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1. SOLUCION AUTONOMA DE ROBOT CUADRUPEDO

1.1. Pliego de caracteristicas minimas exigidas

Mediante el presente contrato, Tknika pretende adquirir en este lote 1 una solucion
autonoma robodtica cuadripeda. El robot cuadripedo, aparte de contar con varios tipos de
sensores y otros periféricos, también debera incluir laimplementacion de varias funcionalidades
que deberan estar disponibles para su uso inmediatamente después de la entrega, instalacion y
puesta en marcha de la solucion por parte del proveedor. La solucidn robédtica requiere una alta
interconexion y una labor de integracion y desarrollo de todas las partes que la componen, y por
ello, es necesario que todos los elementos sean compatibles y estén comunicados entre si. Por
ello, se requiere que el proveedor tenga un alto conocimiento de todos los items. La solucion debe

cumplir con los siguientes requisitos y prescripciones minimas:

e El robot cuadripedo debera ser capaz de circular por terrenos irregulares como suelos
pedregosos, rampas o escaleras, sin perder el equilibrio.

e El robot cuadripedo debera ir equipado con varias camaras RGBD para poder captar
opticamente 360° a su alrededor. Las camaras no solo captaran la imagen, sino que
también captaran la profundidad.

e El robot cuadripedo debera ofrecer la posibilidad de cargar y fijar sobre él diferentes
periféricos. En este caso, el cuadripedo debera cargar sobre si, un ordenador a bordoy un
lidar 3D que deberan estar integrados tanto a nivel hardware como software para ofrecer
funcionalidades adicionales que el robot cuadrupedo por si sélo no pudiera ofrecer.

e El ordenador a bordo estara conectado al robot cuadripedo, y a su vez, tendra varias
interfaces de diferentes tipos para poder conectar el lidar 3D y otros sensores o periféricos.
De esta forma, el ordenador a bordo sera el elemento central o de interconexion entre el
robot cuadrdpedo y el resto de elementos que componen la solucién. Ademas, debera
ofrecer la capacidad de implementar funcionalidades o desarrollos software adicionales,

a través del despliegue de contenedores con ROS.
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e El lidar 3D proporcionara una nube de puntos del espacio por donde circula el robot
cuadrupedo.

e Habra dos periféricos, por los cuales sera posible controlar el cuadripedo, y visualizar en
tiempo real las imagenes que captan las cdmaras del robot y la nube de puntos que capta
el lidar 3D. Por un lado un joystick manual con su botoneray su pantalla, y por otro lado,

unas gafas de realidad virtual.

Una vez finalizada la instalacion de la solucion por parte del proveedor, ésta ha de tener
varias funcionalidades implementadas y listas para ser explotadas por el usuario. A continuacion

se describen las funcionalidades:

e Ruta auténoma: el usuario establecera y registrara diferentes rutas, indicando varios
puntos donde el robot debera realizar paradas y adoptar una postura concreta. A
continuacion, el cuadripedo deberd ser capaz de realizar cualquiera de las rutas
registradas de manera auténoma, circulando por superficies irregulares, esquivando
obstaculos que puedan interponerse en su camino y evitando colisiones. Para ello, el
usuario contara con un mando con pantalla tactil, parainteractuar con unainterfaz grafica
en la eleccidn de la ruta que se quiera realizar. La interfaz grafica que maneja el usuario
con el mando, también se visualizara en una pantalla que se encuentra en las instalaciones
de Tknika.

e Interaccion con el robot através de gafas de realidad mixta: mediante las gafas de realidad
mixta, el usuario puede pilotar el robot y visualizar las imagenes de las cdmaras y la nube
de puntos del lidar 3D. La experiencia de usuario que viste las gafas, debera reunir los
siguientes puntos:

o Las gafas mostraran una realidad mixta (imagen real mezclada con realidad
virtual).

o Sobre laimagen real se superpondran elementos virtuales. Entre otros, las manos
del usuario que viste las gafas, mostrando en tiempo real los movimientos y las
posiciones de las manos. Y por otro lado, ventanas flotantes.

o El usuario puede cambiar la imagen real principal, entre la cdmara de las gafas

virtuales o cualquiera de las cdmaras del robot cuadripedo.
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o El usuario puede afiadir la imagen de las camaras sobre la imagen principal, de
manera que se vean las imagenes de todas las camaras a la vez.

o Sobre laimagen principal, se superpondran unos joysticks virtuales con los que el
usuario podra interactuar a través del movimiento de sus manos. Con ello, se
pilotara el robot cuadripedo.

o El usuario puede seleccionar, ver la nube de puntos del lidar 3D en tiempo real
sobre la imagen principal de las gafas.

o El usuario puede seleccionar, ver la nube de puntos que obtiene el lidar 3D en
tiempo real, sobre un plano virtual que se superpone a la imagen captada por la
camarade las gafas. Este plano se podra desplazar, asi como aumentar o disminuir.

o Todo lo que se visualiza en las gafas de realidad virtual, se debera visualizar en otra
pantalla que se encuentra en las instalaciones de Tknika, para poder mostrar al

resto de las personas, la experiencia de la persona que viste las gafas.

A continuacion, se especifican las caracteristicas técnicas que hay que cumplir por cada uno

de los elementos que componen esta solucion:

Robot cuadrupedo (1 unidad)

Se precisa la adquisicion de un robot cuadripedo, totalmente auténomo e inteligente que
sirve para realizar labores de reconocimiento e inspeccion, especialmente en terrenos

abruptos o de suelos irregulares.

No requiere de sistemas de guiado externos, como marcas en el suelo o balizas. Navega
de manera auténoma a través del espacio, evitando aquellos obstaculos que puedan

intervenir de manera imprevista y retomando la ruta para el cumplimiento de su tarea.
Las caracteristicas técnicas a cumplir por el robot cuadripedo son:

A. Dimensiones: longitud entre 900mm y 1200mm, anchura entre 450mmy 550mmy
debe medir caminando y sin carga, minimamente una altura entre 600mm vy
750mm.

B. Peso con bateria: entre 30kg y 35kg.

C. Velocidad maxima: como minimo 1,5 m/s.
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Inclinaciones de superficie en las que tiene que poder circular: como minimo +25°.
Altura de escaleras que debe poder abordar: minimo 200mm.
Grado de proteccion: IP54 o superior.

Rango de temperaturas de funcionamiento minimo: -10°C a 45°C.

I o mm o

Campo de vision: 360°.

Comunicacion: wifi 2.4GHz/5GHz b/g/n y Ethernet.

—

Ha de tener como minimo 2 baterias: una bateria en el robot y otra de recambio.
Capacidad de la bateria: mayor a 500 Wh.

Payload maximo que puede llevar el robot: como minimo 13kg.

= rr =

Longitud del area de montaje de payloads sobre el cuadripedo: minimo de
800mm.

Sistema para montaje del payload: rieles con ranura en T M5, entre otros.

Paneles protectores para las patas, frente y trasero del robot cuadripedo.

Traera una tabla de calibracion para las camaras del robot.

© ® o z

Traera un kit de repuesto de las gomas de contacto con el suelo para las patas del

cuadrupedo.

R. Sistema audiovisual para brindar mayor seguridad y sefiales a las personas que
trabajan alrededor del robot.

S. Detectar objetos en movimiento (y los evita) al andar de manera auténoma.

Baterias (2 unidades) y sistema de carga

Debera tener 2 baterias compatibles con el robot cuadripedo. Con el objetivo de que

mientras una esté en uso la otra se pueda cargar.

Las caracteristicas técnicas a cumplir por las baterias seran las siguientes:
Tecnologia: litio-ion.

Tiempo aproximado de funcionamiento normal: 90 minutos.
Tiempo aproximado de recarga: 2 horas.

Con indicador luminoso de nivel de bateria.

Rango minimo de temperatura operativa: de -20°C a 40°C.

mm o 0o W P

Vida Gtil esperada: minimo 400 ciclos.

Cargador
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La solucion contara con un cargador para poder cargar las baterias. El cargador sera

manual y estara compuesto por los siguientes elementos y caracteristicas:

A. Estuche de carga: con una entrada para conectar la red eléctrica, una salida para
la carga de una bateria insertada en el robot cuadripedo y una bandeja para cargar
directamente una segunda bateria que esté fuera del robot cuadripedo.

B. Cable de alimentacidn: conecta el estuche de carga a la toma de corriente (CA).

C. Cable de alimentacion de puerto: conecta el estuche de carga al puerto de
alimentacion del robot cuadripedo.

D. Tiempo de recarga: menor a 90 minutos.

E. Tendra unatemperatura de trabajo entre 0°C y 45°C.

F. Tensidnde alimentaciénde 100-240 VAC, frecuencia 50/60Hz, 8A corriente maxima.

Compatibilidad con estacion de carga

Aunque no se adquiera en esta licitacion, se prevé que a corto plazo se necesite una
estacion de carga, por lo que el robot cuadripedo ha de tener una estacion de carga
compatible. Se le podra dar la orden de carga desde un dispositivo inalambrico (tablet) y

API.
Tendra las siguientes caracteristicas para poder cargarlo:

A. Dimensiones de la estacion de carga: longitud entre 1100mm y 1200mm, anchura
400mm y 500mmy altura entre 400mm y 450mm.

B. Elpeso de la estacion de carga no puede ser superior a 25kg.

C. Sistema de deteccidn fiducial visual como cédigo QR, etiqueta AR entre otros.

D. La estacion de carga ha de permitir que el cuadripedo se coloque, se cargue y
vuelva al trabajo de manera auténomay sin ayuda humana.

Ordenador a bordo con lidar (1 unidad)

Para poder implementar funcionalidades adicionales que el robot cuadripedo no ofrece,
al robot se le instalard un ordenador a bordo y un lidar 3D. Todo ello debe estar
completamente integrado y montado sobre el cuadripedo. Si requiere hardware o

software adicional para la integracion con el cuadripedo, debera estar incluido.
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Este lidar 3D dara la posibilidad de implementar funcionalidades como el mapeo por

SLAM, navegacion autdbnomay evitacion de obstaculos.

Las caracteristicas técnicas a cumplir por el mddulo de ordenador a bordo con lidar 3D son

las siguientes:

A. Dimensiones del ordenador a bordo con lidar: longitud entre 200mm y 250mm,
anchura 150mmy 200mm y altura sin antena entre 60mm y 65mm.

B. Peso del ordenador a bordo con lidar entre 3kg y 4kg.

C. Hadeir montado e integrado en el robot cuadripedo y con todos los sistemas.

D. Procesador CPU 6-core NVIDIA Carmel ARM V8.2 64-bit CPU con 6MB Lw + 4MB L3
cache o equivalente.

E. Procesador grafico GPU384-core NVIDIA Volta GPU con 48 Tensor cores o

equivalente.

Cifrado de disco: SSD cifrado con tecnologia LUKS estandar.

Cifrado de red: conexiones cifradascon TLS 1.2y 1.3.

T o m

Autenticacion: acceso a servicios restringidos para usuarios autenticados.

Arranque seguro: sistema de archivos a prueba de manipulaciones con raiz de

confianza de hardware.

J. Verificacion de firmware: las actualizaciones de firmware deben estar firmadas
criptograficamente.

K. Conectividad 5G/LTE: compatible con las redes publicas espafiolas y con una red

5G privada. SIM insertable por el usuario.

Ethernet: interfaz GbE, switch de dos puertos Ethernet para conectividad adicional.

. Como minimo, dos puertos USB 3.1y un puerto USB-C.

Temperatura de trabajo: como minimo en el rango de -10°C a 45°C.

Proteccion IP: IP54 o superior.

Cantidad de haces del lidar: minimo 16 haces.

Alcance del lidar: minimo 100 metros.

Precision de rango del lidar: hasta +3 cm.

Campo de vision (vertical) del lidar: como minimo de 30° (-15,0° a +15,0°).

4 » O v O =z £

Resolucion angular (vertical) del lidar: menor a 2,5°.
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U. Campo de vision horizontal del lidar: 360°.

V.

Resolucion angular (horizontal/azimut) del lidar: en el rango 0,1° - 0,4°.

W. Clase de laser del lidar: Clase 1 (segura para ojos y piel).

X.

Lidar con servidor web integrado para monitoreo y configuracion.

Joystick fisico integrado con tablet (1 unidad)

El suministro debera incluir un joystick fisico para el control del robot cuadrdpedo. En el

joystick, se dispondra de botoneray también de un tablet integrado.

Las caracteristicas técnicas a cumplir por parte del joystick son las siguientes:

A.

F.

Tendra una pantalla tactil para poder ver las imagenes que ven las camaras del
robot cuadripedo, configurar sus caracteristicas asi como controlarlo.

La pantalla tactil tiene integrados al menos joysticks fisicos y botones para
controlar los modos y movimientos del robot cuadripedo.

Peso debe ser menor a 600gr.

Dimensiones: longitud entre 280mm y 290mm, anchura 135mm y 140mm y altura
entre 50mmy 60mm.

La interface tendra al menos 2 joysticks fisicos, 2 botones de 5 direcciones y 2
botones.

Comunicaciones disponibles: al menos tendra WiFiy USB-C.

Gafas Realidad Virtual (1 unidad)

Estd compuesto con una gafas para realidad virtual y mixta, 2 controladores con correas

para mufecasy cable de carga con adaptador de corriente.

Las caracteristicas son las siguientes:

A
B.
C

D.

Resolucidn de pantalla: como minimo 1832 x 1920 de resolucién en cada ojo.

Frecuencia de actualizacion admitida, como minimo: 60, 72, 90 Hz.

. Dimensiones de las gafas: ancho, menor a 225mmy largo, menor a 460mm.

Espacio de almacenamiento: 128 GB como minimo.

Caja transporte (1 unidad)

Se precisa la adquisicion de una unidad de caja de transporte, para poder transportar

tanto el robot como el resto de componentes que conforman la solucion (baterias,
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cargador, ordenador a bordo y joystick) de manera segura. Las paredes internas de la caja
deberan ajustarse lo suficiente para que el material no tenga margen para tambalearse
con las vibraciones del transporte. También debera serimpermeable y lo suficientemente
resistente para soportar posibles golpes. Por Gltimo, debera ser facil de portar, por lo que

debera contar con ruedas aptas para interior y exterior, y asas para su manipulacion.
Copias de seguridad

Se deberan suministrar copias de seguridad de todos aquellos ficheros software que se

consideren necesarios para el correcto funcionamiento de la solucion robética.

1.2. Documentacion a entregar

La estructura de la propuesta técnica dara respuesta a los requerimientos y condiciones

minimas exigidas en el Pliego de Prescripciones Técnicas. Las caracteristicas técnicas que se

detallen, deberan ser contrastadas con documentacion oficial del fabricante y debera ser

aportadajunto ala propuesta técnica: fichas técnicas, manuales, catalogos o notas de aplicacion.

En todo caso, se debera entregar la siguiente la documentacion:

Descripcion, lo mas detallada posible de la soluciéon auténoma del robot cuadripedo a
suministrar, indicando partes y componentes, unidades que lo integran, configuracion,
software y hardware.

Documentacion oficial del fabricante que acredite que se cumplen las caracteristicas
técnicas que se indican en el pliego de prescripciones técnicas.

Manual de usuario, manual técnico y manual de mantenimiento.
Documentacion que explica cdmo hacer uso de los ficheros de copia de seguridad.

Documentacion relativa al compromiso de garantia, servicio técnico y asistencia

postventa.

Todos estos documentos se entregaran en papel y en formato digital.
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Ademas, podra aportar cualquier otra documentacidén que se considere necesaria para el

correcto uso o manejo de los elementos que componen la solucidn del robot cuadripedo.

Esta documentacion se entregara junto con la documentacion de acreditacion de solvencia
para realizar el suministro cuando la empresa resulte ser propuesta como adjudicataria del

concurso.

1.3. Formacion

El proveedor de la solucion debera impartir una formacién para capacitar a los miembros
del drea de especializacion de Robdtica Auténoma, para el adecuado manejo de lasolucidn. Dicha
formacion, se debera impartir con personal capacitado para alguno de los dos idiomas oficiales,

Euskera o Castellano, de la Comunidad Auténoma Vasca. La formacion se dividira en dos bloques:

Bloque 1

e Objetivo: capacitar a los miembros del area de especializacion de Robdtica Auténoma,
como usuarios de la solucion robotica. Es decir, poner en marcha, realizar las demos y
operar con seguridad con la solucién robética.

e Modalidad: presencial en las instalaciones del area de especializacion de Robética
Auténoma de Tknika. La formacidn debera incluir parte tedrica y practica.

e Temporalidad: en alguno de los tres dias laborales inmediatamente posteriores a la
instalacion y puesta en marcha de la solucion robdtica en las instalaciones de Tknika.

e Duracion: una jornada de al menos 8 horas.

e (Contenidos:

o Introduccidn al robot cuadrdpedo: caracteristicas y funcionamiento basico.
o Normativa de seguridad y evaluacion de riesgos.

o Manejo general del tablet asociado al robot.

o Usoy practicas con gafas de realidad aumentada.

o Creaciony ejecucion de misiones basicas.

Bloque 2
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e Objetivo: capacitar a los miembros del area de especializacion de Robdtica Auténoma,
como desarrolladores sobre la solucidon robdtica. Es decir, ser capaces de desarrollar e
implementar nuevas funcionalidades o demostraciones sobre la solucidn robética.

e Modalidad: online a través de videoconferencia o presencial en las instalaciones del area
de especializacion de Robdtica Auténoma de Tknika. La formacion debera incluir parte
tedricay practica.

e Temporalidad: debera ser dentro del afio natural, contado a partir de la instalacion y
puesta en marchade lasolucidn robética en las instalaciones de Tknika. Se acordara fecha
de la formacion con el proveedor, segln las necesidades de Tknika.

e Duracion: dos jornadas de al menos 5 horas.

e (Contenidos:

o Introduccidn de programacion en Python, orientado al desarrollo de software
sobre el robot cuadripedo.

o Integracion de payloads, hardware y sensores adicionales sobre el robot
cuadrupedo.

o Aplicaciones practicas en contextos industriales, con ejemplos reales.

1.4. Garantiay soporte técnico

Todos los elementos que componen la solucién tendran un minimo de 2 afios de garantia,
contados a partir de la recepcidn e instalacion de la solucion. La cobertura de la garantia incluira
operaciones de mano de obra y desplazamiento de todas y cada una de las operaciones de
cualquier indole realizadas sobre el equipo objeto del contrato; material necesario para llevar a
cabo tanto las reparaciones necesarias y/o sustituciones, sea cual fuere su importe; las
modificacionesy actualizaciones necesarias a indicacion del fabricante del equipo. Reparaciones
de hardware (mientras no sea por uso inadecuado), tanto piezas como mano de obra, por daios

accidentales.

En caso de solicitar asistencia durante los primeros 12 meses posteriores a la puesta en
marcha, las solicitudes de asistencia deberan ser atendidas dentro de las primeras 48 horas,

exceptuando fines de semana. Este tiempo se define como el tiempo transcurrido entre la
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comunicacién de una incidencia o averia hasta que un determinado equipo técnico esta en

disposicidn fisica y/o telefénica para proceder a su resolucion.

El proveedor debera ser quien se ocupe del servicio de atencidon técnica postventa y del

mantenimiento necesario.

1.5. Plazo de entrega

Todo el material se entregara y debera ser montado y puesto en marcha por el proveedor
en las instalaciones del area de especializacion de Robdtica Auténoma de Tknika. Zamalbide

Auzoa z/g, Errenteria, Gipuzkoa.

El plazo de entrega serda de 12 semanas contado a partir del dia siguiente al de la

formalizacion del contrato.

Ademas, el proveedor se encargara de la retirada de los embalajes y desechos generados

durante la puesta en marcha.

2. SOLUCION DE INTRALOGISTICA CON CONJUNTO DE AMR-s Y GESTOR
DE FLOTA

2.1. Pliego de caracteristicas minimas exigidas

Mediante el presente contrato, Tknika pretende adquirir en este lote 2 una solucion robdtica
para simular un entorno productivo real. La solucion requiere una alta interconexion entre los
elementos que lo componen, y por ello, es necesario que todos los elementos sean compatibles
y estén comunicados entre si. Por ello, se requiere que el proveedor tenga un alto conocimiento
de todos los items. La solucién debe cumplir con los siguientes requisitos y prescripciones
minimas:

e Laflotaestara compuesta portres AMR-s. Dos de ellas deberan ser capaces de transportar
carros con ruedas. A una de ellas se le integrara un brazo robotico colaborativo para la
manipulacion de material, y a su vez debera contar con espacio suficiente como para

cargary transportar material sobre si mismo.
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e Laidentificaciony reconocimiento del material se realizara a través de vision artificial, de
modo que serd posible discriminar en base a forma, tamafio, color, etiquetas QR y letras.
De esta manera, se podran transportar de un punto a otro, el material que sea necesario
en cada momento.

e Seinstalara una estacion de carga automatica donde los AMR-s deberan acudir cuando su
bateria se encuentre por debajo de ciertos umbrales.

e La gestion de la flota de AMR-s se llevara a cabo desde el software gestor de flota. Dicho
software se instalara en un equipo local en las instalaciones de Tknika. El gestor de flota
ofrecera un control centralizado, de manera que decidira de qué tarea y en qué momento
debera ocuparse cada AMR, para que el funcionamiento conjunto robdtico sea el mas
eficiente.

e La solucidn de intralogistica contara con una tablet, desde donde se podran generar
diferentes sefales que simulen la actividad de un puesto de trabajo. De esta forma,
haciendo posible que los supuestos operarios interactien con la solucién de
intralogistica.

e Lasolucidn de intralogistica debe servir como escenario para todos aquellos centros de
FP que quieran realizar practicas con la flota de forma remota. Por ello, el gestor de flota
debe ser accesible desde cualquier punto exterior a las instalaciones de Tknika. Aparte,
también se suministraran imagenes a tiempo real del escenario de practicas, para que
desde el centro de ensefianza, tengan la vision de las maniobras que realizan sobre la flota;
para ello, se instalaran camaras fijas. El usuario accedera, tanto al gestor de flota como a
lasimagenes de las camaras, a través de una interfaz de usuario basado en web, haciendo
uso de un navegador web y cualquier sistema operativo.

e Paraladeposiciony transporte del material, se usaran dos estanterias fijas ya disponibles

en las instalaciones de Tknika, y se dotara de dos carros remolcables sobre ruedas.

Una vezfinalizada lainstalacion de la solucién por parte del proveedor, ésta ha de tener una

aplicacion programada y en marcha para que realice lo siguiente:

e Desde una tablet el operario darad la orden para que de la 1° estanteria, el robot

colaborativo cargue prismas rectangulares de color blanco en un carro. A continuacion,
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este carro ha de desplazarse con un AMR a la mesa de trabajo donde se situaria el operario.
Tras lo cual, el robot colaborativo cargara los primas rectangulares de color naranja sobre
otro carro y se llevaran a la 2° estanteria, para que una vez alli, sean depositadas en las
baldas. Para finalizar, los prismas rectangulares de color blanco que se encuentran en la

mesa de trabajo seran llevadas a la 2° estanteria y cargadas en sus baldas.

e Desde una tablet el operario dara la orden para que de la 2° estanteria, el robot

colaborativo cargue los cilindros de color blanco en un carro. A continuacion el carro ha
de desplazarse con un AMR a la mesa de trabajo donde se situaria el operario. Tras lo cual,
el robot colaborativo cargara los cilindros de color naranja sobre otro carro y se llevaran a
la 1° estanteria, para ser depositadas en sus baldas. Para finalizar, los cilindros de color
blanco que se encuentran en la mesa de trabajo seran llevadas a la 1° estanteriay cargadas

en sus baldas.

A continuacion, se especifican las caracteristicas técnicas que hay que cumplir por cada uno

de los elementos que componen esta solucion:

AMR (3 unidades):

Se precisa la adquisicion de tres robots AMR (Robot Mévil Autdnomo). Es un dispositivo de
transporte totalmente autdnomo e inteligente que sirve para automatizar las tareas de

transporte en areas de produccion y logistica.

Adiferencia de los AGV convencionales, no requiere de sistemas de guiado externos, como
marcas en el suelo o balizas. Navegan de manera auténoma a través del espacio, evitando
aquellos obstaculos que puedan intervenir de maneraimprevistay retomando la ruta para

el cumplimiento de su tarea.
Las caracteristicas técnicas a cumplir de los AMR-s son:

A. Dimensiones: longitud entre 750mm y 800mm, anchura entre 550mm y 600mm y
altura entre 300mm y 350mm.

B. Capacidad de carga: minimo de 250kg.

C. Anchura minima de pasillo por el que debe pasar: 850mm.

D. Anchura minima de puerta por la que debe pasar: 750mm.
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Velocidad maxima: minimo 2m/s.

Duracion de la bateria desplazandose con 100% de peso cargado: minimo de 10
horas.

Duracidn de la bateria desplazandose sin carga: minimo de 15 horas.
Inclinaciones de superficie en las que tiene que poder circular: minimo +4% a
0,5m/s.

Precision de posicionamiento: al menos £3mm en el plano.

Ciclos de carga minimos: 3000 ciclos completos.

Entorno de utilizacion: interior.

Rango de temperaturas de funcionamiento minimo: 5°C a 40°C.

Humedad minimay méaxima a la que tiene que poder trabajar: 10-95%.
Clasificacion IP: IP20 o superior.

EMC (Compatibilidad electromagnética): EN61000-6-2 y EN61000-6-4.

Salas blancas: no inferior a Clase 4 (ISO 14644-1).

Certificados para vehiculos industriales: CE, EN1525, ANSI B56.5, RIA15.08.
Escaneres de seguridad: SICK con proteccion visual de 360° alrededor del robot.
Tipo de guiado: con camaras 3D y escaneres laser. Que no requiera de ningln
elemento adicional externo.

Comunicacion Wifi: como minimo 2.4GHz 802.11 g/n, 5GHz 802.11 a/n/ac.
Software: gratuito o incluido en el precio, licencia permanente. Tiene que permitir
conectarse a diferentes usuarios y desde diferentes lugares.

Los AMR iran provistos de modem/router 5G. Este modulo debera alimentarse
eléctricamente directamente desde el AMR, estar conectado con el AMR a través de

Ethernety ofrecer operabilidad en la banda n78.

Robot colaborativo (1 unidad):

El suministro debera incluir un robot colaborativo integrado con uno de los robots

moviles, de manera que ird montado sobre uno de los AMR-s y asi poder moverse por el

espacio.

La comunicacion entre el robot colaborativo y el AMR, permitira coordinar el

funcionamiento del conjunto robético; el AMR hara saber al robot colaborativo cuando se
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esta en posicion para la manipulacion del material, y a su vez, el colaborativo hara saber
al AMR cuando ha acabado su tarea y por lo tanto, es posible comenzar la navegacion a

través del entorno.

Dicho robot colaborativo tiene que contar con un sistema (piel/funda) que le permita
trabajar en presencia de personas y objetos cerca, pero que cuando los vaya a golpear
(cuando se encuentre a menos de 100mm) se detenga automaticamente antes del
contacto. Ademas, tendra la posibilidad de esquivar ciertos obstaculos en su trayectoria

de forma automatica.

El conjunto robdtico de AMR-robot colaborativo, debera contar con espacio suficiente

como para cargary transportar al menos 4 prismas de 200x200x200mm sin riesgo de caida.
Las caracteristicas técnicas a cumplir del robot colaborativo son:

Seis articulaciones y seis grados de libertad.

Rango de giro de las articulaciones 1, 2, 4,5y 6: al menos +360° (720° en total).
Rango de giro de la articulacion 3: al menos +160° (320° en total).

Capacidad de carga: al menos 5Kg.

Alcance: al menos 900mm.

Peso del robot colaborativo: maximo 25Kg.

Repetitividad: al menos 0,02mm.

r & m m o N w »

Velocidad maxima TCP: al menos 3m/s.

Comunicaciones: TCP/IP, Modbus TCP, WIFI, RS485, EtherCAT, Profinet, como
minimo.

Brida 1ISO-9409-1y con conector M8 de 8 pines.

Rango de temperaturas de funcionamiento minimo: 5°C a 40°C.

Humedad minimay maxima a la que tiene que poder trabajar: 10-95%.

= r X -

. Posibilidad de programacion: al menos, programacion grafica o por bloques
(scratch) y por codigo (script).
N. Posibilidad de programaciéon y control sin teach-pendant para modificacion
remota de los programas.
0. Certificados: CE, EN ISO 10218-1, EN ISO 13849-1.
P. Salablanca: noinferior a Clase 4 (ISO 14644-1).
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Q. Proteccion IP54 o superior.
R. Software: gratuito o incluido en el precio, licencia permanente. Tiene que permitir
conectarse a diferentes usuarios de manera remota.

Garra eléctrica de vacio (1 unidad):

La garra de vacio sera eléctrica, para asi no necesitar de una fuente externa de aire

comprimido.

La garra eléctrica de vacio colaborativa debe ser compatible y ser suministrada integrada
(plug&play) con el robot colaborativo. Por ello, tiene que contar con el hardware y
software necesario para funcionar bajo las érdenes del robot colaborativo. Ademas, tiene
que contar con un sistema de cambio rapido, incluido, para reemplazarla sin

herramientas.
Las caracteristicas técnicas a cumplir de la garra eléctrica de vacio son:

Colaborativa.

Capacidad de carga: al menos 6Kg.

Peso de la garra: menor de 1Kg.

Proteccion IP54 o superior.

Bomba de vacio eléctrica incorporada.

Rango de temperaturas de funcionamiento minimo: 5°C a 40°C.

Humedad minimay maxima a la que tiene que poder trabajar: 10-95%.

I o "Moo >

Conector M8 de 8 pines compatible con el brazo colaborativo.

Se tiene que poder controlar desde el robot la activacion, desactivacion y fuerza

de succion.

J. Se tiene que poder leer desde el robot la presion de vacio que esta realizando.
Feedback para saber si ha cogido la pieza o no.

K. Vida util media de al menos 30.000 horas.

Garra eléctrica paralela (1 unidad):

Garra pinza paralela sera eléctrica, para asi no necesitar de una fuente externa de aire

comprimido.

La garra eléctrica de pinza paralela colaborativa debe ser compatible y ser suministrada

integrada (plug&play) con el robot colaborativo. Por ello, tiene que contar con el hardware
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y software necesario para funcionar bajo las 6rdenes del robot colaborativo. Ademas,
tiene que contar con un sistema de cambio rapido, incluido, para reemplazarla sin

herramientas.
Las caracteristicas técnicas a cumplir de la garra eléctrica de pinza paralela son:

Colaborativa.

Capacidad de carga: al menos 7Kg.

Peso de la garra: menor de 1,2Kg.

IP67 o superior.

Rango de temperaturas de funcionamiento minimo: 5°C a 40 °C
Humedad minimay maxima a la que tiene que poder trabajar: 10 - 95 %.

Conector M8 de 8 pines compatible con el brazo colaborativo.

I o " mo o0 w @

Se tiene que poder controlar desde el robot la activacion, desactivacion, fuerza de

apriete y velocidad de cierre.

I. Setiene que poder leer desde el robot la fuerza que esta realizando. Feedback para
saber si ha cogido la pieza o no.

J. Vida atil media de al menos 30000 horas.

Sistema de vision artificial (1 unidad):

El sistema de vision debe estar completamente integrado y montado en el robot
colaborativo. Si requiere de hardware o software adicional para la comunicacion con el

robot colaborativo o procesamiento de imagen, debera estar incluido.

Su funcién minima sera identificar el material logistico que hay que manipular en cada
caso y en qué orden. El material logistico se podra discriminar por varios criterios: por

tamaiio, por color, por codigos QR Yy por letras.
Las caracteristicas técnicas a cumplir de la cdmara son:

A. Montada en la brida del cobot.

B. 2.5 Dimensiones (Longitud, anchura y altura sin necesidad de vision
tridimensional).

C. Almenos 5 Megapixels.

D. Reconocimiento de blanco y negro y escala de grises.

E. Plug&Play con el coboty con su software.
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Reconocimiento de codigos de barras.

Reconocimiento de cddigos QR.

=

Reconocimiento de formas, dimensiones, patrones y letras.

Toma de mediciones.

J. Peso maximo de 500g.
K. Alcance de al menos 400mm de distancia al objetivo.

VI. Estacion de carga automatico (1 unidad):

Se instalara una estacion de carga compatible con los AMR-s, de manera que los robots
moviles tienen que ser capaces de acudir a esta estacion de carga y ponerse a cargar de

forma auténoma cuando su bateria esté por debajo de unos umbrales.
Caracteristicas del cargador automatico:

A. Entrada de 230 VCA 50-60Hz.

B. Salida a tension compatible con AMR.

C. Normativas minimas: UL 1564, EN60335-2-29.
D. Debe ser portatil (<25Kg).

VIIl. Cargadores manuales (2 unidades):

Se suministraran dos cargadores de conexion manual compatibles con los AMR-s, para

poner a cargarlos cuando se necesite.
Caracteristicas del cargador manual:

A. Conexion monofasica con enchufe tipo C.
B. Entrada de 230 VCA 50-60Hz
C. Salida atension compatible con AMR.

VIIl.  Gestor de flota (1 unidad):

Através del gestor de flota, sera posible simular un entorno productivo real con diferentes
lineas y zonas. Se visualizara el mapa del espacio donde se han desplegado los AMR-s,
diferenciando las distintas zonas, y pudiendo ver a tiempo real la ubicacion y el estado de

cada robot.

Las tareas de los robots mdviles seran diversas, cambiantes, relacionadas y coexistentes.

Por ello, es necesario que el gestor de flota decida de forma automatica qué robot realiza
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cada tarea, en funcion de varios criterios como pueden ser su carga de trabajo, su estado
de bateria o su distancia al punto de inicio de la tarea. A su vez, mostrara un listado de

tareas pendientes ordenadas por prioridad en caso de acumularse.

Sera posible monitorizar los niveles de bateria de cada robot, y gestionara la carga
automatica de los robots, enviando a cargar a aquellos AMR-s que estén dentro de los

umbrales establecidos para la carga de bateria.

También debera encargarse del trafico de robots, coordinando las zonas criticas con

multiples intersecciones de robots.

Se suministrard y se instalara en Tknika, el equipo donde se alojara el software de gestor
de flota. El equipo debera reunir las caracteristicas necesarias para que el funcionamiento

del software de gestor de flota sea el adecuado.
Las caracteristicas técnicas a cumplir del gestor de flota:

A. Control en tiempo real de la bateria de los AMR y gestidn de las cargas de forma
automatica.

B. Clasificaciony asignacion por prioridades de las tareas de los robots.

C. Coordinacion de las interaccionesy cruces de robots.

D. Las prestaciones del PC deberan ser 6ptimas para el funcionamiento del gestor de
flotas.

E. Deberd dejarse conectado a la misma red que los robots mdviles, el robot
colaborativo y las cAmaras de supervision.

F. Para incorporar o incluir un nuevo robot al gestor de flota, se podra realizar un
escaneo automatico o afiadirlo manualmente.

G. Debera estar continuamente y automaticamente sincronizado con los AMR-s que
conforman la flota.

H. Debe ser compatible, al menos con los siguientes protocolos: HTTPS, REST AP,
WebSocket, Modbus y SSH.

IX. Tablet (1 unidad):

La tablet debe permitir conectarse a la APl o software del gestor de flota, de cualquier AMR

que forme parte de la flota o del robot colaborativo, para asignar tareas o realizar
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pequefias modificaciones en los programas. Para ello debera contar con conexion wifi y

las prestaciones necesarias que requieran el resto de equipos que componen la solucion.
Las caracteristicas técnicas a cumplir de la tablet son:

Dimensiones: al menos 10-12 pulgadas (10-12”).
Conectividad: al menos Wifi, WLAN.

Bateria: mayor de 5000mAh.

Peso: menor a 800g.

Disco duro: al menos 100Gb.

mm o 0o w P

Memoria RAM: al menos 4Gb.
G. Procesador: cuadruple nucleo a 2.0GHz o superior.

Camaras fijas (2 unidades):

La flota de AMR-s debe ser controlable y observable en remoto, a través de la red. Por ello,
se suministraran dos videocamaras Wifi de alta definicion (Full HD) de manera fija y con
sus respectivos soportes, instalandose en aquellos puntos desde donde es posible

visionar todo el espacio por donde circulara la flota de robots moviles.

Las camaras deben estar alimentadas y funcionando de manera ininterrumpida, ya que
lasimagenes captadas por ellas deberan estar accesibles en cualquier momento. El acceso

a dichas imagenes, se podra realizar a través de un navegador.
Caracteristicas que han de cumplir las camaras fijas:

A. Almenos Full HD.

B. Tiene que abarcaral menos 180°en el plano horizontal. Bien por gran angular o por
giro manual remoto.

C. Tiene que abarcar al menos 100° en el plano vertical.

D. Comunicacion por Wifi o ethernet con la red del proyecto.

E. Alimentada por cable.

Carros remolcables (2 unidades):

Los carros deberan ser moviles con ruedas, y disefiados y construidos de tal manera que
los AMR-s puedan detectarlos, recogerlos, desplazarlos y entregarlos de forma auténoma.

Ademas podran llevar encima material logistico, sin riesgo de que se caigan al suelo
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durante el transporte. Para minimizar el espacio de maniobra, el robot debe acceder por

debajo del carro y desplazarlo estando bajo el carro, sin sobresalir del carro.

Los AMR-s tienen que poder cogery dejar los carros desde dos posiciones diferentes a 180°
la una de la otra. Es decir, el carro se podra dejar girado 180° y los AMR-s seran capaces de

recogerlo.

Los carros deberan ser manipulados por parte de dos AMR-s, por lo que estos dos robots,
deberan contar con los medios o accesorios necesarios para operar con dichos carros con

seguridad. Estos accesorios deben estar incluidos en el suministro.
Caracteristicas de los carros remolcables:

No reduciran la capacidad de carga total de los AMR, en todo caso la aumentaran.
Simétricos. Posibilidad de cogerlos desde 2 lados opuestos.

Dimensiones maximas de: 800 x 800 x 450mm (longitud x anchura x altura)
Superficie horizontal.

Transporte estable de la carga.

mm o 0o W >

Capacidad de giro de 360° sobre su eje central.
G. Contopes laterales para evitar la caida de 2 alturas de prismas de 200x200x200mm.

XIll.  Material logistico (40 unidades):

El material logistico estarda compuesto por dos tipos de elementos: prismas rectangulares
(20 unidades) y cilindros (20 unidades), para asi poder realizar discriminaciones en base a

la forma.

Tanto los prismas rectangulares como los cilindros, deberan ser de plastico de superficie

lisa para garantizar un buen agarre con la garra eléctrica de vacio.

Para poder realizar discriminaciones con otro tipo de criterios como pueden ser el color,

el tamafo o las etiquetas QR, debera haber:

e Dos colores: blancoy naranja. Diez prismas rectangulares y cilindros de cada color.
e Dostamarnos: diez prismas rectangulares y cilindros de cada tamafio.
e Cada material tendrd una etiqueta con un cédigo QR para la identificacion unica.

XIll.  Copias de seguridad
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Se deberan suministrar copias de seguridad de todos aquellos ficheros software que se

consideren necesarios para el correcto funcionamiento de la solucion robética.

Con caracter general quedara incluido en el objeto de este contrato la instalacion y
configuracion de todos los elementos hardware y software necesarios para el correcto

funcionamiento del sistema.

2.2. Documentacion a entregar

La estructura de la propuesta técnica dara respuesta a los requerimientos y condiciones
minimas exigidas en el Pliego de Prescripciones Técnicas. Las caracteristicas técnicas que se
detallen, deberan ser contrastadas con documentacion oficial del fabricante y deberd ser

aportadajunto a la propuesta técnica: fichas técnicas, manuales, catalogos o notas de aplicacion.

En todo caso, se debera entregar la siguiente la documentacion:

Descripcion, lo mas detallada posible de la solucién de intralogistica a suministrar,

indicando partes y componentes, unidades que lo integran, configuracion, software y

hardware.

e Documentacion oficial del fabricante que acredite que se cumplen todas las
caracteristicas técnicas indicadas en el pliego de prescripciones técnicas.

e Manual de instrucciones, uso técnico y mantenimiento en euskera o castellano

(opcionalmente también en inglés, si esta disponible).

e Documentacion relativa al compromiso de garantia, servicio técnico y asistencia

postventa.

Todos estos documentos se entregaran en papel y en formato digital.

Ademas, podra aportar cualquier otra documentacidon que se considere necesaria para el

correcto uso o manejo de los elementos que componen la solucidn de intralogistica.
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Esta documentacion se entregara junto con la documentacion de acreditacion de solvencia
para realizar el suministro cuando la empresa resulte ser propuesta como adjudicataria del

concurso.

2.3. Formacion

El proveedor de la solucion debera impartir una formacién para capacitar a los miembros
del drea de especializacion de Robdtica Auténoma, para el adecuado manejo de lasolucidn. Dicha
formacion, se debera impartir con personal capacitado para alguno de los dos idiomas oficiales,

Euskera o Castellano, de la Comunidad Autdnoma Vasca. La formacion se dividira en dos bloques:

Bloque 1
e Objetivo: capacitar a los miembros del area de especializacion de Robdtica Autonoma,
como usuarios de la solucion robotica. Es decir, poner en marcha, realizar las demos y
operar con seguridad con la solucién robética.
e Modalidad: presencial en las instalaciones del area de especializacion de Robdtica
Auténoma de Tknika. La formacidn debera incluir parte tedrica y practica.
e Temporalidad: en alguno de los tres dias laborales inmediatamente posteriores a la
instalacion y puesta en marcha de la solucion robdtica en las instalaciones de Tknika.
e Duracion: una jornada de al menos 6 horas.
e (Contenidos:
o Introduccidn a los robots que componen la solucion.
o Normativa de seguridad y evaluacion de riesgos.
o Manejo general del tablet asociado al robot.
o Usoy practicas de las demostraciones implementadas.

o Usoy practicas de las funcionalidades de los AMR a nivel individual.

Bloque 2

e Objetivo: capacitar a los miembros del area de especializacion de Robdtica Auténoma,
como desarrolladores sobre la solucidon robdtica. Es decir, ser capaces de desarrollar e

implementar nuevas funcionalidades o demostraciones sobre la solucidn robética.
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e Modalidad: online a través de videoconferencia o presencial en las instalaciones del area
de especializacion de Robdtica Auténoma de Tknika. La formacion debera incluir parte
tedricay practica.

e Temporalidad: debera ser dentro del afio natural, contado a partir de la instalaciéon y
puesta en marchade lasolucidn robética en las instalaciones de Tknika. Se acordara fecha
de la formacion con el proveedor, seglin las necesidades de Tknika.

e Duracion: tres jornadas de al menos 6 horas.

e (Contenidos:

o Programacion y uso del sistema de control de flota de los AMR.
o Programacion y uso del brazo colaborativo, el sistema de vision artificial, garra

eléctrica de vacio y garra eléctrica paralela.

2.4. Garantiay soporte técnico

Todos los elementos que componen la solucidn tendran un minimo de 2 afios de garantia,
contados a partir de la recepcion e instalacion de la solucion. La cobertura de la garantia incluira
operaciones de mano de obra y desplazamiento de todas y cada una de las operaciones de
cualquier indole realizadas sobre el equipo objeto del contrato; material necesario para llevar a
cabo tanto las reparaciones necesarias y/o sustituciones, sea cual fuere su importe; las
modificacionesy actualizaciones necesarias a indicacion del fabricante del equipo. Reparaciones
de hardware (mientras no sea por uso inadecuado), tanto piezas como mano de obra, por daios

accidentales.

En caso de solicitar asistencia durante los primeros 12 meses posteriores a la puesta en
marcha, las solicitudes de asistencia deberan ser atendidas dentro de las primeras 48 horas,
exceptuando fines de semana. Este tiempo se define como el tiempo transcurrido entre la
comunicacién de una incidencia o averia hasta que un determinado equipo técnico esta en

disposicion fisica y/o telefénica para proceder a su resolucion.

El proveedor debera ser quien se ocupe del servicio de atencion técnica postventa y del

mantenimiento necesario.
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2.5. Plazo de entrega

Todo el material se entregara y debera ser montado y puesto en marcha por el proveedor
en las instalaciones del area de especializacion de Robdtica Autbnoma de Tknika. Zamalbide

Auzoa z/g, Errenteria, Gipuzkoa.

El plazo de entrega serd de 8 semanas contado a partir del dia siguiente al de la

formalizacion del contrato.

Ademas, el proveedor se encargara de la retirada de los embalajes y desechos generados

durante la puesta en marcha.

3. SOLUCION DE ROBOT AUTONOMO MOVIL OUTDOOR PROGRAMABLE
EN ROS

3.1. Pliego de caracteristicas minimas exigidas

Mediante el presente contrato, Tknika pretende adquirir en este lote 3 una solucion robdtica
movil que sea operativa tanto en interiores como en exteriores. El robot mévil debera servir como
plataforma para el aprendizaje de programacion en ROS (Robot Operating System) y aparte,
debera contar con varios tipos de sensores integrados tanto a nivel hardware como a nivel
software. Dado que el uso de este robot puede darse en exteriores, es necesario que todos los
elementos que componen la solucion robotica (plataforma movil + sensores adicionales) sean
aptos para exteriores. Ademas, se pide que se implementen varias funcionalidades, para que la
totalidad de la solucidn robdtica pueda ser usada de manera inmediata después de su entrega.
La solucion robdtica requiere una alta interconexion y una labor de integracion y desarrollo de
todas las partes que la componen, y por ello, es necesario que todos los elementos sean
compatibles y estén comunicados entre si. Por ello, se requiere que el proveedor tenga un alto
conocimiento de todos los items. La soluciéon debe cumplir con los siguientes requisitos y

prescripciones minimas:
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e Elrobot moévil debera contar con 4 ruedas y ser capaz de operar en interiores y exteriores.
Para poder abordar diferentes terrenos y optimizar los espacios de maniobra, todas las
ruedas deberan contar con tracciény seran direccionables.

e El robot movil deberd embarcar varios sensores: camara RGBD, lidar 3D y camara
termografica. Con dichos sensores, se captara informacion del entorno para poder llevar
a cabo diferentes funcionalidades como pueden ser la creacién de mapas y auto-
localizacidn (SLAM) y la navegacidn autonoma sin colisiones.

e Para su conectividad, el robot mévil contarad con médulos de WiFi, 5G y GPS. Cuando el
robot opere en interiores, WiFi sera la tecnologia prioritaria para la conectividad entre el
robot y el puesto de control. En cambio, cuando el robot opere en el exterior y no haya
cobertura WiFi, se deberan emplear los mddulos 5G y GPS para la conectividad, la
localizacién y la navegacion del robot.

e La solucidon robodtica debera contar con una arquitectura abierta y practicable en ROS
(Robot Operating System). De esta forma, se garantiza el acceso a la programacion del
conjunto robdtico, y se dispone de un escenario de aprendizaje de todas las tecnologias
que ya integra la plataforma o posibles tecnologias que sean integrables. De partida, con
este conjunto robdtico se podra aprender sobre tecnologias como ROS, lidar, vision
artificial, inteligencia artificial, GPS, 5G y WiFi.

e Elrobot movil contara con una estacion de carga, donde el robot debera acudir de manera
auténoma cuando su nivel de bateria sea critica.

e La solucidn robética contarad con un mando a distancia para poder dirigir la plataforma
movil remotamente.

e Para las ocasiones en las que sea necesario, la solucidon debera contar con un botén de
emergencia portable e inaldmbrico. Haciendo uso de este botdn, se podra detener o
abortar la mision del robot de forma remota.

e Para el transporte del robot, también se debera proveer de una caja de transporte lo

suficientemente robusta para que la integridad del robot no se vea comprometida.

Una vez finalizada la instalacion de la solucion por parte del proveedor, ésta ha de tener

varias funcionalidades implementadas y listas para ser usadas:



M
n ka EUSKO JAURLARITZA -~ GOBIERNO VASCO m

Euskiadiko UHren Ikerbeta fplikatuko Tantroa

HEZKUNTZA SAILA o DEPARTAMENTO DE EDUGACION

[’

sencie, Folicach
Basque VET Applied Research Centre

Lanhide Hezikatskn Saiburuordetza Wicaponaejena de Formacitn Profasionsl

e Eninteriores,lasolucion robdtica debera construir mapas probabilisticosy de localizacion

mediante SLAM (Simultaneous Localization and Mapping), y también navegar

autonomamente en ese espacio. Realizar rutas de forma autonoma y esquivando

elementos que no figuran en el mapa e intervienen en el camino.

e En exteriores, la solucion robdtica debera navegar autdnomamente, realizando rutas y

esquivando elementos que intervienen en el camino. Para ello hara uso de la localizacidn

por GPS.

A continuacion, se especifican las caracteristicas técnicas que hay que cumplir por cada uno

de los elementos que componen esta solucion:

Plataforma movil (1 unidad)

Se precisa la adquisicion de una plataforma movil de 4 ruedas, de proposito general y que

permita embarcar varios sensores o0 complementos adicionales sobre ella.

Las caracteristicas técnicas a cumplir de la plataforma mévil son:

A.

T o6 m m o O »

Dimensiones: longitud entre 950m y 1100mm, anchura entre 600mm y 700mm vy
altura entre 450mm y 550mm.

Peso: maximo de 180Kg.

Capacidad de carga: minimo de 100kg.

Entorno de uso: interior y exterior. Como minimo IP51.

Velocidad méxima: minimo 2m/s.

Inclinaciones de superficie en las que tiene que poder circular: minimo +45%.
Ruedas: aptas para circular en exteriores.

Traccion: 4 x 500W minimo, con servomotores sin escobillas con freno de
seguridad.

Direccion: 4 ruedas direccionables con giro minimo de 300°.

Duracidn de la bateria en uso: minimo de 10 horas.

Rango de temperaturas de funcionamiento: al menos en el rango de -5°C a 40°C.
CPU: procesador Intel® CoreTM i7 o equivalente, SSD minimo 250GB, RAM minimo
32GB y tarjeta grafica UHD Intel® 630 o equivalente.

. Comunicacién Wifi: WiFi 02.11 a/b/g/n/ac entre otros.
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N. Conectividad: USBy Ethernet (RJ45) entre otros.

O. Unidad de medicidn inercial (IMU): entre otros acelerémetro, giroscopio y
magnetometro de 3 ejes para obtencién de datos de aceleracion, velocidad
angular y orientacion geomagnética. Localizacion en angulos eulerianos y
cuaterniones con una tasa maxima de datos de 100MHz.

P. Caracter colaborativo: con escaneres laser de seguridad.

Q. Arquitectura: abiertay programable en ROS.

R. Interfaz de control para el usuario basado en web con funciones de creacion de
mapas, navegacion auténoma, localizacion en tiempo real y monitorizacion de
parametros y periféricos.

S. Cumplimiento de normativas: 2006/42/CE - Directiva de maquinas, 2004/108/CE -
Compatibilidad electromagnética, EN 292-1, EN 292-2, EN 60204-1, prEN 294, prEN
349, prEN 418, prEN 954, prEN 1525, prEN 1526, VDE 0117, VDE 0100, ZH 1/473, ASR
17 1/2.

Il. Estacion de carga (1 unidad)

Se precisa la adquisicion de una estacion de carga, donde la plataforma mévil debera

acudir de manera autonoma cuando el nivel de bateria sea inferior a cierto umbral.
Las caracteristicas técnicas a cumplir de la estacion de carga, son las siguientes:

A. Dimensiones: anchura entre 500mm y 550mm, altura entre 600mm y 650mm y
profundidad entre 350mm y 400mm.

Potencia de carga: minimo 550W.

Pantalla LED para mostrar informacion sobre el estado de bateria.

Autocentrado del robot: a través de codigo QR, etiqueta AR o uso de lidar.

m o o @

lluminacidén automatica del cddigo QR o etiqueta AR cuando no haya suficiente
iluminacion en el entorno.

F. Posibilidad de carga manual.

G. Con activacion en condicion de presencia del robot movil.

Il. Camara RGBD (1 unidad)
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Se precisa la adquisicién de una unidad de cdmara RGBD. Este debe estar completamente
integrado y montado en la plataforma mdvil. Si requiere hardware o software adicional

para la integracion con la plataforma mévil, debera estar incluido.
Las caracteristicas técnicas a cumplir de la cdmara RGBD, son las siguientes:

A. Dimensiones: longitud entre 80mm y 100mm, profundidad entre 20mm y 30mm,
altura entre 20mm y 30mm.

Peso: maximo 100g.

Conectividad: al menos USB 2.0/USB 3.1 Genl.

Con procesador de vision dedicado.

Resolucién de profundidad estéreo de hasta 1280x720.

Resolucion de RGB de hasta 1920x1080.

Rango de 0.2m a mas de 3m.

I @7 mo 0w

Debe incluir unidad de medicion inercial (IMU) minimo datos de 6 grados de
libertad.
Lidar 3D (1 unidad)

Se precisa la adquisicién de una unidad de lidar 3D. Este debe estar completamente
integradoy montado sobre la plataforma movil. Si requiere hardware o software adicional

para la integracidn con la plataforma mévil, debera estar incluido.

Este lidar 3D dara la posibilidad de implementar funcionalidades como el mapeo por

SLAM, navegacidn auténomay evitacion de obstaculos.
Las caracteristicas técnicas a cumplir del sensor lidar 3D, son las siguientes:

Dimensiones: maximo 100mm de didametro y altura.

Peso: maximo 1Kg.

Rango de temperaturas de funcionamiento: al menos en el rango de -20°C a 50°C.
Clase de laser: Clase 1 (segura para ojos y piel).

Proteccion IP: IP67.

Cantidad de haces: minimo 16 haces.

Longitud de onda: 905nm.

r & m m o N ©w »

Campo de vision horizontal: minimo 360°.

Campo de vision vertical: minimo 30°.
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Resolucion horizontal: minimo 0.2°.

Resolucidn vertical: minimo 2°.

Alcance: minimo 150 metros.

Precision: maximo +2cm.

Velocidad de rotacién: 600/1200 rpm.

Puntos por segundo: minimo 288000pps en modo de retorno Unico.

Conexion: Ethernet 100M-Base-T1.

Datos de salida: paquetes UDP con al menos datos sobre coordenadas espaciales,
intensidad y marca de tiempo.

Sincronizacion temporal: por GPS+PPS, PTP.

Compatibilidad ROS: paquetes ROS disponibles para su uso.

Camara termografica (1 unidad)

Se precisa la adquisicién de una unidad de cdmara termografica. Este debe estar

completamente integrado y montado sobre la plataforma movil. Si requiere hardware o

software adicional para la integracion, debera estar incluido.

La camara termografica posibilitara la lectura de temperaturas de todos los elementos

gue se encuentran en el campo visual del robot. De esta manera, se abre un abanico

amplio de utilidades o funcionalidades a la solucidn robdtica.

Las caracteristicas técnicas a cumplir de la cAmara termografica, son las siguientes:

A.

B.

Camara de infrarrojos:
a. Tipodesensor: Matriz de Plano Focal (FPA) no refrigerado de silicio amorfo.
b. Rango espectral: minimo entre 8nm y 14nm.
c. Resolucion espacial: minimo de 640x480.
d. Resolucion térmica: al menos de +2°C.
e. Rango térmico: minimo entre -15°Cy 500°C.
f. Sensibilidad térmica (NETD): menor o igual a 50mK@300K.
g. Paletas de colores: minimo de 12 colores.
h. Campo de vision: minimo de 30° en horizontal y 22° en vertical.
Camara visual:

a. Resolucion de aspecto de 16:9.
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b. Resoluciéon: minimo de 2MP.

c. Formatos de video para red, minimamente: 1080P/30, 1080P/25, 720P/60,
720P/50, 720P/30y 720P/25.

d. Formatos de video estandar compatibles: PALy NTSC.

e. Zoom dptico: al menos de 30X.

f. Zoom digital: al menos de 12X.

Rango de visidn horizontal: minimo en el rango de 3°y 60°.

> @

Filtro de corte infrarrojo manual y automatico.

Enfoque y exposicion automaticos.
j. Estabilizacion de imagen disponible.

C. Salidas de video: minimo un canal para camara térmica y un canal para camara
visual.

D. Compresion deimagen: H.264 y H.265.

E. Coninterfaz Ethernet 10/100Mbps.

F. Protocolos de comunicacion compatibles: entre otros, HTTP, RTSP, TCP, UDP y
ONVIF.

G. Rango de giro horizontal: minimo de 360° continuo.

H. Velocidad de giro horizontal: minimo en el rango de 0,5° y 70° por segundo.

Rango de inclinacidn vertical: minimo de 20° y 80°.

Velocidad de inclinacidn vertical: minimo en el rango de 0,5° y 55° por segundo.
Dimensiones: didmetro entre 140mm y 150mmy altura maxima de 210mm.
Grado de proteccion: IP66 o superior.

. Rango de temperaturas de funcionamiento: al menos en el rango de -5°C a 40°C.

zZ = r X <

Alimentado directamente desde la plataforma movil.

GPS (1 unidad)

Se precisa la adquisicién de una unidad de médulo GPS. Este debe estar completamente
integradoy montado sobre la plataforma movil. Si requiere hardware o software adicional

para la integracidn con la plataforma mévil, debera estar incluido.

El modulo GPS posibilitara la geolocalizacion del robot, y por lo tanto, la navegacion

autdonoma en exteriores.
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Las caracteristicas técnicas a cumplir del médulo GPS, son las siguientes:

A. Tipo de moédulo: receptor GNSS de alta precision con moédulo de radio integrado
para correcciones RTK en tiempo real.
B. Soporte de constelaciones: GPS, GLONASS, Galileo, y otros sistemas GNSS
regionales.
C. Precision de posicion:
a. Sin correcciones: al menos 2,5m (horizontal) y 5m (vertical).
b. Con correcciones RTK (Real Time Kinematic): hasta 1cm (horizontal y
vertical) entre otros.
D. Tasade actualizacion: al menos de 10Hz.
E. Interfaz de comunicacion: UART, USBy I12C entre otros.
F. Compatible con correcciones RTK (Real Time Kinematic) y PPP (Precise Point
Positioning) entre otros.
Médulo 5G (1 unidad)

Se precisa la adquisicién de una unidad de médulo 5G. Este debe estar completamente

integradoy montado sobre la plataforma movil. Si requiere hardware o software adicional

para la integracion con la plataforma mévil, debera estar incluido.

El modulo 5G posibilitara la comunicacion remota con el robot, cuando éste opere en

exteriores y no haya cobertura Wifi.

Las caracteristicas técnicas a cumplir del médulo 5G, son las siguientes:

A
B.
C
D

Compatibilidad con bandasy frecuencias: al menos 5G Sub-6GHz y 4G (LTE) Cat 20.

Tarjetas SIM: al menos 2 ranuras para SIM (Mini SIM - 2FF).

. Puertos USB: al menos 1 puerto USB 2.0.
. Conectividad Wifi:

a. Modos: 802.11b/g/n/ac Wave 2 (Wifi 5) con tasa de transmision de hasta
867Mbps (Dual Band, MU-MIMO), transicion rapida a 802.11r, punto de
acceso (AP), estacion (STA).

b. Seguridad: WPA3-EAP, WPA3-SAE, WPA2-Enterprise - PEAP, WPA2-PSK,
WEP, WPA-EAP, WPA-PSK; AES-CCMP, TKIP, modos de auto-cifrado,

separacion por clientes.
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Usuarios. hasta 150 conexiones simultaneas.
Hotspot: portal cautivo, servidor Radius interno/externo.

Funciones de conectividad: wireless mesh (802.11s), fast roaming (802.11r).

E. Conectividad Ethernet: puertos LAN y WAN.

a.

b.

LAN: al menos 4 puertos 10/100/1000 Mbps.
WAN: al menos 1 puerto 10/100/1000 Mbps, cumpliendo con los estandares
IEEE 802.3, IEEE 802.3u y 802.3az.

F. Caracteristicas de red:

C.

d.

Enrutado: estatico, dindmico y basado en politicas.

Protocolos soportados: TCP, UDP, IPv4, IPv6, ICMP, NTP, DNS, HTTP,
HTTPS, SMTP, SSL v3, TLS, PPP, PPPoE, SSH, DHCP, SNMP, MQTT, Wake On
Lan (WOL).

DHCP: asignacion de IP estatica y dinamica.

Compatible con diferentes plataformas loT.

G. Seguridad:

a.

H. VPN (Vi

Autenticacion: llave pre-compartido, certificados digitales, certificados
X.5009.

Firewall: reglas preconfiguradas habilitables via WebUI, configuracién
ilimitada via CLI, NAT, NAT-T.

Prevencidn ante ataques: al menos DDOS, escaneo de puertos.

. VLAN: separacion por puerto y etiqueta.

Control de acceso: al menos control flexible con TCP, UDP e ICMP, filtrado
por direcciones MAC.

rtual Private network): Open VPN con simultaneidad de varios clientes y un

servidor, con varios métodos de encriptacion para OpenVPN, IPsec IKEv1 y IKEv2

con varios métodos de encriptacidn, tinel GRE, soporte SSTP, ZeroTier y

WireGuard.

. Monito

rizacion y gestion remota por varios medios: WebUl, FOTA, SSH, SMS,

lamadas telefénicas, T-069, MQTT, SNMP, JSON-RPC, MODBUS entre otros.

VIIl. Mando inalambrico (1 unidad)
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Se precisa la adquisicion de un mando inalambrico para el control remoto de la

plataforma mévil. El mando debera contar con botones y joysticks fisicos.

Las caracteristicas técnicas a cumplir del mando inalambrico, son las siguientes:

A.

B
C.
D
E

Dimensiones: longitud entre 160mm y 165mm, profundidad entre 95mmy 100mm

y altura entre 50mm y 55mm.

. Bateriaintegraday recargable por conexién USB.

Temperatura de funcionamiento: minimo en el rango de 5°C a 30°C.

. Peso: aproximadamente de 200g.

. Altavoz integrado.

Boton de emergencia (1 unidad)

Se precisa la adquisicién de una unidad de botdén de emergencia. Este debe estar

completamente integrado y montado sobre la plataforma movil. Si requiere hardware o

software adicional para la integracion con la plataforma movil, debera estar incluido.

Con este botdn, se podra interrumpir la actividad del robot mévil de manera remota.

Las caracteristicas técnicas a cumplir del boton de emergencia, son las siguientes:

H.

&G m m o 0O W >

Dimensiones: 120x60x30 mm con +20mm para todas las dimensiones.

Peso: menor a 200g.

Rango de temperaturas de funcionamiento: al menos en el rango de -10°C a 50°C.
Comunicacién como minimo simplex via RF.

Duracion de la bateria: al menos 40 horas.

Tiempo de recarga de bateria: maximo de 6 horas.

Nivel de proteccidn: IP44 o superior.

Certificaciones: Al menos CE, EMC, LVD, PLc y RED.

Caja transporte (1 unidad)

Se precisa la adquisicion de una unidad de caja de transporte, para poder transportar el

robot de manera segura.

Las caracteristicas técnicas a cumplir de la caja de transporte, son las siguientes:

Dimensiones: el conjunto robdtico (plataforma modvil + sensores adicionales)

deberan tener cabida en la caja sin necesidad de desmontar partes del robot. A su
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vez, las paredes internas de la caja deberan ajustarse lo suficiente al robot, para
que éste no tenga margen para tambalearse con las vibraciones del transporte.

e Proteccion: el material externo deberd ser impermeable y lo suficientemente
resistente para soportar posibles golpes durante el transporte y el robot no se vea
dafiado. A su vez, por la parte interna, la caja debera contar con una proteccion
tipo esponja, para evitar roces o golpes contra las paredes internas.

e Portable: la caja debera ser facil de portar, por lo que debera contar con ruedas
aptas para interiores y exteriores, y asas para poder manipularla.

XIl.  Copias de seguridad

Se deberan suministrar copias de seguridad de todos aquellos ficheros software que se

consideren necesarios para el correcto funcionamiento de la solucion robética.

Con caracter general quedara incluido en el objeto de este contrato la instalacion y
configuracion de todos los elementos hardware y software necesarios para el correcto

funcionamiento del sistema.

3.2. Documentacion a entregar

La estructura de la propuesta técnica dara respuesta a los requerimientos y condiciones
minimas exigidas en el Pliego de Prescripciones Técnicas. Las caracteristicas técnicas que se
detallen, deberan ser contrastadas con documentacion oficial del fabricante y debera ser

aportadajunto a la propuesta técnica: fichas técnicas, manuales, catalogos o notas de aplicacion.

En todo caso, se debera entregar la siguiente la documentacion:

e Descripcion completa de la solucidn robdtica. Describiendo como se ha compuesto la
solucidn, de qué forma se han integrado las diferentes partes. Explicacion de las
funcionalidades implementadas: cdmo hacer uso de cada una de las funcionalidades,
descripcion de como se han implementado (lenguajes de programacion y ubicacion de
los principales ficheros.).

e Documentacion oficial del fabricante que acredite que se cumplen todas las
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caracteristicas técnicas indicadas en el pliego de prescripciones técnicas.
e Manual de instrucciones, uso técnico y mantenimiento en euskera o castellano

(opcionalmente también en inglés, si esta disponible).

e Documentacidon relativa al compromiso de garantia, servicio técnico y asistencia

postventa.

Todos estos documentos se entregaran en papel y en formato digital.

Ademas, podra aportar cualquier otra documentacidon que se considere necesaria para el

correcto uso o manejo de los elementos que componen la solucién robética..

Esta documentacion se entregara junto con la documentacion de acreditacion de solvencia
para realizar el suministro cuando la empresa resulte ser propuesta como adjudicataria del

concurso.

3.3. Formacion

El proveedor de la solucion debera impartir una formacién para capacitar a los miembros
del drea de especializacion de Robdtica Autonoma, para el adecuado manejo de la solucion. Dicha
formacion, se debera impartir con personal capacitado para alguno de los dos idiomas oficiales,

Euskera o Castellano, de la Comunidad Auténoma Vasca. La formacion se dividira en dos bloques:

Bloque 1

e Objetivo: capacitar a los miembros del area de especializacion de Robdtica Auténoma,
como usuarios de la solucion robotica. Es decir, poner en marcha, realizar las demos y
operar con seguridad con la solucién robética.

e Modalidad: presencial en las instalaciones del area de especializacion de Robética
Auténoma de Tknika. La formacidn debera incluir parte tedrica y practica.

e Temporalidad: durante la semana inmediatamente posterior a la instalacién y puesta en
marcha de la solucidn robética en las instalaciones de Tknika.

e Duracion: tres jornadas de al menos 6 horas.

e Contenidos:
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o Introduccidn a la plataforma mévil y el resto de sensores.

o Normativa de seguridad y evaluacion de riesgos.

o Manejo general de la solucién desde el mando de control inaldmbrico.

o Uso y practicas de las funcionalidades implementadas. Creacién de mapas en
interior, navegacion autdbnoma en interiory exterior.

o Creaciony ejecucion de misiones basicas.

Bloque 2

e Objetivo: capacitar a los miembros del area de especializacion de Robdtica Autonoma,
como desarrolladores sobre la solucidon robdtica. Es decir, ser capaces de desarrollar e
implementar nuevas funcionalidades o demostraciones sobre la solucion robética.

e Modalidad: plataforma educativa online o presencial en las instalaciones del area de
especializacion de Robodtica Auténoma de Tknika. La formacion debera incluir parte
tedricay practica.

e Temporalidad: debera ser dentro del afio natural, contado a partir de la instalacion y
puesta en marchade lasolucion robdtica en las instalaciones de Tknika. Se acordara fecha
de la formacion con el proveedor, segln las necesidades de Tknika.

e Duracion: al menos 48 horas.

e Contenidos:

o Generacion de mapas y navegacion auténoma en interiores, en simulacién y con
programacion en ROS.
o Navegacidon autbnoma en exteriores con GPS, en simulacion y con programacion

en ROS.

3.4. Garantiay soporte técnico

Todos los elementos que componen la solucidén tendran un minimo de 2 afios de garantia,
contados a partir de la recepcidon e instalacion de la solucion. La cobertura de la garantia incluira
operaciones de mano de obra y desplazamiento de todas y cada una de las operaciones de
cualquier indole realizadas sobre el equipo objeto del contrato; material necesario para llevar a

cabo tanto las reparaciones necesarias y/o sustituciones, sea cual fuere su importe; las
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modificacionesy actualizaciones necesarias a indicacion del fabricante del equipo. Reparaciones
de hardware (mientras no sea por uso inadecuado), tanto piezas como mano de obra, por dafos

accidentales.

En caso de solicitar asistencia durante los primeros 12 meses posteriores a la puesta en
marcha, las solicitudes de asistencia deberan ser atendidas dentro de las primeras 48 horas,
exceptuando fines de semana. Este tiempo se define como el tiempo transcurrido entre la
comunicacion de una incidencia o averia hasta que un determinado equipo técnico esta en

disposicidn fisica y/o telefénica para proceder a su resolucion.

El proveedor debera ser quien se ocupe del servicio de atencidon técnica postventa y del

mantenimiento necesario.

3.5. Plazo de entrega

Todo el material se entregara y debera ser montado y puesto en marcha por el proveedor
en las instalaciones del area de especializacion de Robdtica Autbnoma de Tknika. Zamalbide

Auzoa z/g, Errenteria, Gipuzkoa.

El plazo de entrega serd de 18 semanas contado a partir del dia siguiente al de la

formalizacion del contrato.

Ademas, el proveedor se encargara de la retirada de los embalajes y desechos generados

durante la puesta en marcha.

En Errenteria a 5 de diciembre de 2023
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