymi eksperymentami),

Uwagal!!! stanowisko musi zawiera¢ wszelkie komponenty umozliwiajgce bezposrednie
uruchomienie (komputer PC zapewni zamawiajgcy),

Stanowisko musi umozliwiaé:

- szybkie prototypowanie uktaddéw sterowania

- badanie algorytméw sterowania obiektem symulujgcym fragment procesu
technologicznego

- mozliwos¢ budowy uktadu sterowania w srodowisku Matlab/Simulink oraz LabView bez
znajomosci programowania w jezyku C,

- mozliwos¢ podtaczenia innego urzadzenia sterujgcego np. uC,

Dodatkowe wymagania:

e Gwarancja minimum 12 miesigce
e Pomoc techniczna
Szkolenie w dniu uruchamiania stanowiska dla 3 os6b

Zestaw mechatroniczny “model dzwigu” o 3 stopniach swobody wyposazony w
moduty mocy oraz karte pomiarowo sterujaca wspoétpracujaca z oprogramowaniem
Matlab/Simulink i LabView
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Przyktadowy wyglad urzgdzenia wraz z uktadem mechanizméw. Wymiary nie wigksze niz

1210x1210x1600 mm
nie mniejsze niz 1100x1200x1400 mm

Opis 0gdlny:

Laboratoryjny model dzwigu bedacy zminiaturyzowanym modelem dzwigu budowlanego.
Model sktada sie z kolumny pionowej oraz z wysiegnika z ruchomym wozkiem
zawierajgcego z jednej strony mase réwnowazgca ciezar przenoszonego materiatu.
Kolumna pionowa tgczy sie z wysiegnikiem za pomocg specjalnego fozyska i systemu
napedowego i pomiarowego. Wazng cechg modelu jest pomiar w dwoch ptaszczyznach
odchylenia linki z odwaznikiem.




System jest w petni zintegrowany z Srodowiskiem MATLAB / Simulink oraz LabView
(poprzez wykorzystanie biblioteki dil lub kontrolki ActiveX) i dziata w czasie rzeczywistym.
Umozliwia pisanie wtasnych algorytmoéw sterowania bez koniecznej znajomosci jezyka C.
Stanowisko wraz z oprogramowaniem zawiera wiele przyktadéw zrealizowanych algorytmow
sterowania.

Stanowisko musi zawierac:

- konstrukcje mechaniczng zawierajgcg napedy (3 silniki DC sterowane poprzez PWM
wyposazone w przektadnie), czujniki (enkodery wysokiej rozdzielczosci),

- stopien mocy do sterowania napedami i majgcy odpowiedni interfejs dla karty pomiarowo
sterujgce;j,

- modut zasilajgcy wszystkie komponenty stanowiska,

- zewnetrzng karte pomiarowo sterujgca dziatajgcg na bazie interfejsu USB 2.0 (musi
obstugiwaé enkodery jak réwniez sterowanie silnikami DC poprzez PWM)

- oprogramowanie/sterowniki/toolboxy umozliwiajgce wspétprace modelu z programem
Matlab/Simulink jak rowniez LabView,

- oprogramowanie zawierajgce peten model kinematyczny i dynamiczny modelu,

- ptyte CD z dokumentacjg techniczng (instrukcja instalaciji, instrukcja uzytkownika), oraz
przyktadem ¢wiczen laboratoryjnych i eksperymentow (pliki z zrealizowanymi
przyktadowymi eksperymentami),

Uwagal!!! stanowisko musi zawiera¢ wszelkie komponenty umozliwiajgce bezposrednie
uruchomienie (komputer PC zapewni zamawiajacy),

Stanowisko musi umozliwia¢:

- szybkie prototypowanie uktaddéw sterowania

- badanie algorytméw sterowania obiektem nieliniowym w czasie rzeczywistym ($ledzenie
trajektorii ruchu, minimalizowanie amplitudy drgan fadunku),

- mozliwos$¢ budowy uktadu sterowania w $rodowisku Matlab/Simulink oraz LabView bez
znajomosci programowania w jezyku C,

- wizualizacje zmiennych przegubowych oraz wartosci sterowania,

Dodatkowe wymagania:

¢ Gwarancja minimum 12 miesigce
e Pomoc techniczna
e Szkolenie w dniu uruchamiania stanowiska dla 3 oséb

Zestaw mechatroniczny “helikopter” o dwéch napedach oraz z pomiarem nachylenia
wyposazony w otwarty system sterowania wspoétpracujacy z oprogramowaniem
Matlab/LabView
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Przyktadowy wyglad urzgdzenia wraz z uktadem mechanizméw. Wymiary nie wieksze niz
510x510x660 mm
nie mniejsze niz 480x480x600 mm

Opis o0gdlny:

Laboratoryjny model helikoptera o dwdch rotorach zamocowanych na obracajgcej sie belce
przeznaczony do testowania algorytméw sterowania umozliwiajgcy wykonywanie
eksperymentoéw z symulowanym uktadem sterowania na komputerze PC w czasie
rzeczywistym. System ma umozliwia¢ sterowanie z poziomu komputera PC w Srodowisku
Matlab/Simulink i Labview poprzez zewnetrzng karte wejscia wyjscia USB 2.0.

System umozliwia pomiar odchylenia belki oraz sterowanie predkoscig silnikow w systemie
Czasu rzeczywistego.

Stanowisko musi zawierac:

- konstrukcje mechaniczng zawierajgcg napedy (2 silniki sterowane poprzez PWM
wyposazone w techogeneratory), czujniki do okreslenia potozenia belki (enkodery wysokiej
rozdzielczo$ci),

- przewody do potgczenia kazdego z modutdw,

- stopien mocy do sterowania napedami i majgcy odpowiedni interfejs dla karty pomiarowo
sterujgcej,

- modut zasilajgcy wszystkie komponenty stanowiska,

- zewnetrzng karte pomiarowo sterujgca dziatajgcg na bazie interfejsu USB 2.0 (musi
obstugiwaé enkodery jak rowniez sterowanie silnikami DC poprzez PWM)

- oprogramowanie/sterowniki/toolboxy umozliwiajgce wspotprace modelu z programem
Matlab/Simulink jak rowniez LabView,

- oprogramowanie zawierajgce peten model kinematyczny i dynamiczny modelu,

- ptyte CD z dokumentacja techniczng (instrukcja instalacji, instrukcja uzytkownika), oraz
przyktadem éwiczen laboratoryjnych i eksperymentéw (pliki z zrealizowanymi
przyktadowymi eksperymentami),




Uwagal!!! stanowisko musi zawiera¢ wszelkie komponenty umozliwiajgce bezposrednie
uruchomienie (komputer PC zapewni zamawiajacy),

Stanowisko musi umozliwiaé:

- szybkie prototypowanie uktaddéw sterowania

- badanie algorytméw sterowania obiektem silnie nieliniowym w czasie rzeczywistym
(stabilizacja potozenia, szybka reakcja na zaktécenie),

- mozliwos$¢ budowy uktadu sterowania w $srodowisku Matlab/Simulink oraz LabView bez
znajomosci programowania w jezyku C,

- wizualizacje zmiennych przegubowych oraz wartosci sterowania,

Dodatkowe wymagania:

¢ Gwarancja minimum 12 miesigce
e Pomoc techniczna
e Szkolenie w dniu uruchamiania stanowiska dla 3 os6b

Konfigurowalny zestaw mechatroniczny umozliwiajacy badanie algorytmow
sterowania silnikami DC, wahadiem odwréconym itd...
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Przyktadowy wyglad urzgdzenia wraz z uktadem mechanizméw. Wymiary nie wigksze niz
2300x550x750 mm
nie mniejsze niz 2100x450x650 mm

Opis 0gdlny:

Obiekt laboratoryjny zbudowany z ramy na ktdrej umieszczony jest wézek z mechanizmem
wahadfa. System umozliwia badanie algorytméw wprowadzania wahadta w pozycje pionowg
wraz z utrzymywaniem réwnowagi. Wozek ma by¢ napedzany silnikiem DC poprzez
przektadnie pasowa. Wahadito ma by¢ zamontowane na wozku na tozyskach. Uktad musi
zapewni¢ pomiar potozenia wézka jak rowniez kata obrotu wahadta. Sterowanie wahadtem
ma polegaé na odpowiednim przesuwaniu wézka (w ograniczonym zakresie) i rozkotysaniu
wahadta w celu ustawienia go w pozycji pionowej. W kolejnym etapie algorytmu system ma
utrzymywacé réwnowage wahadta nawet przy pojawiajgcym sie zaktéceniu.

System dziata bezposrednio w programie MATLAB / Simulink jak réwniez LabView. Wraz z
stanowiskiem muszg by¢ dostarczone gotowe zaprogramowane eksperymenty mozliwe do
przeprowadzenia w czasie rzeczywistym za pomocg narzedzi RTWT.

Stanowisko musi zawiera¢:

- rame stalowg z stabilng podstawag

- wahadto oraz mechaniczny system z utozyskowanym wdzkiem
- silnik: DC, 12V, kontrolowany poprzez PWM

- fozyska liniowe




- interfejs zasilajgcy i modut mocy dla napedow

- czujnik potozenia wozka i kata wahadta (encodery inkremetalne wysokiej rozdzielczo$ci)

- zewnetrzng karte wejscia wyjscia z uktadem FPGA oraz interfejsem USB 2.0
(uktad FPGA umozliwia generacje sygnatu PWM oraz odczyt wartosci z enkoderow),

- oprogramowanie/sterowniki/toolboxy umozliwiajgce wspétprace modelu z programem
Matlab/Simulink jak rowniez LabView,

- stanowisko nie ma zawieraé zbudowanego i gotowego kodu w LabView
umozlwiajacego wspétprace z komputerami przemystowymi (ma zawieraé jedynie
sterowniki),

- oprogramowanie zawierajgce peten model dynamiczny obiektu,

- ptyte CD z dokumentacjg techniczng (instrukcja instalacji, instrukcja uzytkownika), oraz
przyktadem cwiczen laboratoryjnych i eksperymentow (pliki z zrealizowanymi
przyktadowymi eksperymentami),

Uwagal!!! stanowisko musi zawiera¢ wszelkie komponenty umozliwiajgce bezposrednie
uruchomienie (komputer PC zapewni zamawiajgcy),

Stanowisko musi umozliwiaé:

- szybkie prototypowanie uktaddéw sterowania

- badanie algorytméw sterowania obiektem rzeczywistym w czasie rzeczywistym (testowanie
regulatoréw PD, PID i innych ),

- mozliwos¢ budowy uktadu sterowania w srodowisku Matlab/Simulink oraz LabView bez
znajomosci programowania w jezyku C,

- wizualizacje zmiennych i akwizycje zmiennych.

Dodatkowe wymagania:

e Gwarancja minimum 12 miesigce
e Pomoc techniczna
e Szkolenie w dniu uruchamiania stanowiska dla 3 os6b

Obiekt mechatroniczny do badania sterowania
zjawiskiem ,,magnetycznej lewitacji”. Zestaw o otwartej strukturze sterowania
zawierajacy karte pomiarowo sterujagcg wspoétpracujacy z Matlab

elektromagnes

t\ sensor potozenia

zasilacz

obiekt lewitacji

Przyktadowy wyglad urzgdzenia z utozeniem elektromagneséw. Wymiary nie wieksze niz
450x380x530 mm

Opis 0gdlny:




Obiekt laboratoryjny magnetycznej lewitacji musi posiada¢ otwartg petle regulacji co
umozliwi testowanie réznych algorytmdéw sterowania dla obiektu nieliniowego. Konstrukcja
ma umozliwia¢ prezentacje zjawiska lewitacji oraz kontrolowanej zmiany potozenia
ferromagnetycznej sfery.

Obiekt zbudowany jest z ramy na ktoérej znajdujg sie dwa elektromagnesy umieszczone
przeciwsobnie. Obiektem lewitacji jest sfera ferromagnetyczna o niewielkiej masie
umieszczana pomiedzy elektromagnesami. W ramie musi by¢ zainstalowany czujnik dajacy
informacje zwrotng o aktualnej pozyc;ji lewitujgcej sfery. System réwniez umozliwia pomiar
pragdu cewek jak réwniez i napiecia. Sterowanie wysokoscig sfery ma odbywac sie poprzez
odpowiednie sterowanie prgdem w cewce gornej i dolnej. Stanowisko musi zawiera¢ modut
mocy zasilajgcy uktady jak rowniez cewki oraz zewnetrzng karte wejscia wyj$cia tgczong z
komputerem PC poprzez interfejs USB 2.0.

Stanowisko musi zawieraé:

- dwa elektromagnesy umieszczone przeciwsobnie

- ferromagnetyczna sfera (obiekt lewitacji)

- czujnik potozenia sfery

- czujnik pradu

- jednostka zasilajgca elektronike oraz cewki z mostkami mocy

- karte wejscia wyjscia z uktadem FPGA oraz interfejsem PCI

- oprogramowanie/sterowniki/toolboxy umozliwiajace wspotprace modelu z programem
Matlab/Simulink jak rowniez LabView,

- oprogramowanie zawierajgce peten model dynamiczny obiektu,

- ptyte CD z dokumentacjg techniczng (instrukcja instalacji, instrukcja uzytkownika), oraz
przyktadem ¢wiczen laboratoryjnych i eksperymentow (pliki z zrealizowanymi
przyktadowymi eksperymentami),

Uwagal!!! stanowisko musi zawiera¢ wszelkie komponenty umozliwiajgce bezposrednie
uruchomienie (komputer PC zapewni zamawiajacy),

Stanowisko musi umozliwia¢:

- szybkie prototypowanie uktadéw sterowania i przeprowadzanie symulacji

- badanie algorytméw sterowania obiektem rzeczywistym w czasie rzeczywistym (testowanie
regulatoréw PD, PID i innych ),

- przeprowadzenie identyfikacji on-line obiektu,

- mozliwo$¢ implementac;ji uktadu sterowania w srodowisku Matlab/Simulink oraz LabView
bez znajomosci programowania w jezyku C, dziatajgcego w czasie rzeczywistym

- wizualizacje zmiennych i akwizycje zmiennych.

Dodatkowe wymagania:

¢ Gwarancja minimum 12 miesigce
e Pomoc techniczna
Szkolenie w dniu uruchamiania stanowiska dla 3 os6b




CZESC 2:
Dostawa zintegrowanego stanowiska badawczego: Ultra szybki miernik wibracji

. Dodatkowe wymagania od wykonawcy:

Czas naprawy serwisowej: 15 dni roboczych. Jesli w ciggu tego czasu nie zostanie usunigta usterka
wowczas Wykonawca zapewni sprzet zastepczy o parametrach co najmniej takich jak uszkodzony.

Czas reakcji serwisu nie dtuzszy niz 72h.
Instalacja oraz szkolenie w dniu dostawy — w cenie oferty.

Il. Elementy skladowe stanowiska:

L.p. | Opis llos¢
1 Ultra szybki miernik wibracji dla pomiaru punktowego 1

2 Zestaw tensometrow do pomiaru punktowego drgan 80

3 Akcesoria 1

I1l. Szczegdtowy opis przedmiotu zaméwienia:
Minimalne wymagania

e Ultra szybki miernik wibracji do pomiaru punktowego

Opis 0gdlny:

Urzgdzenie powinno umozliwi¢ punktowe pomiary drgan z czestotliwoscig probkowania co najmniej
10KHz (takze na wyjsciu analogowym). Mozliwos¢ pracy w terenie oraz budynkach, preferowana
budowa modutowa z mozliwo$cig zmiany ilosci kanatéw, min. 16 slotéw. Mozliwos¢ obstugi czujnikow
réznego typu w tym samym czasie. Doktadno$¢ modutéw pomiarowych nie mniejsza niz 0,0025%, nie
wieksza niz 0,03%. Urzadzenie powinno umozliwi¢ komunikacje z komputerem poprzez interfejs (min.
Ethernet, USB), rejestrowanie pomiarow w wewnetrznej pamieci urzadzenia lub w pamieci
komputera.

Przyktadowy konfiguracja (rysunek poglgdowy)

Ultra szybki miernik wibracji skltada sie z:

1.Wielokanatowy wzmacniacz tensometryczny
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2.Zestaw tensometréw do pomiaru punktowego

3.Akcesoria

Ad 1. Wielokanatowy wzmacniacz tensometryczny o parametrach nie gorszych niz:

a) obudowa wraz z zasilaczem (1 szt.);
-min. 16 slotéw na moduty pomiarowe,
-zasilanie 115/230 V -25+15V,
-prad zatgczania < 20 A,
-maks. moc 150 W,
- zakres temperatur pracy; -10...+55 <C,
-europejski certyfikat EN61326 i EN61010,
b) panel sterujacy (1 szt.) o parametrach nie gorszych niz;
-wyswietlacz LCD o rozdzielczo$ci min. 192x64 pix.,

-wbudowana klawiatura (ewentualne wraz z kursorem) — wybdr parametrow pomiaru i
ustawien konfiguracyjnych

-menu w jezyku co najmniej angielskim,

-wyswietlacz umozliwia prezentacje przebiegu (co najmniej w trybach: 1/3/6 przebiegéw; graf
ty, graf xy)

c) modut komunikacyjny z PC (1 szt.) — konfiguracja, parametry pomiaru, przesyt danych
pomiarowych

-obstugiwane interfejsy komunikacyjne: co najmniej (jednoczesnie w sensie na jednym
module) Ethernet RJ45, USB master/slave

-szybkos$¢ transferu danych Ethernet nie mniejszy niz: przy 2400Hz/128 kanatach-307200
(format 4-byte) mierzonych przebiegdéw/s,

- szybkos¢ transferu danych dla USB nie mniejszy niz: przy 2400Hz/32 kanatach-76800
(format 4-byte) mierzonych przebiegdéw/s,

-wejscie napieciowe poziom LOW nie wigksze niz : 0...5V,
-wejscie napieciowe poziom HIGH nie wieksze niz : 10...24V,
-wejscie pragdowe dla poziomu nie wieksze niz 24V: 12mA,
-wejscie prgdowe dla poziomu nie wieksze niz 10V: 3mA,

d) modut pomiarowy z wyjSciami analogowymi (min. 6 kanaléw obstugiwanych réwnolegle)
(dopuszcza sie min. 6 modutéw 1 kanatowych):

- klasa doktadnosci: 0,03%,

- obstugiwane typy czujnikéw: tensometry w ukfadzie pot- i petnego mostka (technika szesciu
i czteroprzewodowa) oraz rozety tensometryczne, przetworniki potencjometryczne,
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przetworniki piezorezystancyjne
- obstugiwane opornosci tensometréw: co najmniej 120 i 350 Q (dla napiecia zasilania 5V),

- zakres pomiarowy dla nap. zasilania (VB =5V) +/-8mV/V i dla nap. zasilania (VB =2,5V) +/-
16mVv/V,

- wbudowane filtry: Bessel i Butterworth,
- zakres czestotliwosci pomiaréw dla wyjscia analogowego 100 kHz (filtr Bessela),

- liniowos$¢ <0,03%

e) oprogramowanie stuzgce do zbierania danych, zapisywania, opracowywania wizualizacji oraz
raportow koncowych jak i transmisji do innych programéw srodowiska Windows i innych.

Oprogramowanie zapewnia co najmniej ponizsze funkcje::

tatwa konfiguracje urzadzen pomiarowych;

definiowanie i automatyzacje sekwencji pomiarowej;

bezposrednig (on-line) wizualizacje i ocene pomiaru;

tworzenie raportéw dokumentujgcych wyniki pomiaru;

analize i zarzgdzanie danymi;

narzedzia programowe wspomagajgce prace w specyficznych warunkach.
Zapis danych do plikéw akceptowanych przez MS Excel oraz Matlab

Ad 2. Zestaw tensometrow do pomiaru punktowego drgan o parametrach nie gorszych niz:

Tensometr do kompensaciji temperaturowej dla aluminium (10 szt.):

Rezystancja: 120 Ohm

Tensometr zapewnia kompensacje temperaturowg dla aluminium

Tolerancja co najmniej: +0.3%

Odksztatcenie maksymalne co najmniej: 2%

Nominalna temperatura pracy: od co najmniej -75 °C do co najmniej 205°C

Wykonanie: nosnik i pokrycie - poliamid, drabinka pomiarowa — konstantan z punktami

lutowniczymi

Dtugos$c¢ bazy pomiarowe: w przedziale nie wigkszym niz 4-8mm

Szeroko$¢ bazy pomiarowej: w przedziale nie wiekszym niz 2-3mm

Zasilanie nie wieksze niz 8V

Punkty lutownicze umozliwiajgce podtgczenie tensometru do urzgdzenia pomiarowego
Przyktadowy wyglad czujnika tensometrycznego

I
i

Tensometr do kompensacji temperaturowej dla Aluminium (50szt.):

Rezystancja : 120Q
Maksymalne zasilanie 13V

Wymiary(siatka pomiarowa):

e Dlugosc nie wieksza niz 12mm
e Szerokos¢ nie wieksza niz 5mm
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Wymiary(nos$nika siatki pomiarowej):

e Dtugosc¢ nie wieksza niz 20mm
e Szerokosé nie wieksza niz 12mm
Przykladowy wyglad czujnika tensometrycznego

Tensometr do kompensacji temperaturowej dla Stali (20szt.):

e Rezystancja: 120Q
e Maksymalne zasilanie 13V
Wymiary(siatka pomiarowa):

e Dlugosc¢ nie wieksza niz 11mm
e  Szeroko$¢ nie wigksza niz 5mm
Wymiary(nosnika siatki pomiarowej):

e Dlugosc¢ nie wieksza niz 19mm
e  Szerokosé nie wieksza niz 10mm
Przykladowy wyglad czujnika tensometrycznego

Ad 3. Akcesoria powinny zawiera¢ minimum:

- Klej szybkoschnacy (min. 80 ml)
- Przewdd ptaski 6 zytowy — dtugos¢ min. 100m

- Zestaw akcesoriéw do montazu tensometrow :

Grubos$ciomierz

Koncowki lutownicze

Srodki do oczyszczania pdl lutowniczych
Papier do obrébki powierzchniowej

Klej szybkoschnacy

Koncowki przytagczeniowe

Masa ochronna

Aluminiowa tasma ochronna
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CZESC 3:

I.  Przedmiot zamoéwienia

Przedmiotem zamdwienia jest dostarczenie, montaz oraz uruchomienie uktadéw napedowych,
elektroenergetycznych oraz energoelektronicznych. Wymiary uktadéw oraz mase urzgdzen gotowych
do eksploatacji nalezy uzgodni¢ z Zamawiajgcym

A) zespot ziozony z (1szt.):
a. stanowiska do analizy wptywu urzadzen energoelektronicznych na sie¢ zasilajgca,
b. stanowiska do badania oddziatywan elektromagnetycznych urzgdzen elektrycznych,
c. dwoch systemow zasilania stanowisk laboratoryjnych;
GENERATOR

Uktad bedzie petnit role zrodta zasilania o niewielkiej mocy, o stabilnej warto$ci skutecznej napiecia
wyjsciowego. Wykorzystywane bedzie do badania wptywu odbiornikéw nieliniowych na jako$¢ energii.
Zrédtem napiecia winien byé generator synchroniczny o mocy ok. 10kW napedzany silnikiem
indukcyjnym z regulowang predkoscig obrotowg poprzez przemiennik czestotliwosci. Parametry
falownika zasilajgcego silnik powinny umozliwia¢ symulacje podmuchéw wiatru — zestaw powinien
zawiera¢ oprogramowanie umozliwiajace programowanie falownika. Stanowisko powinno umozliwia¢
nastepujgce pomiary:

e na generatorze: napiecia wyjsciowe generatora, czestotliwos¢ napiecia wyjsciowego, pradéw
wyjsciowych generatora, mocy pobieranej z generatora,
¢ na silniku napedzajgcym: napiecia zasilania silnika, czestotliwos¢ napiecia, prgdéw
pobieranych przez silnik, mocy pobieranej przez silnik, momentu obcigzenia silnika
Mierniki zamontowane na wspodlnej tablicy pionowej. Uktad powinien umozliwiaé rejestracje on-line
wszystkich mierzonych sygnatéw (najlepiej w standardzie USB). Integralng czescig stanowiska
powinien stanowi¢ stét laboratoryjny z systemem zasilania. Generowane napiecie oraz moc powinny
umozliwiaé¢ zasilenie uktadéw podanych w pkt. B) oraz C)

ODBIORNIK

Ukfad bedzie rowniez petnit role odbiornika nieliniowego, a jednoczesnie powinien umozliwiac
wykonanie wszystkich pomiaréw charakterystycznych dla badania silnikéw pradu statego. Gtéwne
komponenty uktadu to silnik prgdu statego mocy ok. 1.5 kW z obcigzeniem (np. pradnica) zasilany
poprzez prostownik.

Stanowisko powinno umozliwiaé nastepujgce pomiary:

e silnik prgdu: napiecie zasilania silnika, prady pobierane przez silnik, moc pobierana przez
silnik, moment obcigzenia silnika
Mierniki zamontowane na wspdlnej tablicy pionowej. Uktad powinien umozliwia¢ rejestracje on-line

wszystkich mierzonych sygnatéw (najlepiej w standardzie USB). Integralng czescig stanowiska
powinien stanowic¢ stét laboratoryjny z systemem zasilania. Mozliwo$¢ zasilania z generatora i z sieci.

B) zespotu ztozonego z (1 szt.):

a. zintegrowanego stanowiska do badan napedu elektrycznego podczas rozruchu

bezposredniego, rozruchu migkkiego, metod sterowania skalarnego oraz wektorowego,

b. systemu zasilania stanowisk laboratoryjnych;
Ukfad bedzie petnit role odbiornika nieliniowego, a jednoczesnie powinien umozliwiaé wykonanie
wszystkich pomiaréw charakterystycznych dla badania silnikéw indukcyjnych. Gtéwne komponenty
uktadu to silnik indukcyjny trojfazowy mocy ok. 2 kW z obcigzeniem (np. pradnica) zasilany poprzez
skalarny przemiennik czestotliwosci, wektorowy przemiennik czestotliwosci lub softstart.

Stanowisko powinno umozliwiaé nastepujgce pomiary:
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¢ na silniku indukcyjnym: napiecie zasilania silnika, czestotliwos¢ napiecia zasilajgcego silnik,
prady pobierane przez silnik, moc pobierana przez silnik, moment obcigzenia silnika
Mierniki zamontowane na wspolnej tablicy pionowej. Uktad powinien umozliwiaé¢ rejestracje on-line

wszystkich mierzonych sygnatéw (najlepiej w standardzie USB). Integralng czescig stanowiska
powinien stanowi¢ stét laboratoryjny.

C) zespét ztozony z (1 szt.):

a. stanowiska do badan parametrow pracy zespotu napedowego w czasie dynamicznych zmian

obcigzenia ukfadu

b. systemu zasilania stanowisk laboratoryjnych
Uktad bedzie pefnit role odbiornika nieliniowego, ponadto postuzy do weryfikacji modeli
matematycznych. Giéwna podzespdt uktadu to zespdt 4 pomp réwnolegtych (tgczna moc do 5 kW —
wskazane aby nie wszystkie pompy byty tej samej mocy) z mozliwoscig sterowania kaskadowego oraz
predkoscig obrotowg (sterowanie przetwornicg czestotliwosci). Pompy pracujg w uktadzie zamknietym
pobierajg i zwracajg wode do tego samego zbiornika. Zadaniem ukfadu jest utrzymanie statego
cisnienia niezaleznie od przeptywu.

Specyfikacja uktadu:

e 4 pompy potgczone réwnolegle (silniki tréjfazowe),

e wydajnos¢ zestawu jest sumg wydajnosci pomp w zestawie,

e zasilanie zestawu bezposrednio ze zbiornika zamknietego, powrét wody do tego samego
zbiornika poprzez ukfad trzech réwnolegtych zaworéw (o réznej srednicy),

e sterowanie kaskadowe oraz sterowanie przetwornicg czestotliwosci,

e parametrem sterujgcym pracg pomp jest cisnienie wody za zestawem (powinno by¢
utrzymywane na statym zadawanym przez uzytkownika poziomie),

e pracg pomp steruje sterownik mikroprocesorowy,

e przeponowy zbiornik cisnieniowy

Stanowisko powinno umozliwia¢ nastepujgce pomiary:

e dla catego zestawu: cisnienie wody za zestawem, catkowity przeptyw (pobér) wody, dla kazdej
pompy (wystarczy jedna faza), napiecie zasilania (przed i za falownikiem), czestotliwosé
napiecia zasilajgce-go silnik (za falownikiem),pobierany prad (przed i za falownikiem), moc
pobierana przez pompe, predkosé pompy, moment obcigzenia, przeptyw wody.

Konstrukcja stanowiska winna umozliwi¢ wykonanie pomiaréw przy pomocy analizatoréw jakosci
energii na wejsciu kazdej pompy. Mierniki zamontowane na wspdlnej tablicy pionowej. Uktad powinien
umozliwiaé rejestracje on-line wszystkich mierzonych sygnatéw (najlepiej w standardzie USB) we
wszystkich trzech fazach. Integralng czescig stanowiska powinien stanowi¢ stot laboratoryjny.
Mozliwo$¢ zasilania ze Zzrodta podanego w pkt A)

D) zespotéw ztozonych z:
a. systemu zasilania laboratoryjnego AC z mozliwoscig regulacji parametrow zasilania
b. systemu zasilania laboratoryjnego z nieregulowanym parametrami zasilania

E) zespotéw ztozonych z:
a. systemu zasilania laboratoryjnego DC z mozliwoscig regulacji parametréw zasilania
b. systemu zasilania laboratoryjnego z nieregulowanym parametrami zasilania

F) stanowisk do modelowania oraz symulacji obwodéw, maszyn i urzgdzen elektrycznych

ll. Podstawowe wymagane cechy przedmiotu zaméwienia

e dostarczony sprzet powinien by¢ fabrycznie nowy,

e data produkgji nie wczesniejsza niz 6 miesiecy przed dostawa,

e stelaz/konstrukcja stotéw metalowa z profilu stalowego 50x50mm wzmocnionego, malowane
proszkowo farbg epoksydowg (kolor RAL 7035)

e blaty wykonane z zywicy HPL grubo$¢ 20mm, gtadkie, kolorze jasny popiel blaty,

e pozostate elementy stotéw oraz systemédw zasilania w kolorze jasny popiel,
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e wszystkie elementy w jednakowym wygladzie i kolorystyce
e gwarancja 24 miesigce,

lll. Parametry techniczne
A) zespot ziozony z (1szt.):

a. stanowiska do analizy wptywu urzgdzen energoelektronicznych na sie¢ zasilajaca,
b. stanowiska do badania oddziatywan elektromagnetycznych urzadzen elektrycznych,
c. dwdch systemdw zasilania stanowisk laboratoryjnych;

oraz
.

roztgcznik bezpiecznikowy,
zespot dwoch maszyn elektrycznych (jeden generator o parametrach rownowaznych z
LSA40VS1J36/4 kl.H (10kVA/15000br), drugi AC o parametrach
11kW/3x400V/15000br/enkoder 1024imp sprzezonych, na wspdlnym tozu),
zespot sterowania silnikami (dla generatora-uktad regulatora PID réwnowazny z DML-
0015/EJ + dtawiki, + niezbedny osprzet, dla AC - falownik rownowazny z UNI SP2403 + filtr
EMC + niezbedny osprzet),
9 miernikéw, (sygnaty dostepne do pomiaru i rejestrowania urzgdzeniami niezaleznymi)
8 kanatowy przenosny rejestrator danych z wejsciem USB, SD, (prébkowanie od -
najrzadziej min 1 prébka/h do najczesciej min. 4000 probek/s) (rejestrowane sygnaty
dostepne do pomiaru urzgdzeniami niezaleznymi)
niezbedne okablowanie, wraz z ostonami (stanowiska i silnikéw) - 5 m pomiedzy stotem a
silnikami, oraz 5m kabla do zasilania stanowiska.
elementy sterowniczo-wykonawcze zabudowane w szafie sterowniczej o stopniu ochrony
IP-54,
stét laboratoryjny, wym. 1800x900x750 (dt. x szer. x wys.), z systemem zasilania

o wyjscie zasilania 3 fazowego: 1 gniazdo (3P+N+E) 3x400V zabezpieczone

przyciskiem ON/OFF, 1 gniazdo Hypra (3P+N+E) 3x400V
o wyjscie zasilania sieciowego 230V, 4 gniazda (2p+E)

roztgcznik bezpiecznikowy,

zespot dwoch silnikéw DC o parametrach réwnowaznych z DCM 9B 20/20-A-2

sprzezonych, na wspdélnym tfozu,

zespot sterowania silnikami (uktady rownowazne z DML-0030/BN333 + dtawiki, +

niezbedny osprzet)

5 miernikéw, (rejestrowane sygnaty dostepne do pomiaru urzgdzeniami niezaleznymi)

niezbedne okablowanie wraz z ostonami (stanowiska i silnikéw) - 5 m pomiedzy stotem a

silnikami, oraz 5m kabla do zasilania stanowiska.

elementy sterowniczo-wykonawcze zabudowane w szafie sterowniczej o stopniu ochrony

IP-54.

stét laboratoryjny, wym. 1800x900x750 (dt. x szer. x wys.) z systemem zasilania:

o wyjscie zasilania 3 fazowego: 1 gniazdo (3P+N+E) 3x400V zabezpieczone
przyciskiem ON/OFF, 1 gniazdo Hypra (3P+N+E) 3x400V

o wyjécie zasilania sieciowego 230V, 4 gniazda (2p+E)

miernik pola elektromagnetycznego

B) zespotu ztozonego z (1 szt.):

a.

zintegrowanego stanowiska do badan napedu elektrycznego podczas rozruchu
bezposredniego, rozruchu migekkiego, metod sterowanie skalarnego oraz metod sterowania
wektorowego,
systemu zasilania stanowisk laboratoryjnych;
zespot dwéch silnikéw (jeden DC o parametrach rownowaznych z DCM 9B 20/20-A-2,
drugi AC o parametrach 2,2kW/3x230V/15000br sprzezonych i posadowionych na
wspoélnym tozu,
zespot sterowania silnikami (dla DC - uktad réwnowazny z DML-0030/BN333 + dtawiki, +
niezbedny osprzet, dla AC - falownik réwnowazny z SKCD200220/odpowiedni falownik
skalarny réwnowazny z SKD200110/odpowiedni soft start + filtr EMC + niezbedny
osprzet/ odpowiedni soft start + niezbedny osprzet). Dla AC mozliwos¢ wyboru
sterowania silnikiem — falownik wektorowy/ falownik skalarny/ softstart (uktad
umozliwiajgcy przetgczanie przy odtaczonym zasilaniu)
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5 miernikéw, (rejestrowane sygnaty dostepne do pomiaru i rejestracji urzadzeniami

niezaleznymi)

niezbedne okablowanie, wraz z ostonami (stanowiska i silnikdw) - 5 m pomiedzy stotem a

silnikami, oraz 5m kabla do zasilania stanowiska.

elementy sterowniczo-wykonawcze zabudowane w szafie sterowniczej o stopniu ochrony

IP-54

stét laboratoryjny, wym. 1800x900x750 (dt. x szer. x wys.),

o wyjscie zasilania 3 fazowego: 1 gniazdo (3P+N+E) 3x400V zabezpieczone
przyciskiem ON/OFF, 1 gniazdo Hypra (3P+N+E) 3x400V

o wyjscie zasilania sieciowego 230V, 4 gniazda (2p+E)

C) zespdt ztozony z (1 szt.):

a. stanowiska do badan parametréw pracy zespotu napedowego w czasie dynamicznych
zmian obcigzenia uktadu

b. systemu zasilania stanowisk laboratoryjnych

roztgcznik bezpiecznikowy,

zespo6t pompowy czterosilnikowy (dwa silniki AC o parametrach 1,1kW/3x400V/15000br,

2 silniki AC o parametrach1,5kW/3x400V/15000br), wraz z armatura,

zbiornik wody niezbedny do pracy zespoty,

uktad szafowy sterowania pompami - co najmniej dwie z regulowana predkoscia,

9 miernikéw, (rejestrowane sygnaty dostepne do pomiaru i rejestracji urzgdzeniami

niezaleznymi)

8 kanatowy przenos$ny rejestrator danych z wejsciem USB,SD, ((prébkowanie od -

najrzadziej min 1 prébka/h do najczesciej min. 4000 prébek/s)) (rejestrowane sygnaty

dostepne do pomiaru urzgdzeniami niezaleznymi)

niezbedne okablowanie, wraz z ostonami (stanowiska i silnikow) - przyjeto zatozenie 5 m

pomiedzy stotem a szafg ASQ, 10m pomiedzy silnika zespotu pompowego a szafa ASQ,

oraz 5m kabla do zasilania szafy ASQ.

elementy sterowniczo-wykonawcze zabudowane w szafie sterowniczej o stopniu ochrony

IP-54.

stét laboratoryjny, wym. 1800x900x750 (dt. x szer. x wys.),

o wyjscie zasilania 3 fazowego: 1 gniazdo (3P+N+E) 3x400V zabezpieczone
przyciskiem ON/OFF, 1 gniazdo Hypra (3P+N+E) 3x400V

o wyjscie zasilania sieciowego 230V, 4 gniazda (2p+E)

D) zespotow ztozonych z (2 szt.):

a.

b.
.
.

systemu zasilania laboratoryjnego AC z mozliwos$cig regulacji parametréw zasilania
systemu zasilania laboratoryjnego z nieregulowanymi parametrami zasilania

zespot zasilajacy do stotu 0 wym. 1800x900x750 (dt. x szer. x wys.)

wszystkie wyjscia wyposazone w bezpieczne gniazda 4mm.

wyposazenie zespotu:

o system zasilania laboratoryjnego AC z mozliwoscig regulacji parametréow zasilania -
regulowany autotransformator 3-fazowy. Zabezpieczenie przecigzeniowe,
przeciwzwarciowe. Zabezpieczenie obwodu wyjsciowego magneto-termiczne,

— napiecie wyjsciowe 0- min.450V; (prgd min.10A/ min.7800VA) (w pierwszym
zestawie)

— napiecie wyjsciowe 0- min.450V; (prgd min.4,5A/ min.3500VA) (w drugim
zestawie)

— wskaznik napiecia wyjsciowego autotransformatora,

o systemu zasilania laboratoryjnego z nieregulowanymi parametrami zasilania
- wyjscie zasilania 3 fazowego: 1 gniazdo (3P+N+E) 3x400V zabezpieczone

przyciskiem ON/OFF, 1 gniazdo Hypra (3P+N+E) 3x400V
- wskaznik napiecia sieci,

o zasilanie sieciowe 230V, 4 gniazda (2P+E)

o przycisk bezpieczenstwa

o przycisk Start/Stop ze wskazaniem swietinym oznaczajgcym zatgczenie urzadzenia.

catos¢ zgodna z normg PN-EN 13 150, deklaracja zgodnosci i znak CE,

E) zespotdéw ztozonych z (2 szt.):

a.
b.

systemu zasilania laboratoryjnego DC z mozliwoscig regulacji parametréw zasilania
systemu zasilania laboratoryjnego z nieregulowanym parametrami zasilania
zespot zasilajgca do stotu o wym. 1800x900x750 (df. x szer. x wys.)
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o wszystkie wyjscia wyposazone w bezpieczne gniazda 4mm.

e wyposazenie zespotu:

o system zasilania laboratoryjnego DC z mozliwoscig regulacji parametréw zasilania -

regulowany zasilacz DC; izolowany od zrédta poprzez izolowany transformator

(spetnia standardy bezpieczenstwa). Stabilizacja napiecia i prgdu. Tetnienia do 3mV
rms (wart. skut.). Wbudowane zabezpieczenie przecigzeniowe oraz

przeciwzwarciowe. Obwod wyjsciowy zabezpiecza wylgcznik magneto-termiczny.
— zakres napiecia wyjsciowego 0-min. 60V, pradu wyjsciowego 0- min. 10A (w

pierwszym zestawie)

— zakres napiecia wyjsciowego 0-min. 30V, pradu wyjsciowego 0- min. 5A (w drugim

zestawie)
— wskaznik napiecia wyjsciowego zasilacza,
— wskaznik pragdu wyjsciowego zasilacza,

o systemu zasilania laboratoryjnego z nieregulowanymi parametrami zasilania
— wyjscie zasilania 3 fazowego: 1 gniazdo (3P+N+E) 3x400V zabezpieczone
przyciskiem ON/OFF, 1 gniazdo Hypra (3P+N+E) 3x400V

— wskaznik napiecia sieci,

o przycisk bezpieczehstwa umieszczony na srodku konsoli.

o Przycisk kontrolny start/stop ze wskazaniem $wietinym oznaczajgcym zatgczenie

urzgdzenia.

e Catos¢ zgodna z normg PN-EN 13 150, deklaracja zgodnosci i znak CE

40 cm 15 cm
45 cm 10cm

180 cm

25cm

TeNise/
-ony

140 cm

/4o1ewoysueny

N
o
()
3

25cm

Rys. 1. Widok ,z gory” zespotu systemu zasilania (3 szt.) Rys. 2. Widok ,z gory” zespotu systemu

zasilania (1 szt.)

180 cm

25 cm Gniazda. wskazniki itd

30cm

25cm

Rys. 3. Widok ,z przodu” konsoli systemu zasilania (wszystkie wersje)

F) stanowisk do modelowania oraz symulacji obwoddéw, maszyn i urzgdzen elektrycznych (2 szt.)

ULTRABOOK: Procesor wraz z wysokowydajnym wentylatorem z rodziny x86/x64 uzyskujgcy w tescie
PassMark - CPU Mark High Mid Range CPUs - Updated 20th of July 2012, wynik min. 2390 pkt. (przy

nominalnych ustawieniach procesora bez przetaktowywania). Wynik zaproponowanego procesora
musi znajdowac sie na stronie: http://www.cpubenchmark.net Wynik na dzien 20/07/2012, (przy
nominalnych ustawieniach procesora bez przetaktowywania. Wyswietlacz LCD LED HD 13,3"

SuperBright 300 nitéw (1 366 x 768), antyrefleksyjny, Wymiary max (SxGxW) 315,1 x 218,9 x 14,9 ~

17,6 mm, Waga Max 1,4 kg, Grafika Zintegrowana, Pamie¢ graficzna grafiki: Wspdtdzielona z
pamiecig systemowa, Pamie¢ systemu RAM: 4 GB DDR3 przy 1 333 MHz (BD 4 GB), Gniazdo
pamieci: 1 gniazdo DIMM, Dysk twardy: Slim 500 GB S-ATAT (5 400 obr/min) z ExpressCache 16

GB, Naped optyczny: Nie, Multimedia: Dzwiek HD, Gtosnik Stereo 4 W (2 W x 2), Kamera internetowa

HD 1,3 megapiksela, Sie¢ LAN Gigabit Ethernet LAN 10 /100 /1 000, Sie¢ WLAN 802.11 abg/n

(maks. 300 Mb/s), obstuga Widi, Bluetooth w. 3.0 High Speed, Wyjscia: Stuchawkowe, Mikrofonowe

Wejscie zasilania (DC-in), USB (sztuk) 3 (2 x 2.0 + 1 x 3.0), VGA TAK (klucz sprzetowy), HDMI,
Czytnik kart pamieci (SD, SDHC, SDXC, MMC), RJ45 (LAN) , Klawiatura 80 klawiszy, Touch Pad
(ptaski, z mozliwoscig przewijania, z obstugg gestéw), Przywracanie systemu: Recovery, Security

Hasto do uruchamiania programu BIOS, Hasto do dysku twardego, Bateria 4-ogniwowa (45 Wh), Mysz
Bezprzewodowa do laptopa, Torba dedykowana dla powyzszego sprzetu.
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|. Wykonanie ustug wdrozeniowych i serwisowych przez Wykonawce:

Wykonanie projektu technicznego (wykonawczego). Przed przystgpieniem do prac
wdrozeniowych, w terminie do 2 tygodni od dnia zawarcia umowy, Wykonawca powinien
dostarczy¢ projekty techniczne kazdego stanowiska do akceptacji Zamawiajgcego. Akceptacja
projektow jest warunkiem rozpoczecia wdrozenia. W przypadku zgtoszenia uwag przez
Zamawiajgcego, Wykonawca niezwiocznie je uwzgledni i ponownie, nie pdzniej niz w terminie
2 dni, przedstawi projekt do ponownej akceptacii.
Projekt techniczny powinien zawiera¢ co najmniej nastepujace elementy:

o rozmieszczenie elementow,

o wymiary stanowiska,

o Wwymagane parametry zasilania.
Wykonawca dostarcza, instaluje i uruchamia stanowiska.
Wykonawca zapewnia serwis gwarancyjny i pogwarancyjny, oraz dostawe czesci zapasowych
przez okres 10 lat.

Il. Szkolenie

Wykonawca zapewni szkolenie dla co najmniej 3 pracownikdw Zamawiajgcego przygotowujace do
obstugi zainstalowanych uktadéw. Szkolenie winno obejmowac czes$¢ praktyczng. Miejsce szkolenia:
siedziba Zamawiajgcego.

lll. Miejsce dostawy i instalacji urzadzenia

Uniwersytet Rzeszowski, Centrum Innowaciji i Transferu Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, Pracownia
Technik Informatycznych w Inzynierii Elektrycznej, Rzeszéow
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CZESC 4:

l. Przedmiot zamoéwienia

Przedmiotem zamdéwienia jest dostawa stanowisk do elektronicznej rejestracji i obrébki danych do
Pracowni technik informatycznych w inzynierii elektrycznej wedtug specyfikaciji podanej w pkt Ill oraz
przeszkolenie pracownikow.

Il. Podstawowe wymagane cechy przedmiotu zaméwienia

a)
b)

dostarczony sprzet powinien by¢ fabrycznie nowy,
data produkcji nie wczesniejsza niz 6 miesiecy przed dostawa.

Ill. Parametry techniczne

A) Stanowisko do elektronicznej rejestracji i obrébki danych - analizator jakosci energii elektrycznej
Elementy sktadowe i wymagania podstawowe:

analizatory musi spetnia¢ wymagania klasy A wg PN-EN 61000-4-30 edycja 2,

klasa A potwierdzona certyfikatem niezaleznego laboratorium — preferowany analizator z
certyfikatami Laboratorium Power Standard Lab,

analizator powinien pozwalac na ciggta rejestracje nie tylko wartosci usrednianych w
zadanym przedziale czasu, np. 10 minut, ale réwniez wartosci chwilowych napie¢ i prgdow
oraz zapisywanie ich w bazie danych, np. MS SQL Server 2005 lub 2008,

analizator powinien mie¢ ustuge Web Serwer,

analizator powinien umozliwiaé¢ przeprowadzenie analizy oceny zgodnosci wedtug wybranego
scenariusza, miedzy innymi w trybie zgodnym z normg PN-EN 50160, przedstawiajgc szybka i
dokfadng ocene zgodnosci oraz umozliwiajgc tworzenie raportdéw z pomiaréw, a takze
zapisywanie plikéw z danymi pomiarowymi w formacie PQDIF i COMTRADE,

analizator powinien umozliwiaé¢ szczegotowe definiowanie przez uzytkownika wtasnych
scenariuszy oceny zgodnosci polegajace na ustawieniu zdarzen, procentowych odchylen od
wartos$ci nominalnych, okreséw usredniania,

analizator musi by¢ wyposazony w oprogramowanie umozliwiajgce analize zarejestrowanych
przebiegdw dzieki zintegrowanemu routerowi oraz interfejsowi serwera sieci Web,

rejestrowa¢ parametry w sposob cigglty bez koniecznosci predefiniowania odpowiednich
progowych wartosci wyzwalajgcych.

Wymagania szczegotowe:

kanaty wejsciowe: min. 11 kanatéw pomiarowych w tym: min.4 napiecia AC — zakres do 1000
V, min. 4 prady AC, min. 1 napiecie DC, min. 1 pradu DC, min. 1 temperatura,

wbudowany akumulator umozliwiajgcy podtrzymanie pracy analizatora minimum 2 godziny
doktadnosé: lepsza niz 0.1% + doktadnos¢ cegow,

detekcja cegow: automatyczna,

stopienh IP: min. IP20,

czestotliwosé probkowania (wszystkie kanaty jednoczesnie lub zamiennie): dla napiecia — min.
1024 prébek na okres skfadowej podstawowej 50 Hz, dla pradu — min. 256 probek na okres
sktadowej podstawowej 50 Hz,

pomiar harmonicznych: min. do 511 dla napiecia, min. do 127 dla pradu,

pomiar interharmonicznych: zgodnie z IEC 61000-4-30,

port Ethernet: 3 x 10/100Mb,

interfejs szeregowy: 1 x RS-232, 1 x RS-485,

cyfrowe We/Wy: min. 4 x 5+24 VDC wej. cyfrowe,

komunikacja: TCP/IP, HTTP, FTP, OPC DA, Telnet; DHCP Client; SNTP, 3G (HSDPA)
opcjonalnie, zintegrowany serwer Web, router WI-FlI,

synchronizacja: SNTP, IRIG-B, 1PPS, GPS, wewnetrzna,

pamie¢ wewnetrzna: min. 32 GB,

cegi elastyczne 4szt. 30-300-3000A,
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e cegi4 szt. 6A,
e gwarancja minimum 12 miesiecy (nie krotsza niz zapewnia producent).

B) Stanowisko do elektronicznej rejestracji i obrobki danych — przenosny rejestrator danych

Minimalne zakresy pomiarowe:

0...24 mA;
0..50mV;
0..10V;

-25 ... +150°C - NTC (10/100 kQ);

-200 ... +400°C - PT100;

-200 ... +1200°C - termopara, typ J;

-250 ... +1200°C - termopara, typ K;

-200 ... +400°C - termopara, typ T;

-25 ... 70°C - czujnik wewnetrzny;

0 ... 65000 impulsow (licznik, tylko wejscie 1);

20 ... 4000 Hz (tylko wejscie 1)
Minimalna rozdzielczo$¢:

0,47 uAdia 0 ... 24 mA;

3uVdiao...50 myv;

200 pyvVdla0...10V;

0,05°C dla NTC;

0,1°C (7 mQ) dla PT100;

0,1°C (1 pV) dla termopar J, K, T;

0,1°C (1 pV) dla czujnika wewnetrznego
Minimalna doktadnos¢: #0,5% dla0...24 mA, 0... 50 mV,

0..10VIiNTC

+0,5°C dla -50 ... +50°C i £0,5% w pozostatym zakresie dla PT100 i termopar J, K, T

0,1°C (1 pyV) dla termopar J, K, T

0,1°C (1 pV) dla czujnika wewnetrznego
Impedancja wej. (licznik impulséw/ rej. czestotliwosci): 470Q
Okres miedzy zapisami: najkrotszy max. 1/4000 sek., najdtuzszy min. 1 godzina

Pamiec: min. 512KB
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Zasilanie: akumulatorowe, wbudowany akumulator
poprzez zasilacz (w zestawie)

Zywotno$é akumulatora: min 38 godz. pomiedzy tadowaniami

Interfejs: USB (w zestawie, razem z oprogramowaniem)
Ciezar: do 450 g
Funkcje/cechy: min. 8-kanatowa rejestracja pradu, napiecia, temperatury i/lub impulséw,

wbudowany wyswietlacz graficzny,

mozliwos$¢ programowania bezposrednio z przyciskow na rejestratorze,
optyczna sygnalizacja alarmu,

przekaznikowe wyjscie alarmowe,

obudowa z otworami do mocowania,

Wyposazenie: zasilacz, oprogramowanie, interfejs, futerat.

INNE WAZNE DLA POSTEPOWANIA DOKUMENTY | INFORMACJE
l. Miejsce dostawy i instalacji urzadzenia

Uniwersytet Rzeszowski, Centrum Innowaciji i Transferu Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, Pracownia
Technik Informatycznych w Inzynierii Elektrycznej, Rzeszow

Il. Szkolenie

Wykonawca zapewni szkolenie dla co najmniej 3 pracownikdw Zamawiajgcego przygotowujgce do
obstugi

e stanowiska do elektronicznej rejestracji i obrdbki danych - analizatora jako$ci energii w
wymiarze min. 8 godz.,
Szkolenie winno obejmowaé czes¢ praktyczng. Miejsce szkolenia: siedziba Zamawiajgcego lub

Wykonawcy (w zalezno$ci od wyboru Zamawiajgcego).

22



