Zatagcznik nr 5 do SWZ

Oznaczenie sprawy (numer referencyjny):
CRZP/151/009/D/21, ZP/71/WETI/21

Szczegoétowy opis przedmiotu zamoéwienia na:

dostawe systemu napedu sferycznego symulatora chodu w Laboratorium
Wizualizacji Przestrzennej na Wydziale Elektroniki, Telekomunikacji i
Informatyki Politechniki Gdanskiej

1. Opis 0gdlny:

W grudniu 2020 r. dokonano przeglgdu i konserwacji zakupionego w 2014 r.
sferycznego symulatora chodu potgczonych z wymiang zuzytych elementow
ruchomych. W wyniku przegladu zdiagnozowano przyczyny niepetnej sprawnosci
symulatora (np. tendencje do zbaczania w jedng strone mimo chodu na wprost),
ktorej nie udato sie usungé samg wymiang rolek, na ktérych jest osadzona sfera
symulatora. W konsekwencji zdecydowano przywréci¢ petng jego sprawnosc¢
poprzez wymiane (dostawe) konstrukcji wsporczej oraz dodanie uktadu
napedowego, uktadu pomiarowego i uktadu sterowania.

2. Szczeqdtowy opis przedmiotu zamdwienia:

Przedmiotem zamowienia jest:

1) dostawa konstrukcji wsporczej (podstawy) dla sferycznego symulatora chodu
minimalizujgcej efekt rotacji niezgodnej z kierunkiem chodu uzytkownika;
wymagania:

a) zaprojektowanie i wykonanie nowej konstrukcji, w ktérej gtéwny element
obrotowy (sfera) bedzie wsparty na od 16 do 24 sztuk rolek
wielokierunkowych o budowie i wymiarach minimalizujgcych opory toczenia i
umozliwiajgcych kompensacje niedoktadnosci jej ksztattu;

b) rozwigzanie musi by¢ przystosowane zaréwno do wspotpracy z ukladem
napedowym kuli (ppkt 2 przedmiotu zamowienia) jak i do pracy bez niego —
mozliwos¢ demontazu napedu i zastgpienia go rolkami wielokierunkowymi;

c) cato$¢ musi by¢é zamontowana na istniejgcej platformie jezdnej — przewidzie¢
nalezy rowniez mozliwos¢ niezaleznego zastosowania nowej podstawy oraz
zachowanie mozliwosci montazu oryginalnej podstawy sferycznego
symulatora chodu na platformie;

d) catkowita masa nowej konstrukcji wsporczej wraz z platforma, sferg i
uktadem napedowym (ppkt 2) nie moze przekroczy¢ 600 kg i powinno sie
miesci¢ w szescianie o wymiarach 3,2 x 3,2 x 3,2 m;

2) dostawa ukfadu napedu sferycznego symulatora chodu, ktérego podstawowym
zadaniem bedzie wspomaganie uzytkownika poprzez minimalizacje efektu




bezwtadnosci sfery wynikajgcego z jej masy oraz eliminacja ewentualnych

zaburzen kierunku rotacji pochodzgcych od konstrukcji wsporczej (ppkt 1);

wymagania:

a) zakres predkosci obrotowej sfery powinien odpowiadac¢ predkosci liniowej jej
powierzchni 0-6 km/h i umozliwia¢ ptynng jej zmiane;

b) zmiana kierunku obrotu sfery w zakresie 0-360 deg, predkos¢ zmiany 0-30
deg/s;

c) materiat, z ktérego wykonane bedg rolki napedowe, powinien minimalizowaé
poslizg sfera-naped nie pozostawiajgc na jej powierzchni sladow;

d) uktad napedowy powinien mie¢ mozliwos¢ montazu i demontazu w nowe;j
konstrukcji wsporczej sferycznego symulatora chodu (ppkt 1);

e) powinien mie¢ ponadto mozliwo$¢ zadawania wartosci momentu
obrotowego;

3) dostawa uktadu pomiarowego pozwalajgcego na uzyskanie informacji o
rzeczywistych ruchach sferycznego symulatora chodu;
wymagania:

a) kontaktowy lub bezkontaktowy pomiar ruchoéw sferycznego symulatora chodu
w uktadzie sferycznym z doktadnoscig nie mniejszg niz 1 deg;

b) wspotpraca z uktadem sterowania (pkt 4 przedmiotu zamdwienia) oraz
systemem nadrzednym;

4) dostawa uktadu sterowania pracg napeddw sferycznego symulatora chodu (pkt
2 przedmiotu zamdwienia) na podstawie informacji z systemu nadrzednego
oraz istniejgcego systemu rzeczywistosci wirtualnej;
wymagania:

a) realizowane funkcje:
- ruch ze stata predkoscig bez zmiany kierunku,
- ruch jednostajnie przyspieszony bez zmiany kierunku,
- ruch jednostajnie opdzniony bez zmiany kierunku,
- ruch ze statg predkoscig ze zmiang kierunku,
- ruch jednostajnie przyspieszony ze zmiang kierunku,
- ruch jednostajnie op6zniony ze zmiang kierunku,
- zadawanie momentu obrotowego na wybranym kierunku
- awaryjne zatrzymanie,
b) wymiana informacji z uktadem nadrzednym po wybranym protokole
komunikacyjnym;
c) uktad powinien by¢ wyposazony w elementy systemu bezpieczenstwa w tym
wytgczniki awaryjne zlokalizowane w poblizu sferycznego symulatora chodu
oraz w sterowni.

3. Zamawiajgcy wymaga, aby Wykonawca udzielit minimum 12 miesieczne;j
gwarancji na przedmiot zamdwienia liczac od dnia wykonania zamdwienia i
uznania przez Zamawiajgcego za nalezycie wykonane.



4. Zamawiajgcy przewiduje mozliwos¢ odbycia wizji lokalnej lub sprawdzenia
dokumentow niezbednych do realizacji zamdwienia dostepnych na miejscu u
Zamawiajgcego w Laboratorium Zanurzonej Wizualizacji Przestrzennej
znajdujgcym sie na Wydziale Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki Politechniki
Gdanskiej ul. G. Narutowicza 11/12 w Gdansku, w dni robocze w godz. 8:30-
16:00, po uprzednim telefonicznym umowieniu sie pod numerem 58 348 65 11.



