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ZAPYTANIE OFERTOWE NR 01/2026

Kompleksowa ustuga badawczo-rozwojowa

Opracowanie i eksperymentalna weryfikacja autonomicznej stacji wielorobotowej do obstugi
bezzatogowych statkéw powietrznych i robotéw naziemnych wraz z centralng platformg zarzadzania i
sterowania.

Data ogloszenia: 23.10.2026 | Termin skiadania ofert: 28.10.2026 do godz. 10:00

I. Zamawiajacy

AMM Systems Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscig
ul. Tadeusza Gajcego 19, 51-143 Wroctaw

NIP: 8951932664 | KRS: 0000314727

Adres do kontaktu i sktadania ofert: b.starczewski@ammsystems.pl

Il. Informacje o zaméwieniu

AMM Systems Sp. z 0.0. zaprasza uprawnione jednostki do przedstawienia ofert na realizacje
kompleksowej ustugi badawczo-rozwojowej, ktérej przedmiotem bedzie opracowanie, wykonanie i
eksperymentalna weryfikacja technologii autonomicznej stacji wielorobotowej, umozliwiajgcej wspdline
bazowanie, automatyczng obstuge, dokowanie i tadowanie bezzatogowego statku powietrznego oraz
robota naziemnego, wraz z centralng platformg zarzadzania i sterowania systemem.

Zamowienie przygotowywane jest w zwigzku z planowanym ubieganiem sie o dofinansowanie w ramach
projektu grantowego ,Innowacje dla STEP - granty badawczo-rozwojowe dolnoslgskich firm”,
realizowanego przez Agencje Rozwoju Aglomeracji Wroctawskiej S.A. w programie Fundusze Europejskie
dla Dolnego Slgska 2021-2027, Dziatanie FEDS.14.1.

Zamowienie stanowi jedng kompleksowg ustuge badawczo-rozwojowg obejmujgcg cztery powigzane
zadania i prowadzacg do powstania dwdch kompletnych demonstratoréw technologii wraz z centralng
platformga zarzgdzania i sterowania. Nie dopuszcza sie sktadania ofert czeSciowych. Za wykonanie catego
zakresu, integracje rezultatow oraz zapewnienie praw do rezultatéw odpowiada jeden wykonawca.

Zamawiajgcy dopuszcza podwykonawstwo przy zachowaniu petnej odpowiedzialnosci wykonawcy za
kompletnos$¢, integracje i terminowg realizacje zamodwienia.

lll. Cel i przedmiot zamdwienia

Celem zamowienia jest opracowanie i eksperymentalna weryfikacja autonomicznej stacji wielorobotowej,
przeznaczonej do automatycznej obstugi dwdch komplementarnych klas urzadzen: bezzatogowego
statku powietrznego oraz robota naziemnego. Technologia ma umozliwia¢ ich jednoczesne bazowanie w
jednej stacji, przygotowanie do realizacji zadan, bezpieczny start lub wyjazd, powrét, precyzyjne
pozycjonowanie i dokowanie, automatyczne rozpoczecie tadowania oraz zdalny nadzér nad petnym
cyklem pracy.

Rozwigzanie bedzie przeznaczone do zastosowan zwigzanych z monitorowaniem i inspekcjg
infrastruktury technicznej, przemystowej i komunalnej, w tym obiektéw rozproszonych, terenéw
zaktaddéw przemystowych, infrastruktury wodno-kanalizacyjnej, energetycznej, logistycznej i innych
obiektéw wymagajacych okresowej kontroli lub szybkiej weryfikacji zdarzen.
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A. Minimalna konfiguracja rezultatu

1. Dwa kompletne demonstratory autonomicznej stacji wielorobotowej. Kazdy demonstrator ma by¢
wyposazony w stanowisko dla jednego bezzatogowego statku powietrznego i jednego robota
naziemnego oraz w automatyke, zasilanie, systemy bezpieczenstwa, monitorowania i tgcznosci niezbedne
do samodzielnej pracy.

2. Dwa bezzatogowe statki powietrzne i dwa roboty naziemne, po jednym urzadzeniu kazdego rodzaju na
stacje, wraz z wyposazeniem wymaganym do badan, integracji i demonstracji dziatania systemu.

3.Jedna centralna platforma zarzadzania i sterowania, obejmujgca oprogramowanie serwerowe, interfejs
operatora, integracje z mapami cyfrowymi, obstuge telemetrii i obrazu, zarzgdzanie stacjami i robotami,
planowanie misji, rejestracje zdarzen oraz funkcje zdalnego nadzoru i sterowania.

4. Kompletna dokumentacja konstrukcyjna, elektryczna, programowa, integracyjna, badawcza i
operacyjna oraz kod zrédtowy oprogramowania wytworzonego w ramach zaméwienia.

B. Wymagania dotyczace autonomicznych stacji wielorobotowych

1. Konstrukcja i gabaryty stacji muszg by¢ dostosowane do konkretnych urzadzen zaoferowanych przez
wykonawce oraz do charakteru planowanych zastosowan. Przy ustalaniu wymiaréw nalezy uwzglednié¢ co
najmniej: obrys i wysokos¢ urzadzen, przestrzen wymagang do startu i Igdowania bezzatogowego statku
powietrznego, tor wyjazdu i wjazdu robota naziemnego, tolerancje pozycjonowania i dokowania, strefy
bezpieczenstwa ruchomych mechanizmoéw, miejsce na napedy, automatyke, system zasilania i magazyn
energii, instalacje ogrzewania/chtodzenia i wentylacji, dostep serwisowy, sposdb transportu oraz
wymagania posadowienia.

2. Stacja ma zapewnia¢ efektywne wykorzystanie przestrzeni i energii. Wykonawca przygotuje bilans
energetyczny obejmujacy prace urzadzen stacji, tadowanie robotéw, ogrzewanie, chtodzenie, wentylacje,
tacznosc i tryb gotowosci oraz okresli wymagania dotyczgce przytgcza i magazynu energii.

3. Zamknieta obudowa demonstratora powinna osiggngc¢ docelowy stopiert ochrony co najmniej IP55.
Konstrukcja ma by¢ odporna na warunki zewnetrzne, zabezpieczona antykorozyjnie i przystosowana do
montazu w lokalizacjach infrastrukturalnych lub przemystowych.

4, System automatycznego dostepu ma umozliwia¢ bezpieczny start i Igdowanie bezzatogowego statku
powietrznego oraz wyjazd i powr6t robota naziemnego. Uktad ma obejmowac napedy, czujniki potozenia,
detekcje przeszkod, blokady logiczne i mechaniczne, monitorowanie stanu, awaryjne zatrzymanie oraz
mozliwos¢ przejscia do stanu bezpiecznego w przypadku usterki lub utraty komunikacji.

5. Stanowisko bezzatogowego statku powietrznego ma zapewnia¢ powtarzalne naprowadzanie i
pozycjonowanie urzgdzenia po powrocie, jego stabilizacje/zabezpieczenie oraz automatyczne rozpoczecie
tadowania. Stanowisko robota naziemnego ma zapewnia¢ automatyczne naprowadzanie do strefy
dokowania, precyzyjne pozycjonowanie i automatyczne rozpoczecie tadowania.

6. Stacja ma posiadac zasilanie sieciowe, magazyn energii, zabezpieczenia elektryczne, uziemienie,
pomiar zuzycia energii i stanu tadowania, ogrzewanie, chtodzenie i wentylacje, pomiar temperatury i
wilgotnosci wewnetrznej, pomiar podstawowych parametréw pogodowych na zewnatrz, monitoring
wizyjny, oswietlenie, moduty komunikacyjne i anteny oraz system diagnostyki podstawowych stanéw
technicznych.

7. Stacja ma przekazywac do platformy centralnej co najmniej: stan zasilania i magazynu energii, stan
tadowania urzadzen, temperature i wilgotnos¢, stan uktadéw ogrzewania/chtodzenia/wentylacji, dane
pogodowe, stan mechanizmdw dostepu i dokowania, alarmy, informacje o usterkach oraz status
tgcznosci.
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C. Wymagania dotyczace bezzatogowych statkéw powietrznych i robotéw naziemnych

1. Wykonawca zaoferuje konkretne modele urzadzen i przedstawi ich producentéw, kraj pochodzenia,
podstawowe parametry techniczne, dostepne interfejsy komunikacyjne i programistyczne, wymagane
licencje oraz ograniczenia istotne dla integracji i eksploatacji.

2. Bezzatogowe statki powietrzne muszg umozliwia¢ realizacje zaprogramowanych misji, transmisje
obrazu i telemetrii, integracje polecen sterujgcych oraz obstuge procedur bezpieczefstwa. Minimalna
konfiguracja obrazowania obejmuje kamere w Swietle widzialnym z zoomem optycznym oraz kamere
termowizyjna.

3. Roboty naziemne muszg umozliwia¢ zdalne sterowanie, realizacje zaprogramowanych tras
inspekcyjnych, transmisje obrazu i telemetrii oraz wspotprace z systemem automatycznego dokowania i
tadowania. Wyposazenie sensoryczne robota powinno odpowiada¢ wybranym scenariuszom badan.

4. Urzadzenia muszg umozliwia¢ odczyt stanéw technicznych i energetycznych oraz integracje z centralng
platforma w zakresie niezbednym do planowania, nadzorowania i dokumentowania misji.

D. Centralna platforma zarzadzania i sterowania

Centralna platforma ma stanowi¢ wspélne Srodowisko operacyjne dla obu stacji i wszystkich czterech
robotéw. Zakres funkcjonalny obejmuje co najmniej:

1. Zarzadzanie stacjami: prezentacje i rejestracje parametréw technicznych, stanéw mechanizmaow,
zasilania, tadowania, warunkéw srodowiskowych, tgcznosci, alarméw i usterek oraz mozliwos$¢ wydawania
polecen do automatyki stacji.

2. Zarzadzanie robotami: lokalizacje, gotowos$¢, stan energetyczny, telemetrie, wyposazenie sensoryczne,
status komunikacji, historie misji i diagnostyke podstawowych nieprawidtowosci.

3. Planowanie i nadzér misji: tworzenie zadan planowych i interwencyjnych, harmonogramowanie,
wyznaczanie tras, uruchamianie, wstrzymywanie i konczenie misji oraz przedstawianie ich biezgcego
statusu.

4. Funkcjonalne stanowisko operatorskie: komputer i urzgdzenia wyswietlajgce/sterujgce zapewniajgce
rownoczesny podglad mapy, telemetrii, obrazu z kamer i alarmoéw; mozliwo$¢ zdalnego sterowania
robotem naziemnym oraz wydawania polecen, nadzorowania i odpowiedniego przejmowania sterowania
bezzatogowym statkiem powietrznym w zakresie udostepnionym przez wybrane urzgdzenia i
dopuszczalnym dla danej operacji.

5. Integracje z systemem informacji geograficznej (GIS) wykorzystujacg istniejgce mapy cyfrowe do
prezentacji stacji, robotdéw, tras, obiektéw, stref operacyjnych i zdarzen.

6. Obstuge danych wizyjnych i sensorycznych: podglad w czasie rzeczywistym, zapis wynikéw inspekgji,
powigzanie materiatu z misjq i lokalizacjg oraz mozliwos¢ eksportu wynikéw.

7. Obstuge alarméw i zdarzen: rejestr zgtoszen, przypisywanie priorytetu, inicjowanie procesu inspekgji,
prezentacje wynikow weryfikacji i rejestr dziatan operatora.

8. Integracje poprzez interfejs programistyczny (API) z co najmniej jednym zewnetrznym Zrédtem danych
lub systemem monitorowania infrastruktury oraz przygotowanie architektury umozliwiajgcej dalszg
integracje z rozwigzaniami AMM Systems, w tym SISMS/BLISKO.

9. Zarzadzanie uzytkownikami i uprawnieniami, rejestr polecen i decyzji operatorskich, zabezpieczenie
komunikacji, archiwizacje historii pracy oraz odtwarzalnos¢ przebiegu misiji.

E. Koordynacja robotéw i analiza danych

1. Opracowanie mechanizmu doboru bezzatogowego statku powietrznego lub robota naziemnego do
okreslonego zadania z uwzglednieniem rodzaju i lokalizacji zdarzenia, wymaganego wyposazenia
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sensorycznego, dostepnosci urzadzen, stanu energetycznego, warunkdow operacyjnych oraz wynikéw
wczesniejszej obserwaciji.

2. Opracowanie mechanizmu aktualizacji sposobu realizacji zadania na podstawie wyniku pierwszej
inspekcji, w szczegdlnosci poprzez zlecenie dodatkowej obserwacji drugiemu rodzajowi robota albo
zmiane kolejnosci/przydziatu zadan.

3. Integracje i sprawdzenie metod analizy obrazu w Swietle widzialnym, termowizji i wybranych danych
sensorycznych dla dwéch scenariuszy badawczych, wraz z oceng poprawnosci rozpoznania i
wykorzystaniem wyniku analizy w dalszym przebiegu inspekgji.

IV. Szczegétowy zakres ustugi badawczo-rozwojowej

Zadanie 1. Opracowanie i badania konstrukcji autonomicznej stacji wielorobotowej

Celem zadania jest opracowanie kompletnej architektury mechanicznej, energetycznej, pomiarowej,
monitorujgcej,i funkcjonalnej stacji, stanowigcej podstawe do wykonania dwéch demonstratoréw.

Zakres prac obejmuje:

1. Analize parametréw wybranych bezzatogowych statkéw powietrznych i robotéw naziemnych istotnych
dla wspdélnego bazowania, startu/wyjazdu, powrotu, dokowania, tadowania, serwisowania i
bezpieczenstwa.

2. Opracowanie uktadu przestrzennego stacji oraz dokumentacji konstrukcyjnej z uwzglednieniem stref
ruchu, tolerancji pozycjonowania, przestrzeni serwisowej, obcigzen konstrukcji, mechanizmdéw dostepu,
warunkéw transportu i posadowienia.

3. Opracowanie i obliczenia mechanizmdw automatycznego dostepu, naprowadzania i dokowania oraz
sekwencji ich pracy, w tym blokad i stanéw bezpiecznych.

4. Wykonanie prob modelowych lub stanowiskowych kluczowych mechanizméw przed ich
zastosowaniem w demonstratorach, obejmujacych w szczegdélnosci powtarzalno$¢ pozycjonowania,
tolerancje dokowania, wykrywanie przeszkdd oraz reakcje na nieprawidtowe stany.

5. Opracowanie bilansu energetycznego i zatozen systemu zasilania, magazynu energii i tadowania obu
urzadzen oraz analizy obcigzen wynikajgcych z pracy ogrzewania, chtodzenia, wentylacji, elektroniki i
tgcznosci.

6. Opracowanie gospodarki cieplnej, chtodniczej i wentylacji stacji dla przewidywanego zakresu
warunkow pracy, z uwzglednieniem odprowadzania ciepta od urzgdzen, tadowarek i elektroniki.

7. Opracowanie architektury automatyki stacji, listy sygnatéw i czujnikéw, logiki stanéw roboczych i
awaryjnych oraz interfejsu komunikacyjnego z platformga centralna.

8. Opracowanie kompletnej dokumentacji technicznej niezbednej do wykonania dwdch demonstratoréw
oraz programu prob odbiorowych.

Rezultaty zadania 1: dokumentacja konstrukcyjna i funkcjonalna stacji, modele i obliczenia, dokumentacja
mechanizmdw dostepu i dokowania, bilans energetyczny i cieplny/chtodniczy, architektura automatyki,
protokoty préb kluczowych podzespotéw oraz dokumentacja wykonawcza demonstratoréw.

Zadanie 2. Wykonanie, integracja i badania dwéch demonstratoréw

Celem zadania jest wykonanie dwéch kompletnych demonstratoréw technologii i integracja kazdego z
nich z jednym bezzatogowym statkiem powietrznym oraz jednym robotem naziemnym.

Zakres prac obejmuje:
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1. Wykonanie dwéch konstrukcji stacji wraz z mechanizmami dostepu, stanowiskami dokujgcymi,
automatyka, czujnikami, zasilaniem, magazynem energii, ogrzewaniem, chtodzeniem, wentylacja,
tgcznoscig, monitoringiem i wyposazeniem bezpieczenstwa.

2. Integracje dwodch bezzatogowych statkdw powietrznych i dwéch robotéw naziemnych, w tym
mechanizmdw naprowadzania, pozycjonowania, dokowania, blokowania i automatycznego rozpoczecia
tadowania.

3. Implementacje sterowania sekwencjami pracy stacji: przygotowanie do misji, kontrola warunkéw,
otwarcie dostepu, start/wyjazd, obstuga powrotu, dokowanie, zamkniecie stacji i przejscie do
tadowania/gotowosci.

4. Integracje telemetrii i diagnostyki stacji z platformg centralng oraz rejestrowanie kluczowych
parametréw podczas prob.

5. Sprawdzenie pracy zasilania, magazynu energii, uktadéw tadowania oraz systeméw
ogrzewania/chtodzenia/wentylacji w stanach gotowosci, przygotowania do misji, tadowania i awarii.

6. Przeprowadzenie co najmniej 80 petnych cykli automatycznej obstugi w koncowej konfiguracji obu
demonstratoréw tgcznie, w tym co najmniej 20 cykli dla bezzatogowych statkédw powietrznych i 20 cykli
dla robotéw naziemnych w kazdej stacji. Petny cykl obejmuje przygotowanie stanowiska, udostepnienie
wyjscia/startu, powrét urzgdzenia, naprowadzanie, dokowanie i rozpoczecie tadowania.

7. W konicowej serii odbiorowej nalezy wykaza¢ skuteczno$¢ poprawnego zakornczenia petnego cyklu
dokowania na poziomie co najmniej 90% w zdefiniowanych i powtarzalnych warunkach préb oraz brak
niebezpiecznej kolizji urzagdzen z elementami stacji.

8. Przeprowadzenie préb bezpieczenstwa obejmujgcych co najmniej: wykrycie przeszkody w strefie ruchu,
btedne pozycjonowanie urzadzenia, zatrzymanie awaryjne, utrate komunikacji z platformg i utrate
podstawowego zasilania; kazda préba ma wykazac przejscie systemu do zdefiniowanego stanu
bezpiecznego.

Rezultaty zadania 2: dwa kompletne demonstratory, dwa zintegrowane bezzatogowe statki powietrzne i
dwa roboty naziemne, oprogramowanie automatyki stacji, protokoty co najmniej 80 cykli, protokoty préb
bezpieczenstwa oraz dokumentacja powykonawcza.

Zadanie 3. Opracowanie centralnej platformy zarzadzania i sterowania

Celem zadania jest opracowanie jednego centralnego systemu informatycznego zapewniajgcego
operacyjne zarzgdzanie dwiema stacjami i czterema robotami oraz integracje z zewnetrznymi zrédtami
danych.

Zakres prac obejmuje:

1. Opracowanie architektury komunikacji, modelu stanéw stacji, robotéw i misji oraz mechanizméw
potwierdzania polecen i synchronizacji danych.

2. Implementacje funkcji monitorowania i sterowania stacjami, telemetrii robotéw, zarzadzania
zadaniami, podgladu obrazu, map cyfrowych, alarméw, historii zdarzen i uprawnien uzytkownikdéw.

3. Opracowanie i uruchomienie funkcjonalnego stanowiska operatorskiego umozliwiajgcego jednoczesng
obserwacje co najmniej dwdéch aktywnych stacji, mapy, telemetrii, czujnikéw, obrazu i alarmoéw oraz
faktyczne wydawanie polecen do stacji i robotéw.

4. Integracje z funkcjami zdalnego sterowania robotem naziemnym oraz funkcjami nadzoru i
przekazywania/przejmowania sterowania bezzatogowym statkiem powietrznym w zakresie
udostepnionym przez wybrane urzadzenia.
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5. Opracowanie mechanizmu doboru rodzaju robota do zadania oraz aktualizacji zadania na podstawie
wyniku pierwszej inspekcji.

6. Integracje z istniejgcymi mapami cyfrowymi oraz z co najmniej jednym zewnetrznym zrédtem zgtoszen
lub systemem monitorowania infrastruktury; opracowanie dokumentacji interfejsu programistycznego.

7. Préby opdznien komunikacji, utraty i przywrdécenia tgcznosci, jednoczesnego monitorowania obu stacji,
integralnosci rejestru polecen i poprawnosci reakcji na stany awaryjne.

Rezultaty zadania 3: dziatajgca centralna platforma wraz ze stanowiskiem operatorskim, mapami
cyfrowymi, modutami zarzgdzania stacjami i robotami, interfejsami sterujgcymi i integracyjnymi,
mechanizmem koordynacji zadan, kodem zrédtowym i dokumentacjg techniczna.

Zadanie 4. Integracja, scenariusze inspekcyjne i walidacja catego systemu

Celem zadania jest eksperymentalne potwierdzenie dziatania kompletnej technologii w dwdch
reprezentatywnych scenariuszach monitorowania lub inspekgji infrastruktury.

Zakres prac obejmuje:

1. Przygotowanie dwoch scenariuszy badawczych obejmujgcych wykorzystanie komplementarnych
wiasciwosci bezzatogowego statku powietrznego i robota naziemnego oraz okreslenie danych
referencyjnych i kryteriéw oceny.

2. Integracje i sprawdzenie metod analizy obrazu w Swietle widzialnym i termowizji oraz wybranych
danych sensorycznych w tych scenariuszach, wraz z pomiarem poprawnosci i btedéw rozpoznania.

3. Przeprowadzenie badan petnego procesu: zgtoszenie lub harmonogram -> wybdr urzgdzenia ->
przygotowanie stacji -> zatwierdzenie i wykonanie misji -> analiza danych -> ewentualna dodatkowa
inspekcja -> powrot -> dokowanie -> przekazanie wyniku operatorowi.

4. Weryfikacje dziatania systemu przy niedostepnosci wybranego urzgdzenia, ograniczonym stanie
energii, utracie tgcznosci oraz co najmniej jednym innym zdarzeniu awaryjnym wiasciwym dla przyjetego
scenariusza.

5. Opracowanie koncepcji operacji dla préb, analizy wymagan prawnych, oceny ryzyka wtasciwej dla
wybranych scenariuszy, procedur normalnych i awaryjnych, zasad nadzoru operatora, przejecia
sterowania i postepowania przy utracie tgcznosci. Dokumentacja powinna zawierac dane techniczne
wymagane do przygotowania wtasciwej instrukcji operacyjnej oraz oceny ryzyka SORA albo
predefiniowanej oceny ryzyka PDRA, jezeli bedg wtasciwe dla prowadzonych préb.

6. Przeprowadzenie technicznego instruktazu odbiorowego dla przedstawicieli AMM Systems
obejmujgcego uruchomienie demonstratoréw i platformy, obstuge stanowiska operatorskiego,
procedury normalne i awaryjne, podstawowg diagnostyke oraz odtworzenie uzgodnionego scenariusza
badawczego.

7. Opracowanie raportu koncowego zawierajgcego metodyke, wyniki pomiaréw, analize odchylen, wykaz
osiggnietych parametréw, ograniczenia techniczne i rekomendacje dalszego rozwoju technologii.

Rezultaty zadania 4: dwa zwalidowane scenariusze, raporty z badan zintegrowanych i awaryjnych,
dokumentacja operacyjna i bezpieczenstwa, protokét instruktazu odbiorowego oraz raport koncowy z
walidacji technologii.

V. Wymagania dotyczace przekazywanych rezultatéw

Wykonawca dostarczy kompletny rezultat ustugi umozliwiajgcy uruchomienie, demonstracje,
powtdrzenie badan i dalszy rozwoj technologii przez AMM Systems Sp. z 0.0. W szczegdlnosci przekaze:
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1. Dwie kompletne autonomiczne stacje wielorobotowe wraz z mechanizmami, automatyka, systemami
dokowania i tadowania, wyposazeniem energetycznym, srodowiskowym, komunikacyjnym i
bezpieczenstwa.

2. Dwa bezzatogowe statki powietrzne i dwa roboty naziemne wraz z wyposazeniem, elementami
dokowania, licencjami i akcesoriami wymaganymi do dziatania demonstratorow.

3. Centralng platforme zarzadzania i sterowania wraz z funkcjonalnym stanowiskiem operatorskim i
wyposazeniem niezbednym do uruchomienia demonstratora.

4. Kod zrodtowy oprogramowania wytworzonego w ramach zamdwienia, repozytoria, instrukcje
budowania, wdrazania i konfiguracji, pliki konfiguracyjne oraz dokumentacje interfejséw
programistycznych.

5. Dokumentacje konstrukcyjng umozliwiajgca odtworzenie demonstratora, obejmujacg co najmnie;j
modele tréjwymiarowe/CAD, rysunki wykonawcze i ztozeniowe, zestawienia materiatowe i podzespotéw
(BOM), dokumentacje mechanizmodw, sposéb montazu i posadowienia oraz dokumentacje serwisowa.

6. Dokumentacje elektryczng i automatyki: schematy elektryczne, listy sygnatéw, dobér zabezpieczen i
zasilania, konfiguracje sterownikéw, opis logiki stanow i bezpieczenstwa oraz - jezeli powstang - projekty
ptytek elektronicznych i oprogramowanie wbudowane.

7. Dokumentacje badan: scenariusze i procedury préb, surowe lub odpowiednio zanonimizowane dane,
logi systemowe, wyniki pomiaréw, protokoty co najmniej 80 cykli automatycznej obstugi, protokoty préb
awaryjnych i raport koncowy.

8. Dokumentacje operacyjng i bezpieczenstwa wtasciwg dla przeprowadzonych préb oraz materiaty i
protokét instruktazu technicznego.

9. Protokoty odbioru i przekazania wtasnosci urzadzen zawierajgce ich identyfikacje, numery seryjne i
wykaz przekazywanego wyposazenia.

Przeniesienie wlasnosci urzadzen i praw do rezultatow

Dwie stacje, dwa bezzatogowe statki powietrzne, dwa roboty naziemne wraz z wyposazeniem oraz
oprogramowanie stanowig materialne i niematerialne rezultaty kompleksowej ustugi badawczo-
rozwojowej i po zakonczeniu prac oraz po odbiorze zostang przekazane na wtasnos¢ AMM Systems Sp. z
0.0. wraz z autorskimi pawami majgtkowymi. Wynagrodzenie za: ich wykonanie, integracje,
oprogramowanie, testowanie, przekazanie I nabycie praw majgtkowych do rezultatéw projektu musi by¢
uwzglednione w cenie oferty.

Wykonawca przeniesie na Zamawiajgcego catos¢ autorskich praw majatkowych do wszystkich rezultatéw
wytworzonych w ramach zaméwienia na polach eksploatacji okreslonych w umowie, w szczegélnosci do
rozwigzan konstrukcjnych, elektronicznych, technologicznych, oprogramowania, dokumentacji,
projektow, modeli, designu i innych utwordw powstatych podczas realizacji prac oraz do ich dalszej
sprzedazy, modyfikacji i zgody na dalszy obrét tymi prawami. W odniesieniu do elementoéw istniejgcych
wczesniej, bibliotek, modeli lub rozwigzan oséb trzecich wykonawca wskaze ich pochodzenie i zapewni
licencje pozwalajgce na uzytkowanie, utrzymanie, modyfikacje i dalszy rozwéj kompletnego rozwigzania
zgodnie z jego przeznaczeniem.

VI. Wymagania dotyczace sposobu realizacji

1. Wykonawca odpowiada za realizacje wszystkich czterech zadan, integracje ich rezultatéw oraz
osiagniecie kompletnego, dziatajagcego demonstratora zgodnego z wymaganiami zapytania.

2. Wykonawca przedstawi szczegétowg metodyke prac i badan, obejmujgcg sposéb projektowania,
prototypowania, integracji, pomiarow, rejestracji danych i odbioru poszczegélnych rezultatow.

AMM Systems Sp.z0.0. * strona /7



AMM SYSTEMS | ZAPYTANIE OFERTOWE | PROJEKT DO PUBLIKAC)I

3. Dopuszcza sie zastosowanie dostepnych komponentéw sprzetowych i programowych, przy czym
projekt stacji, mechanizmy dostepu i dokowania, automatyka integracyjna, centralna platforma oraz ich
wzajemna integracja muszg odpowiada¢ wymaganiom niniejszego zapytania i zosta¢ zweryfikowane w
badaniach.

4. Wykonawca prowadzi dokumentacje zmian projektowych, konfiguracji demonstratoréw i wersji
oprogramowania w sposdb zapewniajgcy odtworzenie konfiguracji wykorzystanej w badaniach
odbiorowych.

5. Proby bezzatogowych statkéw powietrznych musza by¢ prowadzone w warunkach zgodnych z
obowigzujgcymi przepisami, z zapewnieniem wymaganych kompetencji personelu, procedur i Srodkéw
bezpieczenstwa dla przyjetej koncepcji operacji.

6. Wykonawca bedzie przedstawiat Zamawiajgcemu postep prac i wyniki kolejnych etapéw w punktach

kontrolnych uzgodnionych w harmonogramie.

7. Podwykonawstwo jest dopuszczalne; wykonawca pozostaje odpowiedzialny za catos¢ ustugi, integracje
rezultatéw, bezpieczenstwo prac oraz zapewnienie praw do rezultatéw wytworzonych przez
podwykonawcow.

8. Odbior koricowy obejmie uruchomienie obu demonstratoréw i platformy, potwierdzenie wykonania
minimalnego programu badan, powtérzenie wybranych préb w obecnosci Zamawiajacego, weryfikacje
przekazanej dokumentacji i kodu zrédtowego oraz podpisanie protokotdéw przekazania urzadzen i praw.

VII. Planowany termin realizacji
Planowany termin realizacji: od 1 grudnia 2026 r. do 30 czerwca 2027 r.

Rozpoczecie wykonywania ustugi uzaleznione bedzie od spetnienia warunkéw zwigzanych z przyznaniem
dofinansowania oraz dopuszczalnoscig rozpoczecia prac i ponoszenia wydatkéw. Szczegdtowy
harmonogram czterech zadan zostanie uzgodniony z wybranym wykonawcg, z zachowaniem
planowanego terminu zakoriczenia projektu.

Oferta powinna jednoznacznie potwierdzac¢ mozliwos$¢ realizacji catego zaméwienia we wskazanym
okresie.

VIII. Warunki udziatu w postepowaniu

Oferty mogg sktada¢ podmioty uprawnione do realizacji ustug badawczo-rozwojowych na zasadach
okreslonych w regulaminie konkursu ARAW, w szczegélnosci jednostki wskazane w art. 7 ust. 1 pkt 1, 2
4-8 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. - Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce oraz inne jednostki
dopuszczone regulaminem konkursu.

1. Posiadanie statusu jednostki uprawnionej do wykonania ustugi w ramach wskazanego projektu
grantowego.

2. Dysponowanie kompetencjami i zasobami technicznymi oraz kadrowymi niezbednymi do realizacji
petnego zakresu zaméwienia.

3. Mozliwos$¢ wykonania ustugi w przewidzianym terminie.
4. Brak niedozwolonych powigzan osobowych lub kapitatowych z Zamawiajgcym.

5. Ztozenie kompletnej oferty obejmujacej wszystkie cztery zadania, minimalny program badan i
komplet rezultatéw okreslonych w niniejszym zapytaniu.

Zamawiajgcy moze zwrocic sie o wyjasnienia i dokumenty potwierdzajgce spetnienie powyzszych
wymagan.
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IX. Kryterium wyboru najkorzystniejszej oferty

Oferty spetniajgce warunki udziatu oraz wymagania przedmiotowe zostang ocenione na podstawie
kryterium: CENA CALKOWITA BRUTTO ZA REALIZACJE CALEJ USLUGI - WAGA 100%.

Liczba punktéw: P = (Cmin / Cbad) x 100 pkt, gdzie Cmin oznacza najnizsza cene catkowitg brutto oferty
podlegajacej ocenie, a Cbad - cene brutto badanej oferty. Maksymalnie mozna uzyska¢ 100 punktéw.

Za najkorzystniejszg zostanie uznana oferta spetniajgca wszystkie wymagania, ktéra uzyska najwiekszg
liczbe punktéw. Zamawiajgcy moze wezwac do wyjasnienia ceny w przypadku uzasadnionych watpliwosci
co do mozliwosci wykonania zamdwienia za zaoferowang kwote.

X. Sposob przygotowania oferty

Oferta powinna zosta¢ ztozona jako podpisany dokument PDF i zawierac co najmniej:
1. Petng nazwe wykonawcy, adres, NIP, dane rejestrowe i osobe uprawniong do reprezentaciji.
2. Potwierdzenie uprawnienia do realizacji ustugi B+R w ramach programu ARAW.

3. Catkowitg cene netto, kwote VAT i cene brutto za realizacje catego zamdwienia, z rozbiciem na cztery
zadania.

4. Potwierdzenie, ze cena obejmuje wszystkie prace, materiaty, urzagdzenia, licencje, wyposazenie
prototypowe, badania, dokumentacje, instruktaz oraz przekazanie wtasnosci dwéch stacji, dwdéch
bezzatogowych statkow powietrznych i dwdch robotéw naziemnych.

. Potwierdzenie objecia ofertg catosci zakresu prac i wszystkich wymaganych rezultatow.
. Proponowany harmonogram realizacji zadan.

. Opis doswiadczenia i kompetencji zespotu oraz dostepnej infrastruktury badawczej.

00 N o un

. Opis proponowanej konfiguracji obu stacji oraz wskazanie konkretnych modeli bezzatogowych
statkow powietrznych i robotéw naziemnych, wyposazenia sensorycznego, interfejsow
integracyjnych, sposobu tadowania i ograniczen technicznych istotnych dla realizacji zamdéwienia.

9. Opis metodyki prac i badan, w tym sposobu projektowania i préb kluczowych mechanizméw,
programu co najmniej 80 cykli automatycznej obstugi, prob bezpieczenstwa, dwdch scenariuszy
walidacyjnych i sposobu dokumentowania wynikéw.

10. Opis centralnej platformy zarzadzania i sterowania oraz stanowiska operatorskiego, w tym funkgji
monitorowania stacji i robotéw, GIS, telemetrii, obrazu, sterowania, obstugi alarméw, historii
zdarzen i integracji z systemem zewnetrznym.

11. Zakres dokumentacji operacyjno-regulacyjnej zwigzanej z badaniami, procedur bezpieczenstwa i
instruktazu odbiorowego.

12. Oswiadczenie o braku niedozwolonych powigzan osobowych lub kapitatowych z Zamawiajgcym.
13. Termin zwigzania ofertg wynoszacy co najmniej 30 dni od uptywu terminu sktadania ofert.

Cena musi obejmowac wszystkie koszty realizacji, w tym prac specjalistycznych, infrastruktury i
wyposazenia, przygotowania i przekazania demonstratoréw oraz robotéw, integracji, testow,
dokumentacji i przeniesienia wymaganych praw. Oferty czeSciowe nie beda rozpatrywane.

Wykonawca przedstawi osobne zestawienie ilosciowe i kosztowe zasobdw sktadajgcych sie na cene
oferty, w szczegolnosci: personelu i planowanego naktadu pracy wedtug specjalnosci, materiatow i
elementéw prototypowych, urzagdzen i sensoréw, licencji, wyposazenia stanowiska operatorskiego, badan
zewnetrznych oraz pozostatych kosztéw niezbednych do realizacji zamodwienia. Zestawienie ma
umozliwia¢ poréwnanie zakresu i kompletnosci ofert.
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XI. Termin i sposéb sktadania ofert
TERMIN SKEADANIA OFERT: do 28.10.2026 godz. 10:00.
ADRES E-MAIL: b.starczewski@ammsystems.pl

Oferta powinna zostac przestana w postaci podpisanego dokumentu PDF na powyzszy adres e-mail. O
zachowaniu terminu decyduje wptyw wiadomosci z kompletng ofertg do skrzynki pocztowej
Zamawiajgcego przed uptywem wskazanego terminu.

Tytut wiadomosci: ,Oferta - ustuga B+R - autonomiczna stacja wielorobotowa - AMM Systems”.

Pytania dotyczgce tresci zapytania nalezy przesyta¢ na adres b.starczewski@ammsystems.pl. Wyjasnienia
istotne dla przygotowania ofert bedg udostepniane wszystkim potencjalnym wykonawcom na réwnych
zasadach.

Xll. Pozostate postanowienia

1. Postepowanie prowadzone jest w celu wytonienia wykonawcy ustugi B+R planowanej do objecia
dofinansowaniem w projekcie grantowym ARAW.

2. Wybor wykonawcy zostanie dokonany przed ztozeniem wniosku o udzielenie grantu.
3. Z wybranym wykonawcg planuje sie zawarcie umowy przedwstepnej dotyczacej realizacji ustugi.

4. Zawarcie umowy realizacyjnej i rozpoczecie wykonywania zamowienia bedg zalezne od spetnienia
warunkéw wynikajgcych z dokumentacji konkursowej i umowy przedwstepne;.

5. Zamawiajgcy zastrzega mozliwos¢ uniewaznienia postepowania w uzasadnionych przypadkach, w
szczegdblnosci gdy realizacja zamowienia stanie sie niemozliwa lub sprzeczna z warunkami programu.

6. Nie dopuszcza sie sktadania ofert czeSciowych.
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