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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 sterujgca wspétpracujgcg z oprogramowaniem Matlab/LabView

4 Zestaw mechatroniczny “helikopter” o czterech napedach oraz z pomiarem nachylenia
wyposazony w otwarty system sterowania wspétpracujagcy 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

Il. Szczegbétowy opis poszczegodlnych skladnikéw zamoéwienia (1,2,3,4,5,6 pktu 1)

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
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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 r6znych 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 c¢wiczen laboratoryjnych i eksperymentow (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 oséb

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 wieksze 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 0gdlny:

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...

)

* wahadio 4

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. Wahadto 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 umozliwia¢:

- 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 sterujacg wspoétpracujacy z Matlab

elektromagnes
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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 umozliwiaé:

- 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:

Przedmiotem zamdwienia jest wyposazenie Pracowni Monitoringu Promieniowania
Elektromagnetycznego UR w Centrum Innowacji i Transferu Wiedzy Techniczno-Przyrodniczej
W

1. 5 sztuk przenosnych miernikéw pola elektromagnetycznego (mocy i natezenia)
Specyfikacja techniczna

Miernik pola elektromagnetycznego

e Pasmo: nie mniej niz 3,5 GHz
Zakres natezenia pola elektrycznego od nie wiecej niz 0,05 V/m do nie mniej niz 20 V/m
Zakres natezenia pola magnetycznego od nie wigcej niz 0,2 mA/m do nie mniej niz 400 mA/m
Rozdzielczo$¢ pomiaru natezenia pola elektrycznego nie mniej niz 0,2 mV/m
Rozdzielczo$¢ pomiaru natezenia pola magnetycznego nie mniej niz 0,2 JA/
Probkowanie nie mniej niz 1/s

Wymagany okres i warunki gwarancji i rekojmi na przedmiot zamoéwienia.

¢ Wykonawca udzieli gwarancji na oferowane mierniki na okres co najmniej 12
miesiecy od dnia podpisania protokotu odbioru przedmiotu zamowienia.

e Urzadzenie musi by¢ dostarczone z petng instrukcjg obstugi w jezyku polskim

e Czas reakcji serwisu do siedziby Zamawiajgcego w Rzeszowie (Pracownia
Monitoringu Promieniowania Elektromagnetycznego Centrum Innowaciji i Transferu
Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, ul. Rejtana 16A) i przystapienia do naprawy po
zgtoszeniu awarii nie dtuzszy niz 72 h (3 dni robocze).

e Czas usuniecia usterek to maksymalnie 30 dni.

e Cena musi zawiera¢ koszty dostawy do siedziby Zamawiajgcego

2. 1 sztuke miernika SAR z certyfikatem kalibracyjnym i oprzyrzadowaniem
Specyfikacja techniczna

Miernik wspdétczynnika SAR
e Zakres pomiarowy od nie wiecej niz 0,001 W/kg do ok. 20 W/kg
Probkowanie nie mniej niz 2 kHz
Zakres czestotliwosci dla GSM- 900 MHz i 1800 MHz
Mozliwo$¢ zasilania z baterii
Czas pracy na zasilaniu wkasnym nie mniej niz 72 h
Wyposazenie w modut komunikacyjny z komputerem
Wyposazenie w oprogramowanie stuzgce do zdalnego sterownia i przesytania danych
Kalibracja potwierdzona certyfikatem

Wymagany okres i warunki gwarancji i rekojmi na przedmiot zamoéwienia.

e Wykonawca udzieli gwarancji na oferowany miernik na okres co najmniej 24
miesigce od dnia podpisania protokotu odbioru przedmiotu zamdwienia.

e Urzadzenie musi by¢ dostarczone z petng instrukcjg obstugi w jezyku polskim

e Czas reakcji serwisu do siedziby Zamawiajgcego w Rzeszowie (Pracownia
Monitoringu Promieniowania Elektromagnetycznego Centrum Innowaciji i Transferu
Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, ul. Rejtana 16A) i przystapienia do naprawy po
zgtoszeniu awarii nie dtuzszy niz 72 h (3 dni robocze).

e Czas usuniecia usterek to maksymalnie 30 dni.

e Cena musi zawiera¢ koszty dostawy do siedziby Zamawiajgcego

3. 2 sztuki kabin pomiarowych ekranowanych z zestawami sond pomiarowych
Specyfikacja techniczna

Kabina pomiarowa:
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Wymiary nie mniejsze niz 750x600x600 mm
Materiat ekranujgcy: blacha lub tkanina przewodzaca
Wyposazenie w ekranowane okienko o wymiarach min 200x200 mm
Wyposazenie w filtr sieciowy jednofazowy min 10 A
Zestaw sond pola bliskiego:
o Zestaw sond ma pokry¢ zakres czestotliwosci pola magnetycznego od max 9kHz do min 1
GHz
e Zestaw sond ma pokry¢ zakres czestotliwosci pola elektrycznego od max 30 MHz do min 1
GHz
e Zestaw sond powinien by¢ wyposazony w przedwzmacniacz na zakres od max 9kHz do min 2
GHz o wspodtczynniku wzmocnienia min 30 dB dla 1GHz i min 18 dB dla 2 GHz

Wymagany okres i warunki gwarancji i rekojmi na przedmiot zamoéwienia.

e Wykonawca udzieli gwarancji na oferowane oscyloskopy na okres co najmniej 24
miesigce od dnia podpisania protokotu odbioru przedmiotu zaméwienia.

e Urzadzenie musi by¢ dostarczone z petng instrukcjg obstugi w jezyku polskim

e Czas reakcji serwisu do siedziby Zamawiajgcego w Rzeszowie (Pracownia
Monitoringu Promieniowania Elektromagnetycznego Centrum Innowaciji i Transferu
Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, ul. Rejtana 16A) i przystapienia do naprawy po
zgtoszeniu awarii nie dtuzszy niz 72 h (3 dni robocze).

e Czas usunigcia usterek to maksymalnie 30 dni.

e Cena musi zawiera¢ koszty dostawy do siedziby Zamawiajgcego

4. 2 sztuki dozymetrow GSM
Specyfikacja techniczna

Dozymetr GSM z oprzyrzagdowaniem
e Czutos¢ nie mniej niz 10 mV/m
e Zakres pomiarowy od nie wiecej niz 0.01 V/m do nie mniej niz 5 V/m
e Pomiar czestotliwosci GSM-900, GSM-1800, UMTS ($cigganie i wysytanie danych), DECT,
WLAN
e Zapis minimum 150 000 punktow dla kazdego kanatu
e Pomiar ciggty minimum 5 dni bez fadowania baterii
e Wyposazenie w ztgcze USB do komunikacji z komputerem i oprogramowanie

Wymagany okres i warunki gwarancji i rekojmi na przedmiot zamoéwienia.

e Wykonawca udzieli gwarancji na oferowane dozymetry na okres co najmniej 12
miesigce od dnia podpisania protokotu odbioru przedmiotu zamowienia.

e Urzadzenie musi by¢ dostarczone z petng instrukcjg obstugi w jezyku polskim

e Czas reakcji serwisu do siedziby Zamawiajgcego w Rzeszowie (Pracownia
Monitoringu Promieniowania Elektromagnetycznego Centrum Innowaciji i Transferu
Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, ul. Rejtana 16A) i przystgpienia do naprawy po
zgtoszeniu awarii nie dtuzszy niz 72 h (3 dni robocze).

e Czas usuniecia usterek to maksymalnie 30 dni.

e Cena musi zawiera¢ koszty dostawy do siedziby Zamawiajgcego

5. 1 sztuki miernikéw pola E/H z oprzyrzadowaniem
Specyfikacja techniczna

Miernik pola E/H
e Pasmo: nie mniej niz 400 kHz
Zakres natezenia pola elektrycznego od nie wiecej niz 0.1 mV/m do nie mnigj niz 100 kV/m
Zakres natezenia pola magnetycznego od nie wiecej niz 1nT do nie mniej niz 200 mT
Precyzja pomiaru nie mniejsza niz £ 5%
Niezbedna mozliwo$¢ odczytu wspotrzednych geograficznych
Praca na wlasnym zasilaniu nie mniej niz 24 h
Niezbedny modut analizy FFT z prébkowaniem nie mniej niz 800 ks
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Niezbedny certyfikat wzorcujgcy

Niezbedne oprogramowanie wizualizujgce rozktad pola 3D

Niezbedny statyw nieprzewodzacy dla kazdego z miernikdw

Wyposazenie w kabel umozliwiajgcy podtgczenie nie mniej niz 4 urzadzen zewnetrznych (np.
analizator sygnatow)

Wymagany okres i warunki gwarancji i rekojmi na przedmiot zamowienia.

e Wykonawca udzieli gwarancji na oferowane mierniki na okres co najmniej 12
miesiecy od dnia podpisania protokotu odbioru przedmiotu zamdéwienia.

e Urzadzenie musi by¢ dostarczone z petng instrukcjg obstugi w jezyku polskim

e Czas reakcji serwisu do siedziby Zamawiajgcego w Rzeszowie (Pracownia
Monitoringu Promieniowania Elektromagnetycznego Centrum Innowaciji i Transferu
Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, ul. Rejtana 16A) i przystapienia do naprawy po
zgtoszeniu awarii nie dtuzszy niz 72 h (3 dni robocze).

e Czas usuniecia usterek to maksymalnie 30 dni.

e Cena musi zawiera¢ koszty dostawy do siedziby Zamawiajgcego

6. 2 sztuki oscyloskopoéw cyfrowych
Specyfikacja techniczna

Oscyloskop cyfrowy

e Pasmo: minimum 350 MHz
Nie mniej niz 2 kanaty pomiarowe
Probkowania nie mniej niz 2GSal/s kanat
Minimalny zakres podstawy czasu nie wiecej niz 2ns/dz
Maksymalna czuto$¢ pionowa nie mniej niz 2mV/dz
Wyposazenie w ztgcza LAN, USB, VGA i GPIB

Wymagany okres i warunki gwarancji i rekojmi na przedmiot zamoéwienia.

e Wykonawca udzieli gwarancji na oferowane oscyloskopy na okres co najmniej 24
miesigce od dnia podpisania protokotu odbioru przedmiotu zamowienia.

e Urzadzenie musi by¢ dostarczone z petng instrukcjg obstugi w jezyku polskim

e Czas reakcji serwisu do siedziby Zamawiajgcego w Rzeszowie (Pracownia
Monitoringu Promieniowania Elektromagnetycznego Centrum Innowaciji i Transferu
Wiedzy Przyrodniczo-Technicznej, ul. Rejtana 16A) i przystapienia do naprawy po
zgtoszeniu awarii nie dtuzszy niz 72 h (3 dni robocze).

e Czas usunigcia usterek to maksymalnie 30 dni.

e Cena musi zawiera¢ koszty dostawy do siedziby Zamawiajgcego

7. Analizator sygnatéow

e Zakres czestotliwosci nie mniej niz od 10 kHz do 6 GHz

e Dokfadnos¢ precyzyjnego wzorca czestotliwosci nie wiecej niz +1x107 /rok

e Prébkowania nie mniej niz 45 MSa/s

e Zakres Spanu w trybach FFT i Sweep ma by¢ zagwarantowana warto$¢ 10Hz do 3,6GHz i
OHz. Zakres czasu przemiatania Span = 0 Hz Span = 10 Hz ma by¢ zagwarantowana wartos¢
odpowiednio min od 1 pys do 6000 si min 1 ms do 4000 s

Pasmo pomiarowe nie mniej niz 10 MHz

Sredni poziom szuméw (DANL) 500 MHz: typ. —162 dBm, 3 GHz: typ. —158 dBm
Maksymalny poziom sygnatu wejsciowego +30dBm

Wymagane filtry RBW maksymalnie w zakresie od 10 Hz do 10 MHz w sekwencji 1/3
Zakres temperatur pracy min 0°C - 50°C

Wyposazenie w zigcza LAN, USB, VGA i GPIB

Wyposazenie w przedwzmacniacz o zakresie czestotliwosci nie mniej niz 6 GHz

2 sztuki kabla Typu N meski-meski 50 Ohm o dtugosci nie mniejszej niz 50 cm

Mozliwos¢ zasilania prgdem statym i wtasng baterig

8. Drobng aparature laboratoryjna w skladzie:
e 10 sztuk multimetrow cyfrowych- Cat Ill,
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stacja lutownicza z funkcjg goracego powietrza,

wytrawiarka do ptytek PCB,

Mini wiertarka do otworow w PCB z zestawem wiertet do 3 mm,
zestaw wkretakow precyzyjnych max. 10 sztuk, stal CrV,

lupa podswietlana z lampg jarzeniowg okragta

szczypce do Sciggania izolacji,

zaciskarka uniwersalna,

2 lutownice transformatorowe,

szczypce elektrotechniczne 2 sztuki,
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