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Załącznik nr 5
Specyfikacja Techniczna  

dla zamówienia nr CRZP/86/2017/AEZ 
Przedmiotem zamówienia jest dostawa dla Wydziału Elektrycznego sprzętu do laboratorium Podstaw Automatyki jako część postępowania o nazwie „Infrastruktura dydaktyczna wspierająca kształcenie praktyczne na Wydziałach Mechanicznym, Elektrycznym i Nawigacyjnym Akademii Morskiej w Gdyni – zakup wyposażenia laboratoriów dydaktycznych”.
Szczegółowy opis przedmiotu zamówienia oraz oczekiwane parametry techniczne dla zamówienia określono poniżej.

Wspólny Słownik Zamówień: 

38900000-4 - Różne przyrządy do badań lub testowania
48961000-2 - Sterowniki Ethernet

Zamawiający dopuszcza składanie ofert równoważnych

Zamawiający nie dopuszcza składania ofert wariantowych.

W zależności od deklaracji złożonej w ofercie przez Wykonawcę warunki zamówienia będą wynosić:

Max. czas przystąpienia do usuwania wad wynosi (reakcja na zgłoszenie)  -  3 dni robocze (w zależności od deklaracji złożonej przez Wykonawcę w ofercie)
Max. czas dokonania naprawy gwarancyjnej wynosi - 7 dni

Min. okres gwarancji – zgodnie z załączoną specyfikacją sprzętu (zwiększony w zależności od deklaracji złożonej przez Wykonawcę w ofercie)
Termin dostawy (zmniejszony w zależności od deklaracji złożonej przez Wykonawcę w ofercie): 
dla zadania 1 – 42 dni 
dla zadania 2– 14 dni
dla zadania 3 – 21 dni
	Część : 1
	Stanowiska dydaktyczne i naukowo-badawcze - 2 szt.
Stanowiska te mają być programowo i sprzętowo zgodne z posiadaną przez Akademię Morską w Gdyni ogólnouczelnianą licencją oprogramowania Matlab/Simulink oraz posiadać bezproblemową możliwość współpracy z innymi platformami sterowania stosowanymi w automatyce, bazującymi na sterownikach programowalnych:

· PLC;

· LabVIEW (Do tego oprogramowania Wydział Elektryczny posiada wykupioną licencję, pozwalającą na instalowanie go na komputerach wydziałowych).

A. System magnetycznej lewitacji (stanowisko 1)
A.1. Konstrukcja systemu

System magnetycznej lewitacji ma się składać z: 

a) z 2 elektromagnesów;

b) 1 czujnika położenia kulki;

c) minimum 3 sfer metalowych o różnej masie i wielkości;

d) z konstrukcji mechanicznej, o wymiarach gabarytowych nie przekraczających 30 x 40 x 30 cm, na której zamocowane zostaną dwa elektromagnesy, kaskadowo jeden nad drugim oraz czujnik do pomiaru położenia sfery metalowej. 

Lewitacja i przemieszczanie sfery metalowej ma się odbywać w osi pionowej. Zadaniem górnego elektromagnesu ma być utrzymywanie sfery metalowej w polu magnetycznym, natomiast dolny elektromagnes ma umożliwiać generowanie zakłócenia dla położenia tej sfery.

A.2. Aktuatory (urządzenia wykonawcze)

a) Dwa elektromagnesy zasilane napięciem +12V, sterowane sygnałem PWM o częstotliwości w zakresie 15 kHz – 20 kHz, służące do wytwarzania pola magnetycznego. 

b) Wzmacniacze mocy do dostarczania odpowiedniej energii sygnałom sterującym aktuatorami.

c) Zasilacz.

A.3. Czujniki pomiarowe

a) minimum 1 czujnik optyczny do pomiaru odległości położenia sfery lewitującej, z wyjściowym sygnałem napięciowym w zakresie 0V do +10V;
b) czujniki do pomiaru prądu płynącego przez każdy elektromagnesy, (po jednym dla każdego elektromagnesu) z wyjściowymi sygnałami napięciowymi w zakresie 0V do +10V. 
A.4. Interfejsy pomiarowo-sterujące

a) minimum 3 wejścia analogowe pracujące w zakresie 0V do +10V (pomiar położenia sfery i prądów w elektromagnesach);

b) minimum 2 wyjścia cyfrowe typu PWM (do sterowania elektromagnesami) częstotliwość sygnału w zakresie 15kHz - 20kHz;

c) minimum 1 wejście dyskretne o poziomie sygnału TTL/LVTTL do pomiaru statusu sterownika mocy;

d) Przewody łączeniowe.

A.5. Moduły sterujące i pomiarowe 

a) Karta pomiarowo-sterująca RT-DAC/PCI przeznaczona do zamontowania w komputerze, o parametrach wejść i wyjść dopasowanych do sygnałów pomiarowych z czujników oraz do sygnałów sterujących pompą i zaworami.

b) Analogowa karta RT-DAC/USB 2.0 pozwalająca na sterowanie zbudowanym systemem wielozbiornikowym przy użyciu notebooka poprzez złącze USB, o parametrach wejść i wyjść dopasowanych do sygnałów pomiarowych z czujników oraz do sygnałów sterujących pompą i zaworami. 

A.6. Cechy oprogramowania

a) Zgodność z systemem Windows.

b) Pomiary i sterowanie ma być wykonywane w czasie rzeczywistym.  

c) Oprogramowanie ma pozwalać na zintegrowanie kart pomiarowo-sterujących dla środowiska Matlab/Simulink/RTW/RTWT i LabVIEW.

d) Możliwość szybkiego wdrożenia dowolnego algorytmu sterowania w czasie rzeczywistym, tzw. szybkie prototypowanie.  

e) Automatyczna generacja kodu w czasie rzeczywistym.

A.7. Interfejs dla sterownika logicznego PLC

Konwerter dopasowujący standard napięciowy sterowników PLC +24V, do poziomu +5V (TTL) lub +3.3V (LVTTL), pozwalający na to aby wszystkie wejścia i wyjścia cyfrowe sterowników PLC pracowały w standardzie +24V. 

A.8. Sterowniki do LabVIEW  

Drivery wejść/wyjść do sterowników programowalnych LabVIEW, pozwalające im na obsługę sygnałów pomiarowo-sterujących wymaganych przez system lewitacji magnetycznej.

A.9. Instrukcje obsługi

a) Karty pomiarowo-sterującej RT-DAC/PCI.

b) Karty analogowej RT-DAC/USB 2.0.

c) Podręcznik zawierający opis wykorzystania systemu lewitacji magnetycznej w dydaktyce. 

A.10. Montaż

Darmowy transport, montaż i uruchomienie systemu lewitacji magnetycznej.
A.11. Gwarancja

Minimum 24 miesiące.

B. System wielozbiornikowy (stanowisko laboratoryjne 2)
B.1. Konstrukcja systemu

System wielozbiornikowy ma się składać z: 

a) z minimum 3 zbiorników o różnych wymiarach z wypływami cieczy w podstawie; 

b) z 1 zbiornika bez wypływu, będącego zasobnikiem cieczy;

c) z konstrukcji mechanicznej, gabarytowo nie przekraczającej wymiarów 70 x 60 x 170 cm, na której zawieszone zostaną kaskadowo jeden nad drugim zbiorniki z wypływami oraz na samych dole zasobnik do którego będzie spływała ciecz z systemu wielozbiornikowego. 

B.2. Aktuatory (urządzenia wykonawcze)

a) Pompa z silnikiem DC 12V, sterowana sygnałem PWM o częstotliwości w zakresie 5 kHz – 15 kHz, służąca do przepompowywania cieczy z zasobnika do górnego zbiornika. 

b) Każdy zbiornik ma być wyposażony w dwa zawory. Pierwszy z nich ma być zaworem proporcjonalnym, sterowanym sygnałem PWM w standardzie TTL/LVTTL (+5V/+3.3V) o częstotliwości 300 Hz, natomiast drugi zawór ma być sterowany ręcznie.

c) Wzmacniacze mocy do dostarczania odpowiedniej energii sygnałom sterującym aktuatorami.

d) Zasilacze.

B.3. Czujniki pomiarowe

Każdy zbiornik ma być wyposażony w częstotliwościowe czujniki służące do pomiaru wysokości słupa wody, pracujące w standardzie TTL/LVTTL w zakresie częstotliwości sygnałów pomiarowych 80 kHz - 200 kHz.

B.4. Interfejsy pomiarowo-sterujące 

a) minimum 3 wejścia cyfrowe służące od obsługi sygnałów pochodzących z czujników poziomu cieczy, pracujące w standardzie TTL/LVTTL. 

b) minimum 4 wyjścia cyfrowe typu PWM służące do obsługi sygnałów sterujących pompą oraz zaworami proporcjonalnymi, pracujące w standardzie TTL/LVTTL.

c) Przewody łączeniowe.

B.5. Moduły sterujące i pomiarowe 

a) Karta pomiarowo-sterująca RT-DAC/PCI przeznaczona do zamontowania w komputerze, o parametrach wejść i wyjść dopasowanych do sygnałów pomiarowych z czujników oraz do sygnałów sterujących pompą i zaworami.

b) Analogowa karta RT-DAC/USB 2.0 pozwalająca na sterowanie zbudowanym systemem wielozbiornikowym przy użyciu notebooka poprzez złącze USB, o parametrach wejść i wyjść dopasowanych do sygnałów pomiarowych z czujników oraz do sygnałów sterujących pompą i zaworami. 

B.6. Cechy oprogramowania

a) Zgodność z systemem Windows

b) Pomiary i sterowanie ma być wykonywane w czasie rzeczywistym.  

c) Oprogramowanie ma pozwalać na zintegrowanie kart pomiarowo-sterujących dla środowiska Matlab/Simulink/RTW/RTWT i LabVIEW.

d) Możliwość szybkiego wdrożenia dowolnego algorytmu sterowania w czasie rzeczywistym, tzw. szybkie prototypowanie  

e) Automatyczna generacja kodu w czasie rzeczywistym.

B.7. Interfejs dla sterownika logicznego PLC

Konwerter dopasowujący standard napięciowy sterowników PLC +24V, do poziomu +5V (TTL) lub +3.3V (LVTTL), pozwalający na to aby wszystkie wejścia i wyjścia cyfrowe sterowników PLC pracowały w standardzie +24V. 

B.8. Sterowniki do LabVIEW  

Drivery wejść/wyjść do sterowników programowalnych LabVIEW, pozwalające im na obsługę sygnałów pomiarowo-sterujących wymaganych przez system wielozbiornikowy.

B.9. Instrukcje obsługi

a) Karty pomiarowo-sterującej RT-DAC/PCI.

b) Karty analogowej RT-DAC/USB 2.0.

c) Podręcznik zawierający opis wykorzystania systemu wielozbiornikowego w dydaktyce. 

B.10. Montaż

Darmowy transport, montaż i uruchomienie systemu wielozbiornikowego.
B.11. Gwarancja

Minimum 24 miesiące.



	Część : 2
	Sterowniki programowalne PLC w wersji edukacyjnej - 2 szt.
1. Sterownik programowalny PLC w wersji edukacyjnej, przeznaczony do współpracy z zamawianym systemem magnetycznej lewitacji

Charakterystyka

Zamawiany sterownik programowalny PLC ma spełniać następujące wymagania: 

· napięcie zasilania 24V DC;

· posiada pamięć roboczą 250 kB;

· posiada pamięć danych 1 MB;

· jest wyposażony w dodatkową kartę pamięci 24 MB;

· jest wyposażony w złącze komunikacyjne Ethernet do współpracy z komputerem nadrzędnym;

· pracuje pod systemem operacyjnym czasu rzeczywistego;

· posiada minimum 3 wejścia analogowe pracujące w zakresie 0V do +10V z minimalnym czasem konwersji 2.5 ms, przeznaczone do obsługi sygnałów pomiarowych prądu w elektromagnesach oraz pomiaru położenia metalowej sfery);

· posiada minimum 2 szybkie wyjścia o częstotliwości sygnału 100kHz, przeznaczone do generacji sygnałów PWM sterujących elektromagnesami;

· posiada minimum 1 wyjście binarne do obsługi pomiaru statusu sterownika mocy. 

Cechy oprogramowania 

· Zgodność z systemem Windows;

· Oprogramowanie ma pozwalać na przygotowanie i implementację algorytmów sterowania w sterowniku PLC.

Gwarancja 

Minimum 12 miesięcy.

2. Sterownik programowalny PLC w wersji edukacyjnej, przeznaczony do współpracy z zamawianym systemem wielozbiornikowym 

Charakterystyka

Zamawiany sterownik programowalny PLC w wersji edukacyjnej ma spełniać następujące wymagania: 

· napięcie zasilania 24V DC;

· posiada pamięć roboczą 75 kB;

· posiada pamięć danych 100 kB;

· jest wyposażony w złącze komunikacyjne Ethernet do współpracy z komputerem nadrzędnym;

· pracuje pod systemem operacyjnym czasu rzeczywistego;

· posiada minimum 3 szybkie wejścia o częstotliwości sygnału 100kHz, przeznaczone do obsługi sygnałów pomiarowych z czujników poziomu cieczy;

· posiada minimum 4 szybkie wyjścia o częstotliwości sygnału 100kHz, przeznaczone do generacji sygnałów PWM sterujących zaworami i pompą;

Cechy oprogramowania 

· Zgodność z systemem Windows;

· Oprogramowanie ma pozwalać na na przygotowanie i implementację algorytmów sterowania w sterowniku PLC.

Gwarancja 

Minimum 12 miesięcy.



	Część : 3
	Sterownik programowany w wersji edukacyjnej - 6 szt.
Zamówienie dotyczy zestawów wbudowanego sterownika programowalnego w wersji edukacyjnej, opartego na platformie Artix (układ FPGA oraz procesor na jednym układzie elektronicznym) lub równoważnej, zgodnych z posiadaną przez Wydział Elektryczny licencją oprogramowania NI LabVIEW, przeznaczonych do współpracy:

· z zamawianymi stanowiskami laboratoryjnymi: systemem magnetycznej lewitacji i systemem wielozbiornikowym (2 zestawy); 

· z posiadanymi już stanowiskami laboratoryjnymi, zbudowanymi wcześniej w ramach prac inżynierskich (4 zestawy). 

Charakterystyka 

Zamawiany sterownik programowalny ma spełniać następujące wymagania:

· posiada co najmniej dwurdzeniowy procesor czasu rzeczywistego o szybkości zegara 667MHz (nie gorszy niż ARM Cortex-A9) oraz układ FPGA typu Xilinx Z-7010 (lub większy);

· posiada pamięć nieulotną 256MB oraz pamięć RAM DDR3: 512 MB;

· posiada  wbudowany trójosiowy akcelerometr;

· posiada interfejs WiFi, obsługujący standardy IEEE 802.11b,g,n obsługujący szyfrowanie WPA, WPA2, WPA2-Enterprise;

· posiada co najmniej porty: typu USB host oraz USB device port w standardzie USB 2,0 Hi-Speed (przynajmniej po jednej sztuce); 

· posiada wejścia analogowe o rozdzielczości co najmniej 12 bitów, z wykorzystaniem złączy MXP z zakresem napięciowym nie mniejszym niż 0V do +5V (minimum 4 wejścia);

· posiada złącze MSP z dwoma kanałami różnicowymi, o zakresie napięciowym (10V;

· posiada wyjścia analogowe z konektorami MXP i MSP o rozdzielczości co najmniej 12 bitów, o zakresie napięciowym nie mniejszym niż 0V do +5V  (minimum 4 wyjścia);  

· posiada wejścia/wyjścia cyfrowe z konektorami MXP i MSP (minimum 25 wejść/wyjść).

Akcesoria dodatkowe:

· zasilacz;

· kabel USB;

· płyta DVD ze sterownikami i oprogramowaniem.

Gwarancja

Minimum 12 miesięcy.





Projekt RPPM.04.02.00-22-0002/16 jest współfinansowany ze środków Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego w ramach Regionalnego Programu Operacyjnego dla Województwa Pomorskiego na lata 2014-2020.
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