Zalacznik Nr 2 Opis Przedmiotu Zaméwienia

1. PRZEDMIOT ZAMOWIENIA

Przedmiotem zamoOwienia jest zestaw czterech sonaro6w w trzech typach wraz z odpowiednimi
uchwytami montazowymi:

I. 1 x sonar jednowigzkowy o czestotliwosci 115 kHz,

II. 1 x sonar wielowigzkowy o czgstotliwosci 240 kHz,

II1. 2 % sonar obrazujacy o czgstotliwosci 450 kHz.

2. SONAR O CZESTOTLIWOSCI 115 kHz

2.a. Opis przedmiotu zamodwienia

Sonar jednowigzkowy o czestotliwosci 115 kHz przeznaczony jest do pomiaru odlegltosci pod
wodg do 100 m, do prac batymetrycznych oraz do unikania przeszkéd podwodnych. Sonar
posiada szerokos$¢ wiazki 25°, glebokos¢ pracy do 300 m oraz otwarty interfejs
programistyczny. Urzadzenie wyposazono w zaawansowany algorytm $ledzenia dna, ktory
umozliwia doktadne pomiary nawet w trudnych warunkach z wieloma odbiciami. Obudowa
wykonana jest z anodowanego aluminium. Kabel o dlugosci 1 m zakonczony
preinstalowanym penetratorem. W zestawie: uchwyt montazowy, adapter USB/RS485 oraz
elementy montazowe.

2.b. Minimalne wymagania techniczne

e (Czestotliwos¢ pracy: 115 kHz

e Szerokos$¢ wiagzki: 25° (-3 dB)

e Zakres pomiarowy: 0,3—100 m

e Rozdzielczo$¢ pomiaru: 0,5% zakresu

e Rozdzielczo$¢ przy 100 m: 50 cm

e Rozdzielczo$¢ przy 2 m: 1 cm

o Glebokos¢ operacyjna: do 300 m

e Zakres temperatur pracy: 0-30 °C

e Waga w powietrzu (z kablem): 187 g

o Waga w wodzie (z kablem): 100 g

e  Wymiary: 55 x 67 x 200 mm

o Napiecie zasilania: 4,5-5,5 V DC

e Pobdr pradu: 100 mA (typowy), 900 mA (szczytowy)

o Protokot komunikacyjny: TTL Serial (UART)

e Obstugiwane predkosci transmisji: 115200 bps, 9600 bps
e Protokot wiadomosci: Ping Protocol

e Obstugiwane biblioteki: Arduino, ArduPilot (ograniczone), C++, Python, Rust
o Dlugos¢ kabla: 1 m

e Przewody: 24 AWG (GND, Vin, TX, RX)

e Zlacza penetracyjne: M06-4.5mm-LC (urzadzenie), M10-4.5mm-LC (koniec kabla)
e Rozmiar $rub montazowych: M5 x 16 mm



2.c. Wymagania funkcjonalne

e Mozliwos¢ pracy jako echosonda, czujnik przeszkod oraz do pomiaru dystansu do dna

e Zaawansowany algorytm §ledzenia dna

o Latwa integracja z systemami USB/RS485

e Praca w czasie rzeczywistym

e Oprogramowanie do wizualizacji danych w zestawie

o Kompatybilnos$¢ z platformg sprzgtowo-programowg Navigator Flight Controller i
BlueOS

e Mozliwo$¢ montazu na platformach USV (BlueBoat) i ROV (BlueROV?2)

3. SONAR O CZESTOTLIWOSCI 240 kHz

3.a. Opis przedmiotu zamdwienia

Sonar wielowigzkowy o czestotliwosci 240 kHz przeznaczony jest do prowadzenia badan
batymetrycznych, inspekcji podwodnych oraz mapowania dna morskiego w zakresie do 50 m.
Urzadzenie posiada wigzke nadawcza wzdtuzng o kacie okoto 4° oraz poprzeczng okoto 80°,
a takze 16-elementowa matryc¢ odbiorcza. Powinno by¢ kompatybilne z systemami
nawigacyjnymi i rejestrujgcymi dane hydrograficzne (eksport w formatach XYZ, LAS,
GeoTIFF). Jest wyposazony w modul IMU zapewniajacy kompensacj¢ kotysania bocznego i
wzdhuznego oraz precyzyjne umiejscowienie pomiarow gltebokosci w potaczeniu z danymi
GPS. Wspotpracuje z oprogramowaniem generujagcym w czasie rzeczywistym trojwymiarowe
chmury punktéw dna. W zestawie uchwyt montazowy.

3.b. Minimalne wymagania techniczne

e Typ urzadzenia: sonar wielowigzkowy (multibeam)

o Czestotliwos¢ pracy: 240 kHz

e Szerokos$¢ wigzki nadawczej wzdtuz trasy: 4°

e Szeroko$¢ wiagzki nadawczej w poprzek trasy: 80°

e Liczba elementow odbiorczych: 16

e Szeroko$¢ wiazki odbiorczej (konwencjonalna): 7°

e Rozdzielczos¢ katowa (angle-of-arrival): 1°

e Rozdzielczo$¢ zasiegu: 0,5% ustawienia zasiegu

e Maksymalna gltebokos¢ pracy: 300 m

e Zasigg: 50 m (100 m przy twardym dnie)

e Napigcie zasilania: 10-30 V DC

e Pobor mocy: 5 W (bezczynno$¢), 15 W (praca)

o Interfejs danych: Ethernet 100BaseT (do 500 kbps przy petnym strumieniu danych)

e Polaczenia elektryczne: JST GH (4 piny) dla danych, przewody cynowane dla
zasilania, adapter JST GH-RJ45 w zestawie

o Waga w powietrzu: 790 g

e Wagaw wodzie: 145 g



3.c. Wymagania funkcjonalne

o Integracja z systemem GPS, precyzyjne geolokalizowanie pomiarow glgbokosci

e Eksport danych w formatach XYZ, LAS, GeoTIFF

e Praca w czasie rzeczywistym

e Oprogramowanie do wizualizacji danych w zestawie

o Kompatybilno$¢ z platforma sprzgtowo-programowa Navigator Flight Controller 1
BlueOS

e Mozliwo$¢ montazu na platformach USV (BlueBoat) i ROV (BlueROV?2)

4. SONAR O CZESTOTLIWOSCI 450 kHz

4.a. Opis przedmiotu zamowienia

Sonar obrazujacy o czgstotliwosci 450 kHz przeznaczony jest do pracy na jednostkach
nawodnych (USV) oraz pojazdach podwodnych (ROV). Umozliwia skanowanie obszaru dna
morskiego w czasie rzeczywistym, zapewniajac wysoka swiadomos¢ sytuacyjng nawet w
warunkach ograniczonej widocznos$ci. Charakteryzuje si¢ maksymalnym zasi¢giem 100 m,
szeroko$cig wiazki pionowej 50° 1 giebokoscia pracy do 300 m.

Dla pojazdéw ROV bez systemu pozycjonowania DVL mozliwe jest wykorzystanie dwoch
sonaréw obrazujacych w trybie ,,Doppler Position Tracking”: jedna jednostka skierowana do
przodu, druga pod katem 90°, co umozliwia petne $ledzenie ruchu w 2D oraz tryb utrzymania
pozycji. Urzadzenie wspolpracuje z oprogramowaniem generujacym obraz dna morskiego w
czasie rzeczywistym. W zestawie uchwyt montazowy.

4.b. Minimalne wymagania techniczne

e (Czestotliwos¢ pracy: 450 kHz

e Rozdzielczo$¢ zasiggu: do 1/1200 ustawienia zasiggu

e Maksymalna czestotliwos¢ pingowania: 20 pps @ 30 m, 10 pps @ 50 m, 5 pps @ 140
m

e Napigcie zasilania: 10-30 V DC

e Pobér mocy: 5 W (bezczynno$¢), 10 W (praca)

o Interfejs danych: Ethernet 100BaseT

o Potlaczenia elektryczne: kabel z 4-pinowym ztaczem JST dla danych + para
przewodow zasilajacych, adapter RJ-45 w zestawie

e Maksymalny zasigg: 100 m

e Szerokos$¢ wigzki poziomej: 0,8°

e Szeroko$¢ wiazki pionowej: 50°

e Glebokos¢ operacyjna: 300 m

o Waga w powietrzu: 825 g

e Wagaw wodzie: 325 g

e Wymiary: 55 x 67 x 200 mm

4.c. Wymagania funkcjonalne



Mozliwos$¢ pracy na jednostkach nawodnych (USV) i podwodnych (ROV)
Obstuga translacji i rotacji skanowania

Funkcja ,,Doppler Position Tracking” dla pojazdéw bez systemu pozycjonowania
Mozliwo$¢ pracy w trybie utrzymania pozycji

Praca w czasie rzeczywistym

Oprogramowanie do wizualizacji danych w zestawie

Kompatybilnos¢ z platforma sprzetowo-programowa Navigator Flight Controller 1
BlueOS

Mozliwo$¢ montazu na platformach USV (BlueBoat) i ROV (BlueROV?2)



