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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Zakup i dostawa robotéw wraz z akcesoriami

WSszystkie sprzety muszg by¢:

>
>
>
>

fabrycznie nowe,
nieuzywane,

wolne od wad fizycznych i prawnych,
dopuszczone do obrotu i uzytkowania na terenie UE.

Wszystkie sprzety musza:

>
>

spetnia¢ obowigzujgce normy bezpieczenstwa,

posiadac¢ oznakowanie CE

Wykaz sprzetu:

1. Dwu Ramienny Robot/Cobot Wspdtpracujgcy wraz z zestawem uchwytowym — 10 kpl

Parametry manipulatora

Stopnie swobody

13

tadunek

Jednoramienny 250g

Promien roboczy

Jednoramienny 280mm

Powtarzalnosc¢

+0,5mm

Waga

2750g

Port wyjsciowy

Udostepniane z wejsciem

Dtugosc zycia 500h
Komunikacja USB
llo$¢ stopni swobody 13

Wielko$¢ ramienia

Dtugosc: 412mm,

Sposéb komunikacji

Ros Development, System do programowania
Bloczkowego, RoboFlow, Python, BlueTooth




/\ KRAJOWY Sfinansowane przez
=:_ PLAN Unie Europejska v:
= _- ODBUDOWY NextGenerationEU

** o

* oy

B PARP <rprp

Grupa PFR POLSKA FUNDACJA

PRZEDSIEEIDREZQs‘Cl

Parametry sprzetowe

Broadcom BCM2711,

CcPU 64-bitowy czterordzeniowy 1,5GHz
GPU 500 MHzVideoCore VL
Interfejs Bluetooth/Bezprzewodowy/HDMI Wsparcie
uSB USB2.0x1
Mistrz Raspberry Pi
Interfejs 10 Wejscie x6; wyjscie x6

Platforma programowa

Raspberry Pi

Oficjalne lustro

PICO/ATOM

Wsparcie

myBlockly

Wsparcie

1.1 Robot powinien umozliwia¢ integracje z popularnymi systemami sterowania i jezykami
programowania w celu realizacji roznych scenariuszy operacyjnych.

1.2 Powinien wspierac tatwe wdrozenie oprogramowania edukacyjnego lub demonstracyjnego oraz
mozliwo$¢ rozbudowy funkcjonalnosci w zaleznosci od potrzeb.

1.3 Robot musi charakteryzowad sie zwartg, ergonomiczng konstrukcja z zaokraglonymi krawedziami,
zapewniajgcg bezpieczne uzytkowanie w obecnosci ludzi.

1.4 Powinno umozliwia¢ twércom i zespotom technicznym rozwdj indywidualnych scenariuszy uzycia i
integracje z dodatkowymi akcesoriami lub wymiennymi kofAcowkami.

1.5 Robot powinien by¢ wyposazony w system umozliwiajgcy precyzyjne, powtarzalne ruchy,
umozliwiajgce realizacje sekwencji operacyjnych.

2. Robot Spoteczny z osobowoscia i zachowaniami zwierzecymi — 5 szt

Specyfikacje
Wymiary 210 mm x 172 mm x 172 mm (8,3" wymiaru x 6,8" szerokosci x 6,8" stroj)
Waga 1100g (2,421bs)
CPU Czterordzeniowy Cortex A53, do 1.5 GHz "Dwurdze-niowy BPU 5 TOPS
(Tera Operacji na Sekunde)
Wspotprocesor Cortex M4, 100MHz
Procesor audio Dwurdzeniowy DSP, 360 MHz, Silnik Audio HIFI
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Wi-Fi Dwuzakresowe 2.4G/5.8G, 802.11 a/b/g/n
Pamieé LPDDR4 2GB (RAM); eMMC5.0 8GB (ROM)
Wyswietlacz LCD 2,4"
Kamera Kamera RGB 720P

Czujnik 3D ToF (czas lotu): Czujnik dotykowy:3-osiowy akcelerometr; 3-

Czujniki ) . -
osiowy Zyroskop; 3-osiowy Czujnik Geomagnetyczny

Mikrofon Zestaw 4 Mikrofonéw

Silnik bezszczokowy DC z wirnikiemzewnetrznym x2 (kota); Silniki

ElementyWykonawcze
Yy szczotkowe DC x4(cialo i uszy)

Bateria Akumulator litowo-jonowy 1350 mAh, 11,1V, tadowalny
Gtosnik Glosnik 2 W
tadowanie Port USB typu C; styki do tadowania w stacji fadujacej
Specyfika Akumulator niewymienny

2.1 Robot musi posiadac procesor Al, ktory pozwala jej wykonywaé rozpoznawanie twarzy, wykrywanie
sylwetki, rozpoznawanie gestéw, przechwytywanie ruchu 3D, rozpoznawanie obiektéw i wiele innych
funkcji.

2.2 Robot musi by¢ wyposazony w cztery mikrofony, robot potrafi lokalizowa¢ zrédto dZzwieku, rozumie
polecenia gtosowe i udziela informacji zwrotnej.

2.3 Robot musi posiada¢ kamere 3D-ToF, ktéra wykrywa przeszkody w otoczeniu i generuje dane
pomagajgce jej sprawnie poruszac sie w przestrzeni i nawigowac w srodowisku.

2.4 Robot musi posiadac szesc silnikéw, a jego dwa tylne kota muszg by¢ napedzane przez dwa
bezszczotkowe serwomotory, ktérych minimalna predkos¢ wynosi 0 obr./min (rpm) a maksymalna
predkos¢ wynosi 900 obr./min (rpm)

3. Platforma kroczaca czworonozna wraz z dodatkowg baterig — 1 kpl

Specyfikacja

Wymiar pozycji 70cm x 31cm x 40cm

Wymiar kucania 76cm x 31cm x 20cm
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Waga (z baterig) Okoto 15 kg

Stop aluminium + Wysokowytrzymaty plastik

Materiat L
inzynieryjny
Napiecie 28V~33,6V
Maksymalna moc pracy Okoto 3000W

Minimalna moc pracy

Okoto 1000W

tadunek R7kg (MAX ~ 10kg)
Predkos$é 0~2,5m/s
Maksymalna Wysok.os',c' spadku podczas Okolo 15 cm
podjazdu
Minimalna wysokos¢ spadku podczas podjazdu Ocm
Maksymalny kat wznoszenia 30°
Minimalny kat wznoszenia 0°
Aluminiowy silnik przegubu kolanowego 12 set

Zakres ruchu

Korpus: -48~48'
Udo: -200°~90°
Podudzie: -156°-48°

Obwod wewnatrzstawowy (kolano) Tak
Chtodnica przewodu ciepfa ztgczona Tak
Super-szerokokatny 4D LiDAR Tak
Kamera HD szerokokatna Tak
Podstawowe dziafanie Tak

RTT 2.0 Transakcja zdjeé Tak
Program graficzny Tak
Przednia lampa Tak
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WiFI6 z dwupasmowym systemem Tak
Bluetooth 5.2/4.2/2.1 Tak
Ulepszony inteligentny OTA Tak
Inteligentne wykrywanie i unikanie Tak

Bateria

standardowy (8000 mAh)

Zywotnos¢ baterii

Okoto 1-2 godziny

tadowarka

standardowy (33,6V 3,5A)

3.1 Wskazniki statusu ktéry emituje rézne Swiatta, aby pokazac aktualny status pracy robota i aktualny

system operacyjny.

3.2 Robot Wyposazony w LiDAR L1 z pdtkulistg ultraszerokokatng percepcjg 360°x90°, szczycacy sie
bardzo niskim martwym polem, minimalna odlegto$¢ wykrywania wynosi zaledwie 0,05 m, co moze
pomac w osiggnieciu zasiegu bez martwego pola

3.3 Dostep w czasie rzeczywistym do tréjwymiarowych informacji o otaczajgcym srodowisku, aby
unikng¢ kolizji i zapewnic¢ bezpieczenstwo robota i otaczajgcego Srodowiska.

3.4 Zdalna transmisja obrazu przez aplikacje Dzieki aplikacji,podglad zdjeé w czasie rzeczywistym.

3.5 Inteligentne aktualizacje OTA sprawiajgce, ze obstuga w zakresie ultraszerokokatnym jest prosta i

wygodna, jak w terenie.

4. Platforma Kroczaca czteronozna z gtowq wraz z dodatkowsq baterig — 1 kpl

Specyfikacja

Model

QRML1GD1

Informacje materialne

Aluminium i wysokowytrzymate tworzywo

sztuczne inzynieryjne

Wymiar produktu (stojacy) (Dtugosé x szerokos¢ x

67 cmx35cmx56cm

wysokos¢)
Masa netto (z wytgczeniem baterii) 17,02 kg
Maksymalna moc 3200 W
Minimalna moc 1100 W
Napiecie zasilania 22V-36V
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Stopien swobody 13

Podstawowa moc obliczeniowa

8-rdzeniowy, wydajny procesor

Maksymalna predkos¢ 3,0m/s

Minimalna predkosé¢ 0,1 m/s
Maksymalna wysokos¢ wspinaczki 16 cm
Minimalna wysokos$¢ wspinaczki Ocm

Spadajgca wysokos¢ detekcji

10 cm i wiecej

Maksymalny kat wspinaczki 40°
Minimalny kat wspinaczki 0°
Zywotnos$¢ baterii 1,5-3,0 h

Typ sitownika

Jednostka ruchu o duzej gestosci mocy

Maksymalny moment obrotowy przegubu [1]

Ok. 37,5 N-m

Minimalny moment obrotowy przegubu

7,5 N-m

Precyzyjny silnik z aluminium

12 elementow

Przestrzen ruchu stawow (ciato) -37.0°-45.0°
Przestrzen ruchu stawdw (gérne czesci nég) -207.5°-72.5°
Przestrzen ruchu stawéw (dolna czesc ndg) -143.0° -30.0°

Elementy sitownika przegubowego

Silnik, reduktor, naped, andenkoder

29,6V, 8200 mAh, 242,72 W, szybko-

Bateria Typ wydania
tadowarka 33,6V 4,5A 151,2W
Tablica MIC
Kamera 4K

Aparat dwuobiektywowy

Kamera ultraszerokokatna

Kamera gtebinowa

Czujnik ultradzwiekowy

Czujnik dotykowy

Radar laserowy

Tak
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i aplikacji, podglad zdje¢ w czasie rzeczywistym.

4.2 Robot wyposazony jest w gtowe a nie tylko korpus.
4.3 Zestaw obejmuje, blok tadowarki baterii, baterie, zasilacz, zapasowe podktadki stop oraz instrukcje

uzytkownika.

4.4 Dostep w czasie rzeczywistym do tréjwymiarowych informacji o otaczajgcym srodowisku, aby

unikng¢ kolizji i zapewnié bezpieczenstwo robota i

otaczajgcego Srodowiska.

5. Platforma kroczaca czteronozna z parg oczu LED wraz z dodatkowg baterig— 1 kpl

Wymiary robota
Rozmiar stojgcy (dtugosé x szerokosé x wysokosé) 610mmx370mmx503mm
R o siedzenia (dtugodd .y
ozmiar siedzenia ( ug,(l)sc x szerokos¢ x 680mmMx370mmx225mm
wysokosc¢)
Waga 13,7 kg
System percepcji
Kamera szerokokatna x1
Radar ultradzwiekowy x2
Kamera gtebinowa
Radar laserowy x1
Al Computer NVIDIA Jetson Xavier NX
Spadek 40°
Wysokos¢ stopni 15cm
Czas trwania bez obcigzenia 1,5h-2h
Pojemnos¢ baterii 4.4AN
Nominalne napiecie baterii 28,8V
Wejscie do tadowarki 100V-240V
Wyjscie tadowarki 33,6V/5A
Czas fadowania 40 min-1h
Temperatura pracy 0°C-40°C

Pasmo czestotliwosci WiFi

5150MHz-5250MHz; 5725MHz-5850MHz

Moc nadajnika WiFi

5150MHz-5250MHz: 14,87dBm 5725MHz-
5850MHz:13,89dBm
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5.1 Czworonozny robot o 12 stopniach swobody, oferujgcy rézne chody i ruchy, wyposazony w
animacje Flip

5.2 Rézne tryby ruchu i chodu, regulacja predkosci

5.3 Wskazniki statusu ktéry emituje rézne swiatfa, aby pokazaé aktualny status pracy robota i aktualny
system operacyjny.

5.4 Wybrane funkcje: strumien wideo z kamery, opcje Al (autostop przy przeszkodach, omijanie
przeszkod).

6. Robot czterokotowy przeznaczony do rozgrywek rywalizacyjnych — 6 szt

Specyfikacja

Wymiary (DxSxW) 320x240x270 mm

Waga 3,3 kg

L . 0-3,5m/s (do przodu)0-2,5m/s (do tytu)0-2,8m/s
Szybkos$¢ ruchu podwozia

(na bok)
Szybkos$é obrotu podwozia 600°/s
Slinik bezszczotkowy M35081
Maksymalna szybkos¢ obrotéw 1000 obr./min
Minimalna szybko$¢ obrotow 10 obr./min
Sita 0/25N-m
Maksymalna moc wyjsciowa 19W
Minimalna moc wyjsciowa 8 W
Zakres temperatur podczas dziatania -10do 40°C
Sterownik FOC
Sposdb sterowania Kontrola szybkosci na zamknietej petli
Ochrona przed zbyt wysokim napieciem
Ochrona Ochrona przed przegrzaniem
Soft-starter
Ochrona przed zwarciami
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Wykrywanie btedéw w uktadach oraz sensorach
Gimbal
Maksymalne zasiegi -20° do +35° (nachylenie), £250° (obrot)
Minimalne zasiegi -0° do +0° (nachylenie), £0° (obrodt)
Zasieg mechaniczny -24° do +41° (nachylenie), £270° (obrot)
Maksymalna szybkos¢ obrotu 540°/s
Precyzja wibracji(na ptaskiej powierzchni) +0,02°
Dziato
Srednia szybko$¢ strzelania 1-8/s
Maksymalna szybkos¢ strzelania 10/s
Minimalna szybkos¢ strzelania 1/s
Szybkos¢ pociskow -26 m/s
Srednia ilo$¢ kulek w magazynku -430 kulek zelowych (zamoczone)
Kontroler

Opdinienie(4]

Potaczenie przez WiFi: 80-100 ms

Potaczenie przez Router: 100-120 ms (bez
przeszkod i zaktdcen)

Jakos¢ przesytanego filmu na zywo 720p/30fps
Maksymalna szybkos¢ transmisji na zywo 6 Mbps
Minimalna szybkos¢ transmisji na zywo 1 Mbps

Czestotliwosc¢ dziatania

2,4 GHz, 5,1 GHz, 5,8 GHz

Czujnik

CMOS 1/4"; Efektywne piksele: 5SMP
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Pole widzenia 120°

Maksymalna rozdzielczos¢ zdjec

2560x1440 pikseli

Minimalna rozdzielczos¢ zdjec

1920x1080 pikseli

Maksymalna rozdzielczos¢ filmow

FHD: 1080p/30fpsHD: 720p/30fps

Minimalna rozdzielczos¢ filmow

HD: 720p/30fps

Maksymalna szybkos¢ transmisji

16 Mbps

Minimalna szybkos¢ transmisji

10Mbps

Wspierane karty SD

Wspiera karty microSD z pojemnoscig do 64 GB

Zakres temperatur podczas dziatania -10 do 40°C
Pojemnosc 2400 mAh
Maksymalne napiecie fadowania 12.6V
Nominalne napigcie fadowania 10.8V
Minimalne napiecie fadowania 8V
Typ akumulatora LiPo 3S

Zywotno$¢ akumulatora (w uzyciu)

35 min (mierzono przy statem szybkos$ci 2.0m/s
na pfaskiej powierzchni)

Zywotno$¢ akumulatora (czas czuwania)

~100 min

Waga

169g

Zakres temperatur podczas dziatania

-10 do 40°C (41 do 104°F)

6.1 Edukacyjny robot z wielokierunkowym pod

woziem, zwinnymi kotami, ruchomym gimbalem i

stabilng transmisjg wideo z widoku pierwszej osoby
6.2 Pancerz z modutami detekgji trafien przekazujgcymi informacje do pilota; wbudowane dziato

stabilizowane 2-osiowym gimbalem

6.3 Zintegrowane systemy: transmisja wideo, tryby gry i programowanie Scratch

6.4 Opcja blokéw programistycznych, kursy Ro
zelowymi oraz laserem.

ad to Mastery oraz mozliwosc¢ strzelania kulkami
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7. Robot spoteczny z ekranem o wysokosci 1 metra — 2 szt

Rozmiar (W * H * L) 45*100*40cm
N.W 18KG
Rozmiar ekranu 10.1"
Pojemnosc baterii 20000mAnh
Czas charinga 9H
Czas trwania 10H
Automatyczne tadowanie Wspierane
Ekran HD

Elastyczna gtowica
Uktad mikrofondw
Obstuga 4G/Wi-Fi
System indukcji cztowieka
Tak
Wahadtowe ramiona
Wbudowane woofery
System automatycznego tadowania
System zapobiegania kolizjom

Odporna na wstrzagsy podstawa

7.1 Teleobecnos¢ i wideorozmowy, wyposazony min. w 720p kamere i mikrofon gto$nik, umozliwia
jednostronng komunikacje wideo, obstuguje popularne platformy wideokonferencyjne

7.2 Mobilna, bezkolizyjna nawigacja, dwa wielokierunkowe kota oraz dwa koétka podporowe pozwalajg
na ptynng zmiane kierunku i obrét w miejscu, czujniki podczerwieni/ultradzwiekowe wykrywajg
przeszkody, wymuszajgc automatyczne zatrzymanie lub zmiane trasy.

7.3 Monitorowanie i patrol domu, funkcja harmonogramu patroli, wykrywanie ruchu, mozliwos¢
zapisania krotkiego nagrania przy zdarzeniu, IR zapewniajg podglad w warunkach stabego oswietlenia.
7.4 Automatyczne tadowanie i powrdt do bazy, wbudowany sensor poziomu baterii. Czas pracy na
jednym fadowaniu 3—4 godzin w trybie standardowym.

8. Cobot — Ramie Edukacyjne z koricowkami pneumatycznymi i ssgcymi — 1 szt
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Waga 3,4 kg

Wymiar bazowy

158 mm x 158 mm

Materiaty Stop aluminium, plastik ABS
Kontroler Zintegrowany kontroler Dobot
Montaz robotéw Ambona
Liczba osi 4
Maksymalny tadunek 500 g
Minimalny tadunek 100 g
Maksymalny zasieg 320 mm
Minimalny zasieg 10 mm
Powtarzalnos¢ 0,2 mm

Interfejs komunikacyjny

USB / Wi-Fi / Bluetooth

Zasilacz 100 do 240V, 50/60 Hz
Power In 12V, 6,5A DC
Zuzycie energii 78W Max
Srodowisko pracy -10° do 60°C

0s

Predkos¢ zakresu ruchu przy 250 g tadunku

J1 - Baza

-120° do +120°320°/s

J2 - Tylne ramie

-5° do +90°320°/s

J3 - Przedramie

-15° do +90°320°/s

J4 - Serwo obrotowe

-140° do +140°480°/s
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Oprogramowanie

Kompleksowa platforma
oprogramowania opracowana z
mysla o edukacji

System do programowania
Bloczkowego,

Multi-funkcjonalne oprogramowanie
do kontroli ramienia robota

Repetier Host

GrblController3.6

SDK

(Zestaw do tworzenia oprogramowania)

Protokét komunikacyjny

Biblioteka Programu do robota

Interfejs rozszerzenia

I/0 x 10, konfigurowalne jako

wejscie analogowe lub wyjscie PWM

Regulowane napiecie wyjsciowe 12V
x4

Komunikacja Inferface UART, reset,

STOP, 12V, 5V oraz dwa
wejscia/wyjscia

Stepper x 2
Wymiary 150 mm x 150 mm x 150 mm
Zestaw do drukarki 3D Materiaty PLA
Rozwigzanie 0,1 mm
Zuzycie energii 500mW

T
Fakultatywnie* Laser v

405 nm (laser niebieski)

Zasilanie

12V, spust TTL (z sterownikiem
PWM)
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Uchwyt na dtugopis Srednica pidra 10 mm
Ssanie prézniowe Srednica kondensatora 20 mm
Cap Cisnienie -35 Kpa
Zasieg 27,5 mm
Chwytak Typ napedu Pneumatyczne
Sita 8N

8.1 Biurkowy 4-osiowy robot do 3D druku, kaligrafii i rysowania; przeznaczony do zastosowan
edukacyjnych i laboratoryjnych

8.2 13 portdéw interfejsow i przycisk programowania; wysoka rozszerzalnos¢ przez programowanie
skryptowe i graficzne w Programie Lab

8.3 Interfejsy komunikacyjne: USB/Wi-Fi/Bluetooth; zasilanie 12 V DC; okre$lone zakresy ruchu i
predkosci dla osi; praca w $srodowisku =10 do 60°C

8.4 Szeroka gama akcesoriéw przyssawka ssgca oraz uchwyt pneumatyczny oraz funkcja drag-to-teach
ufatwiajg wdrozenia

9. Robot Humanoidalny o wysokosci minimalnej 80cm oraz wysokosci maksymalnej 1 metr wraz z
dodatkowymi bateriami — 3 kpl

Parametr Specyfikacja
Rozmiar Modelowy 95%40x18cm
Dtugosc tydki + uda 46cm
Rozpietosé ramion 39cm
Waga Okoto 19,5 kg
Catkowite stopnie swobody 22
Jednonogi Dofs 6
Jednoramieniowe Pole Obrony 4
Gtowa DoF5 2
Maksymalny moment momentu obrotowego 6ON.M
stawu kolanowego
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Minimalny moment momentu obrotowego
10N.m

stawu kolanowego

Enkoder przetagczony

Podwadjny enkoder

Duza przestrzen ruchu stawéw

Staw biodrowy: P -171°~126°, R-22°-89°, Y £59°;

Staw kolanowy: 0°-127°;

Staw kostkowy: P-50°-20°, R: -20°~20°

GPU Obstuguje wydajnos¢ TOPS Al na poziomie 100-200
Modut Vision Kamera gtebi

IMU IMU 9-osiowe
Modut gtosu Uktad mikrofonéw, gtosnik

Dzwiek wtgczony

Przypomnienie o niskim poziomie baterii,
przypomnienie o przegrzewaniu stawu

Napiecie

48V

Bateria

2Ah

Zycie patkarza

50 min (spacerem)

Nacisniecie Przycisk zasilania*1, przycisk interakcji*3
Kontrolka 1
WiFi 6 Ye
Bluetooth 5.2 Tak

Interfejs Gigabit Ethernet RJ45
Aktualizacja oprogramowania Tak
Rozwdj drugorzedny Tak

9.1 Niskorosta konstrukcja humanoidalna o kompaktowych proporcjach, zaprojektowana tak, aby
dobrze funkcjonowac w przestrzeniach zamknietych jak i otwartych i zachowac przyjazny charakter

wizualny.
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9.2 Dwunozna forma umozliwiajgca stabilne poruszanie sie oraz wykonywanie ptynnych,
skoordynowanych ruchow catego ciata, ktére przypominajg naturalng ludzkg motoryke.

9.3 Zdolnos¢ odbierania informacji z otoczenia, dostep do podgladu z kamery i mozliwos¢
programowania drag-to-teach utatwiajgca nauke

9.4 Spdjna i estetyczna obudowa zaprojektowana z myslag o nowoczesnym wygladzie oraz odpornosci
na intensywne uzytkowanie w réznych warunkach ekspozycyjnych.

9.5 Zintegrowana konstrukcja fgczaca ruch, orientacje w przestrzeni i podstawowg komunikacje.

10. Robot Humanoidalny z mozliwoscig programowanie o wysokosci powyzej 1 metra.- 1 szt

Specyfikacje

Wysokos¢, szerokosé i grubosé (pozycja

1320x450x200mm
stojaca)
Wysokodd KOC | arubode .
ysokos¢, szero o.sc i grubos¢ (pozycja 690x450x300mm
ztozona)
Waga (z akumulatorem) Ok. 35 kg
Catkowite stopnie swobody (swoboda
23-43
stawdw)
1+

Stopnie swobody pojedynczej nogi

Dodatkowe 2 dodatkowe stopnie

Stopnie swobody w talii oraz dtoniach
P Y swobody w dfoniach oraz w talii

Petne potgczenie elektryczne

Tal

Wspodlny enkoder

Podwdjny enkoder

System chtodzenia

Chtodzenie powietrzem

Zasilanie

13-ogniwowy akumulator litowy

Podstawowa moc obliczeniowa

8-rdzeniowy procesor o wysokiej
wydajnosci

Czujnik

Kamera gtebi + LIDAR 3D

Uktad mikrofonow

Redukcja szumow, Eliminacja echa
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Gtosnik Stereo, moc 5 W
WiFi 6, Bluetooth 5.2 Tak
Inteligentna aktualizacja OTA Tak
Rozwdj drugorzedny Tak

Modut wysokiej mocy obliczeniowej

NVIDIA Jetson Orin

10.1 Humanoidalny Robot z minimum 29 stopniami swobody oraz rozbudowang kinematyka z
wieloma silnikami stawow (barki, tokcie, biodra, kolana, kostki, nadgarstki, tutéw)

10.2 Wyposazenie sensoryczne i multimedialne: 3D LiDAR, kamera, inteligentny akumulator, gtosnik i
ukfad mikrofonéw

10.3 Elementy konstrukcyjne: przektadnie planetarne, naped zebaty

10.4 Procedury bezpieczenstwa i diagnostyka: autotest po uruchomieniu i kroki postepowania przy
niepowodzeniu; zabezpieczenie przed upadkiem podczas uzywania oficjalnego programu sterowania
ruchem

10.5 robot musi obstugiwa¢ modut jezykowy w module jezykowym polskim.

11. Wirtualny Asystent recepcyjno-edukacyjny Wyswietlany na Ekranie wraz z tokenami — 2 kpl

Matryca Boe
Jasnosé 450 cd/m?2
Rozdzielczosé 2160x3840

Czestotliwosé odswiezania 60Hz

Kat widzenia 178/178 stopni

szkto na ekranie 4mm hartowane

Metoda wprowadzania tresci USB, pamie¢ wewnetrzna, sie¢, digital signage

Rodzaj dotyku IR

System Windows 11 PRO + licencja

Procesor Intel i5 14 generacji 4.8 Ghz

Ram 16GB
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dysk ssd 512GB
Gtosniki 2x5w
Ztacza 2xUSB, 2xHDMI-In, 1x Rj45
Waga 32 kg
Wymiary wys.175cm, szer.60cm
llos¢ tokendw 500 / Jednego Avatara

11.1 Inteligentna recepcjonistka, ktéra petni role pierwszego punktu kontaktu dla gosci, witajac ich w
przyjazny sposob i udzielajgc niezbednych informacji w wielu jezykach zasilana Al

11.2 Zdolnos¢ do wykonywania powtarzalnych zadan, zapewniajgc zawsze spdjng komunikacje i
powtarzalnos¢ jakosci obstugi.

11.3 Mozliwos¢ aktualizowania bazy wiedzy pozwalajgce na szybkie uczenie sie nowych informacji,
dzieki czemu kazdy gos¢ otrzymuje precyzyjne i aktualne wskazéwki.

11.4 Nowoczesny wizerunek i usmiechnieta, zawsze uprzejma obecnos$¢ tworzgca wrazenie
innowacyjnej przestrzeni przysztosci, wzmacniajgc profesjonalny charakter recepcji i pierwszego
kontaktu odwiedzajacych.

Il. Zakup ustug szkoleniowych

1. Szkolenie: Praktyczny kurs wykorzystywania technologii Al dla 4 oséb
Szkolenie ma zapewni¢ kompleksowe przygotowanie kadry do efektywnego i bezpiecznego
wykorzystania nowoczesnych rozwigzan technologicznych w ramach realizowanego projektu.
Szkolenie to ma umozliwi¢ pogtebienie wiedzy oraz rozwdéj umiejetnosci praktycznych w zakresie
zastosowania Al w codziennych i zawodowych dziataniach, co bezposrednio przekfada sie na
mozliwosci programowania i adaptacji robotéw do nowych zadan oraz dynamicznie
zmieniajgcych sie narzedzi Al. Program kursu ma objag¢ kluczowe zagadnienia, takie jak:
wprowadzenie do Al, przeglad popularnych narzedzi Al (np. Gemini, ChatGPT), podstawy
efektywnego promptowania, mozliwosci wykorzystania Al w edukacji i pracy z robotami, a takze
praktyczne przyktady zastosowan Al.

2. Szkolenie z obstugi zakupionych robotow dla 4 oséb
Celem szkolenia jest przygotowanie zespotu Zamawiajacego do petnej i profesjonalnej obstugi danego
robota. Kompleksowy program szkoleniowy musi przygotowac uczestnikéw do efektywnej i
bezpiecznej obstugi nowoczesnych robotéw interaktywnych. Szkolenia szczegdétowe musza
zapoznac szkolonych z funkcjonalnosciami poszczegdlnych urzadzen, ich konfiguracjg, instalacjg
oraz obstugg dedykowanego oprogramowania, co stanowi fundament do dalszego rozwoju
kompetencji technicznych. Szkolenie majg by¢ praktyczne i warsztatowe, ktore pozwolg
uczestnikom naby¢ umiejetnosci programowania, interakcji oraz realizacji zadan edukacyjnych
zgodnych z mozliwosciami maszyn. Szkolenie powinno trwac 7 dni.



