Opis przedmiotu zamowienia

Przedmiotem zamowienia jest dostawa 1 sztuki skanera 3D, do wykonywania pomiarow
elementow o gabarytach od 20 do 1000 mm. System pomiarowy ma zapewnia¢ wysoka
mobilnos¢ oraz krotki czas konfiguracji systemu. Stanowisko musi by¢ wyposazone
w intuicyjne oprogramowanie umozliwiajace szybka kalibracje systemu, pomiar oraz
zaawansowang analize¢ metrologiczng. Glowica pozyskujaca dane oraz oprogramowanie

sterujgco pomiarowe musi by¢ wykonywana przez jednego producenta.
Skaner 3D o ponizszych parametrach technicznych:
Glowica skanujaca:

- zbudowana z co najmniej 2 kamer wspotpracujacych ze soba o rozdzielczosci, co najmniej
6 Mpix kazda i co najmniej jednego projektora niebieskiego $wiatta LED o dtugosci fali
w zakresie, co najmniej od 445 do 500 nm umozliwiajacego digitalizacje w kazdych

warunkach §wietlnych,

- system musi kontrolowa¢ podstawowe parametry jakosciowe wykonywanych skanow takich
jak: ruch, relacje pomigdzy poszczegdlnymi skanami (odchytke) oraz kontrole kalibracji,

wartosci muszg by¢ automatycznie obliczane,

- pojedynczy obszar pomiarowy, co najmniej 350 x 250 x 300 mm, (mozliwa tolerancja
+/- 10%),

- doktadnos¢ pomiaru nie gorsza niz 0.035 mm, wg testow w oparciu o przewodnik VDI 2634

cz¢s$¢ 3, obliczony wynik wg. wytycznych algorytmoéw sigma 3,

- weryfikacja doktadnosci wedtug przewodnika VDI2634/cz¢s¢ 3 wykonywana na miejscu
dostawy po instalacji urzadzenia u Zamawiajacego, obliczony wynik wg. wytycznych

algorytmow sigma 3 (na certyfikowanych wzorcach przez laboratorium akredytowane),
- wzorcowe certyfikaty nalezy dostarczy¢ wraz z Oferta,

- wewnetrzna pamigé¢ w gtowicy pomiarowej przechowujaca informacje o dacie i wynikach
ostatniej kalibracji systemu umozliwiajac prace glowicy skanujace;.

- certyfikowany wzorzec kalibracyjny do kalibracji systemu,
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- ze wzgledu na mobilng prace systemu, odst¢p od obiektu mierzonego nie wigkszy niz

500 mm (mozliwa tolerancja +/- 10 %),
- ze wzgledu na mobilnos$¢ systemu, waga glowicy pomiarowej nie przekraczajaca 3 kg,

- przewdd taczacy glowice z jednostka obliczeniowa umozliwiajacy ciagla ptynna prace

systemu podczas realizacji zadan pomiarowych o dlugos$ci co najmniej 5 metréw,
- dedykowany statyw trojndg z glowica obrotowa do mocowania gtowicy pomiarowe;j,

- zestaw, co najmniej 6 000 sztuk dedykowanych markerow.

Oprogramowanie do skanowania 3D:

- modut do kalibracji z interaktywng instrukcja (wynikiem kalibracji musi by¢ automatyczne
podanie w formacie pdf, co najmniej parametrow: kata pomi¢dzy kamerami, odchytek od
wzorca, data kalibracji),

- dobieranie odpowiedniego natezenia Swiatta podczas skanowania w trybie automatycznym

I manualnym,

- czas wykonania kalibracji przez Uzytkownika od momentu rozpoczecia kalibracji do podania

wynikéw kalibracji (kata pomigdzy kamerami i odchytek wzorca) nie dtuzszy niz 15 minut,

- Sterowanie gtowicg pomiarowa, automatycznym stolikiem obrotowym oraz programem do

analizy uzyskanych danych,

- mozliwo$¢ przemieszczania glowicy skanujace; wzgledem obiektu skanowanego oraz
obiektu skanowanego wzgledem glowicy skanujacej w celu uzyskania danych catego

skanowanego obiektu réwniez bez wykorzystania stolik obrotowego,

-automatyczne taczenie pojedynczych skanow w celu uzyskania danych wigkszego obiektu
niZz wymagany obszar pomiarowy bez wykorzystania stolika obrotowego, wszystkie skany
muszg byC¢ automatycznie potgczone bez ingerencji operatora, mozliwos¢ skanowania
obiektow, co najmniej trzy razy wigkszych od wykorzystywanego pojedynczego obszaru

pomiarowego zachowujac wymagang doktadnos¢ systemu,

- obliczanie wspoirzednych 3D,
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informowanie Uzytkownika o zbyt duzym ruchu podczas skanowania (sensora lub detalu
skanowanego) analizujac markery uzyte do taczenia pojedynczych skandow (w przypadku

odchytek wartosci musza by¢ automatycznie obliczane),

automatyczne wycinanie tla (w pojedynczych kolejnych skanach), ktére nie jest obiektem
zainteresowania uzytkownika skanera, np. stolika obrotowego podczas wykonywania
skanow, czyli oprogramowanie musi posiada¢ funkcje zbierania danych obiektu

skanowanego nie wykorzystujac jego modelu CAD,

w celu szybkiego przeprowadzenia akwizycji obrazu czas pojedynczych skanow musi

zawiera¢ sie w przedziale 1-2 sekundy,

czas ukazania pojedynczych i kolejnych skanéw, czyli chmur punktéw podczas procesu
skanowania w oknie oprogramowaniu po wykonaniu skanu nie moze przekracza¢ 3 sekund
(liczac od momentu wyzwolenia pomiaru po wyswietlenie na zywo w oknie 3D chmury

punktow tego skanu),

automatyczna kontrola kalibracji, transformacji skanow, dla kazdego pojedynczego pomiaru,
analizujac drgania markerow wzgledem glowicy skanujacej (w przypadku odchytek wartosci

muszg by¢ automatycznie obliczane 1 podawane operatorowi),

automatyczne laczenie skanéw kierunkowych bezposrednio po wykonaniu pojedynczego

skanu bez ingerencji uzytkownika,

wizualizacje obszaru pomiarowego na zywo w okienku 3D dla optymalnego procesu

akwizycji danych,

automatyczne (bez ingerencji operatora) usuwanie danych po markerach uzytych podczas
skanowania na detalu podczas w procesie zamieniania chmury punktéw na siatke trojkatow
STL,

-okno pomoc w programie opisujace operatorowi wykorzystywane w obecnej chwili funkcje,

- mozliwo$¢ skanowania w minimum dwoch seriach pomiarowych czyli mozliwosci pomiaru

dwach stron skanowanego detalu i potaczenie poprzez punkty (markery),

- automatycznego taczenie skandw wykorzystujac geometri¢ skanowanego bez ingerencji

uzytkownika, wraz z informacja w programie o jakosci potaczenia pojedynczych skanow,
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- wyswietlanie podgladu danych z obu kamer w oknie programu w czasie nie dluzszym niz

3 sekundy, w celu podgladu planowanego pozyskania danych z dwoch kamer,

automatyczna zamiana pozyskanych chmur punktow z wszystkich pojedynczych skanow
wykonanych z réznych kierunkéw w celu uzyskania kompletnych danych skanowanego
obiektu na siatke trojkatow STL w jednym oprogramowaniu, bez konieczno$ci ingerencji

w pojedyncze skany,
- eksport plikow po zeskanowaniu do formatow takich jak STL i ASCII,

- budowanie podstawowych elementow geometrycznych na pliku STL 1 ASCII np. ptaszczyzn,

walcow itp.,

- importowanie modeli CAD w neutralnych formatach (np. STP) i przeprowadzenia bazowania

z modelem zmierzonym za pomocg funkcji best-fit, RPS i 3-2-1,
- analiza tolerancji polozenia i ksztattu (GD&T) wedtug norm DIN ISO 1101 i ASME Y14.5,

- tworzenie tabel z wynikami,
- obliczanie 1 wizualizacji wynikow tolerancji potozenia i ksztattu (np. ptaskosci),
- tworzenie raportdw tworzenia tabel z wynikami i eksport w postaci pliku PDF,

- wizualizacja wynikdw pomiarowych na zdjeciu uzyskanym podczas skanowania w celu

przejrzystej interpretacji wynikow w wykonywanych raportach pomiarowych,

-wszystkie funkcje oprogramowania w jezyku polskim w jednym interfejsie wraz z dostgpem

do jego pobierania ze strony producenta,

instalacja na dowolnej ilosci komputeréw do prowadzenia dalszych analiz 1 obliczen

o funkcjonalnosci:

otwierania wynikow skanowania wraz ze zdjeciami pomiarowymi wygenerowanymi
w oprogramowaniu podczas procesu digitalizacji 3D, - importu danych CAD w formatach
IGES, STEP,

obrobka siatki trojkatow z mozliwos$cig interpolacji dziur, rozrzedzanie, wygtadzanie,

bazowania roznymi metodami: najlepsze dopasowanie, 3-2-1, ptaszczyzna-linia-punkt,

analizy tolerancji potozenia i ksztaltu (GD&T) wedlug norm DIN ISO 1101 i ASME Y14.5,
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- pelnego zwymiarowania elementow geometrycznych np. dtugos¢, kat. itp., - wizualizacje
wynikoéw pomiarowych na zdjeciach uzyskanych podczas skanowania, - budowania
podstawowych elementéw geometrycznych na pliku STL 1 ASCII np.
ptaszczyzn, walcow itp. poprzez wskazanie danej powierzchni (automatyczne obliczanie

elementow geometrycznych), - tworzenia tabel z wynikami.

Modut do inzynierii odwrotnej (przeznaczenie do edukacji oraz badan naukowych), tworzenie

modeli 3D kompatybilne z programami CAD o funkcjonalnosci:
- import chmury punktéw lub siatki trojkatow z kazdego skanera lub innego zrodta,
- redukcja wielkosci siatki trojkatow bez straty doktadnosci,

- narzedzia do edycji danych pomiarowych jak np. wygladzanie, usuwanie szumow,

zamykanie dziur r¢cznie i automatycznie,

- bazowanie danych pomiarowych,

- kontrolowanie podczas projektowania doktadnos$ci modelu CAD do modelu rzeczywistego

w postaci wizualizacji, jako kolorystycznej mapy odchytek,

- narzg¢dzia do automatycznego generowania na podstawie chmury punktow/siatki trojkatow

podstawowych elementow geometrycznych (np. ptaszczyzna, walec, stozek),

narzedzia do analizy podcie¢ geometrii, umozliwiajace oceng technologicznosci konstrukeji

narzedzi oraz jej korekte na bazie danych z skanera 3D,
- obliczanie objetosci bryt zamknigtych.

- glowica skanujgca oraz dostarczone oprogramowanie musi by¢ wyprodukowane przez
jednego producenta,
Urzadzenie musi spetnia¢ wymogi CE, potwierdzone dotaczonym certyfikatem CE.
Dostawca musi dostarczy¢ instrukcje obstugi dla uzytkownika w jezyku polskim w wersji
minimum elektronicznej zawierajacg szczegotowy opis, sposob uzytkowania oraz zasady

bezpieczenstwa.

Gwarancja na wszystkie elementy urzadzen bedacych przedmiotem postepowania, co

najmniej 12 miesigcy od dnia podpisania protokotu zdawczo - odbiorczego. Serwis
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gwarancyjny musi by¢ $wiadczony przez autoryzowany serwis producenta. Czas reakcji
serwisu na zgloszenie rozumiany, jako dojazd serwisanta do siedziby Zamawiajacego liczac dni
robocze to maksymalnie 5 dni. Zapewnienie urzadzenia zastgpczego o co najmniej

rownowaznych parametrach technicznych w przypadku naprawy dtuzszej niz 30 dni roboczych.

Darmowe wsparcie techniczne w okres gwarancji realizowane w jezyku polskim przez

dedykowanego konsultanta w dni robocze w godzinach 08.00 do 15.00.

Szkolenie w zakresie obstugi urzadzenia przeprowadzone w jezyku polskim w siedzibie
Zamawiajacego w wymiarze trzech dnia roboczych dla 5 pracownikéw wskazanych przez
Zamawiajacego w uzgodnionym terminie (maks. do 15 dni od dnia dostarczenia urzadzenia)

potwierdzone stosownym zaswiadczeniem lub certyfikatem.
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