IZRAKSTS

SARUNU PROCEDURAS
saskana ar Publisko iepirkumu likuma 8.panta septitas dalas 2.punkta b) apak$punktu un Ministru
kabineta 2017.gada 28.februara noteikumu Nr.107 “Iepirkuma procediiru un metu konkursu norises
kartiba” 2.6.apaksnodalu
»Fizikala kustibu simulatora eksperimentalas platformas iegade Eiropas Savienibas fonda
projekta “Rigas Tehniskas universitates InZenierzinatnu un viedo tehnologiju centra
infrastruktiiras attistiba Viedas specializacijas jomas” (VienoSanas
Nr.1.1.1.4/17/1/004) ietvaros”
(Identifikacijas Nr. RTU-2017/130)
ZINOJUMS

Riga, 2018.gada 17.maija
1.  Pasutitaja nosaukums, registracijas numurs:
Rigas Tehniska universitate (turpmak— RTU)
Kalku iela 1, Riga, LV-1658
Izgl. iestades reg.Nr.3341000709
PVN Nr. LVV90000068977
Timeklvietne: www.rtu.lv
Iepirkuma identifikacijas numurs: RTU-2017/130
3. lepirkuma procediiras veids: sarunu procediira, saskana ar Publisko iepirkumu likuma
8.panta septitas dalas 2.punkta b) apakSpunktu un Ministru kabineta 2017.gada 28.februara
noteikumu Nr.107 “Iepirkuma procediiru un metu konkursu norises kartiba” 2.6.apaksnodalu.
4.  lepirkuma procediiras izveles pamatojums:

Ekselences zinatniska aprikojuma iepirkuma ietvaros tiek planots izveidot fizikala
kustibu simulatora eksperimentalo platformu. Sada iekarta lauj veikt cilvéka parvietojumu telpa
saskana ar ieprieks planotam vai dinamiski modificgjamam kustibu trajektorijam, tadejadi radot
iespgju unikaliem cilvéka un mehanismu savstarp€jas iedarbes petijumiem un jaunu
starpdisciplinaru sadarbibas virzienu attistibai.

no

Mehaniska manipulatora specifiskas Tpasibas un unikalitate.

Lai iegttu iesp€ju veidot pilnvertigu kustibu telpa pétijumu ietvaros, ir nepiecieSama
mehaniska konstrukcija kurai piemit seSas kustibu brivibas pakapes. Telpu pienemts raksturot
ar 3 dimensijam, tadel nepiecieSamas parvietojuma iesp€jas tris asis un saistitas rotacijas
iesp€jas ap SIm asim, kopa seSas kustibu iespéjas.

Izvertgjot tehniskos risinajumus, kas nodroSina kustibu vadibas iespgjas konkr&tajam
uzdevumam vispiemérotaka ir uz elektriskas piedzinas balstita sistéma salidzinajuma ar
pneimatiskam vai hidrauliskam sisttmam péc nepiecieSamo dinamisko raksturlielumu, vadibas
iespgju un iesaistito papildu mezglu apjoma. Arl iesp&a noskaidrot iekartas poziciju un
ierobezot kustibu atkariba no eksperimenta ir realiz€jama ar elektriskas piedzinas datorizétu
vadibu reala laika.

Sada tipa mehaniskas ickartas visplaiak sastopamas robotizétas razo$anas procesos ka
industriali robotu manipulatori, tacu to uzdevums ir veikt raZoSanas iekartu vai detalu
parvietoSanu telpa. P&tijumos iesaistitais objekts ir cilvéks, ta parvietojums un savstarpgjas
iedarbibas, kas izvirza unikalas un specifiskas drosibas prasibas $ada tipa mehanismam gan ta
izgatavoSanas, gan kop€jas sist€mas integréSanas zina.

Péc funkcionalas uzbives Iidzigs, bet paredzamajiem p@tniecibas uzdevumiem
nepilnvertigs risinajums ir sastopams izklaides industrijas vajadzibam, kur§ balstits uz robotu
razotaja KUKA, unikali pielagota produkta, manipulatora KUKA KR 600 R2830 Passenger un
sada atrakciju iekarta tiek tirgota ar nosaukumu KUKA Robocoaster. Sadas iekartas, ka arT visu
saistito sistému droSibas prasibas tiek definétas saskana ar Eiropas Savienibas standartu EN
13814, kur§ harmonizets ar1 Latvija, tai skaita, ietverot specifiskus razoSanas procesus (piem.
metala konstruktivo dalu rentgena analizi), 1paSi aprikotu datorvadibas iekartu un
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programmatiiru, kas nav sastopams tipisku industrialo robotu manipulatoru razoSana un
ekspluatacija.

Pétijumiem pielagojamas kabines, jeb gondolas sist€émas specifiskas pasibas.

P&ttjumu veiks$anai ir nepiecieSamiba rast tehnologisko risinajumu realas fiziskas kustibas
laika nodroSinat iesp€ju modelét un istenot dazadus virtualas mainigas apkart€jas vides efektus,
ka, pieméram, attélu, skanu, vibraciju, ka arT rast iesp&ju cilvékam eksperimenta laika
iedarboties uz model€to vidi ar dazadu sviru, sledzu, pedalu vai lidzigu iekartu palidzibu.

Sadu vajadzibu tehniskai realizacijai ir nepiecie$amiba robota manipulatoram uzstadit
slegtu kabini, jeb gondolu ar droSibas prasibam atbilstoSu sédekli un jostam, kura pilda So
papildu vides apstaklu imitacijas funkciju izpildi reiz€ ar tas parvietoSanu telpa ar robota
manipulatora palidzibu.

Aplveida gondolas forma ir optimala, nemot vera iesp&jas projicet virtualu att€lu uz balta
ekrana gondolas iekSpus€, kas nosegtu pec iesp€jas lielaku cilvéka redzes lauku eksperimenta
gaita.

Lai tiktu iev@rotas iepriekS§ minétas droSibas standartu prasibas, ka ar1 savietojamiba ar
unikalo robota manipulatoru KUKA KR 600 R2830 Passenger tiek izv€leta unikala kabines
konstrukcija, kuru vienigo razo, apriko un integré kopg€ja sistéma ar robota manipulatoru
sabiedriba BEC GmbH un nodro$ina tas atbilstibu kopg&jas sist€émas sertifikacijai.

Kopgjas tehnologiskas sistémas specifikas Tpasibas un drosibas prasibas.

Lai butu iesp&ama droSa integrétas robota un gondolas sistemas ekspluatacija Latvija
saskana ar standartu EN13814 un tas pieclagosana dazadiem zinatnisko eksperimentu
uzdevumiem nepiecieSama virkne saistitu apakssisteému.

Nemot vera droSibas prasibas iekarta tiek izvietota norobezota zona un tiek izbiiveta
salagota tehniskas uzraudzibas sisteéma, lai nodro$inatu droSu robota manipulatora darbibu un
novérstu iespgjamos riskus citu personu nokliidanai darba zona kustibas laika. Sadas sistémas
izblivei nepiecieSams specifisks droSibas uzdevumu logiskais kontrolieris (Safety PLC),
atbilstoSi sensori un programmatra.

Lai realizétu zinatniskos eksperimentus ir jaizveido datorizéta sist€émas operatora darba
vieta, kur§ parrauga un kontrol€ sistémas darbibu atrodoties arpus darba zonas, ka ar1 var sekot
cilvéka stavoklim, kur§ atrodas gondola eksperimenta gaita ar videonovéroSanas palidzibu.

Virtualas vides eksperimentalai model€Sanai, tas saistito raksturlielumu, ka, pieméram,
manipulatora kustibas trajektorijas, gondolas veidota attéla, skanas, ka ar1 pétijuma iesaistita
cilveka doto komandu apstradi un mérjjumus veic ar saistitu programmatiiras riku palidzibu
reala laika, tadgjadi nodrosSinot maksimali realam sistémam tuvinatu sist€émas reakcijas atrumu.

Kustibas, att€la un dazadu eksperimenta izmantoto matematisko tehnisko sistému
datormodelu skaitliskai apstradei reala laika apstaklos janodroSina atbilstoSas jaudas
datortehnika, kas pec nepiecieSamibas var tikt izvietota gondola saskana ar drosibas prasibam.

Savstarpgja robota manipulatora drosibas programmatiiras un brivi kontrolgjamu kustibu
vadibas riku integracija sniedz unikalas paSibas brivi veidot manipulatora kustibas telpa
eksperimentu ietvaros ar saistitu att€lu imitaciju reala laika, neapdraudot iesaistito personalu un
iekartas.

Industriala robota manipulatora uzstadiSana un pielagoSana konkrétai telpai RTU
Laboratoriju kompleksa ir saistita ar specifisku stiprinajuma konstrukciju projekt€Sanu un
izgatavosanu, nemot veéra dotas €kas gridas konstrukciju parametrus un novietojumu telpa.

Uzstaditas sist€mas apkalpoSanai ir javeic profesionala operatoru apmaciba un tas
nodoSana ekspluatacija sadarbojoties ar Latvijas Republika akreditétam sertific€Sanas
institlicijam saskana ar standartu EN13814.

Fizikala kustibu simulatora eksperimentalas platformas specifiskas prasibas izbuvei RTU
laboratoriju maja.
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Uz gridas, centrali novietojama un mont&jama mehaniska sistéma ar 6 kustibas brivibas
pakapju iesp&ju, robota manipulatora maksimalai sniedzamibai japarsniedz 2,7 metru
radiusu tas gala montazas plaksnes plakné ar 600 kg celtspéju kabines montazai. Sada
konstrukcija Jaut realizét plasus kustibas trajektoriju saistitos pétijumus vairak neka 40 m*>
liela telpa (tilpuma) RTU pieejamaja telpa laboratoriju maja Paula Valdena iela 1, kas ir
karkasa tipa biive bez monolitam sienam ar saistitam stiprindjumu iesp&jam vertikalas
plakn@s. Iekartas funkcionalas uzbiives attéls ar 6 asu apzim&jumu (sk. att€lu Nr.1).

1.attels. Robota manipulators ar 6 asu brivibas pakapém.

Kustibas atkartojamibas precizitate ar robota manipulatoru mehanismu jasasniedz
vismaz: +/- 0.08 mm (ISO 9283), precizu zinatnisko eksperimentu veik$anai kustibas
trajektoriju izstradei un parbaudei.

Robota manipulatora iekartas riipnieciskas izgatavoSanas tehnologiskais process paredz
kritisko metalisko konstrukciju padzilinatu kvalitates parbaudi (Iidzigi ka izklaides
karuselu iekartas), kas ir unikala procediira, ko piedava tikai viens robotu raZotajs
KUKA, specifiskam iekartas tipam KR 600 2830 Passenger. Kustibas simulatora
sisttmas darbiba tiek sertificeta saskana ar maSinu un iekartu Direktivu 2006/42/EK
darbam pétniecibas vajadzibam.

Iekartas saistitais programmnodroSinajums un elektroniski vadama servopiedzinas
sisttma paredz nepartrauktu kustibas paatrindjuma un kustigo savienojumu attistito
momentu ierobezoSanu un kontroli reala laika, lai varetu ieverot standarta EN 13814
aprakstitos maksimalos paatrinajuma parametrus uz cilvéka kermeni (5 klases atkariba no
paatrinajuma ilguma un virziena, saskana ar minéto standartu (sk. 2.attelu)).
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5) Lai realizétu eksperimentu ar cilvéka iesaisti nepiecieS8ama specifiskas konstrukcijas un

drosibas limena kabine ar kré€slu un droSibas jostam. Starpdisciplinaru pétijjumu
vajadzibam japaredz iesp&ja izmantot reallaika virtualu att€lu un tehniskos vadibas
elementus. Tade] kabinei japilda ari ekrana un operatora panela funkcija, ka ari jakalpo
par platformu turpmakai modifikacijai ar specifisku sensoru, mériekartu izvietoSanu,
ilgtermina attistoties pétijumu virzienam. Sadas konstrukcijas kabines ir unikals produkts,
ka arT to sist€émas izbiive, ietverot KUKA robotu un nemot véra universitates specifiskos
telpu parametrus ir unikala, ko piedava sabiedriba BEC Gmbh. Ipasi pielagota kabines
aplveida forma, kas izgatavota no oglekla Skiedras kompozitmateriala uz sertificétas
metala neso$as konstrukcijas, lauj veidot trisdimensionala att€la ar projekciju ar duala
LED projektora palidzibu. Sisteémas integracija ar robota manipulatoru paredz iekapS$anas
un izkapSanas iesp&jas gridas limeni, kas lauj izbuvét kompaktu sisttmu bez papildu
trepjveida konstrukciju izmantoSanas.

Fizikala kustibu simulatora eksperimentalas platformas tehniskie parametri, kas pamato
izvélétas sistémas unikalitati, kuru nav iesp&jams panakt ar citam tehnologijam.

Darba laukums un ta parametri:

Kustibas telpa darbibas laukums ir lielaks neka 40m®

Dazadu kustibu diapazoni pie gondolas piesaistes punkta:

Tips/veids no lidz
ZvalstiSana (roll) -180° | + 180°
Sviediens (pitch) - 50° + 50°
SvarstiSana pa vertikalu asi (yaw) -160° | +160°
Cilasana (heave) Om +3m
VilnoSana (Surge) -1 m +1m
Aplveida svarstiSana (sway) -8m +8'm

Dazadu kustibu atrumi pie gondolas piesaistes punkta:

Tips
ZvalstiSana (roll) 110°/s
Uzsviediens (pitch) 70°/s
SvarstiSana pa vertikalu asi (yaw) 80°/s
Cilasana (heave) 2.8 m/s
Vilnosana (Surge) 2.8 m/s
Aplveida svarstiSana (sway) 3.9 m/s

Dazadu kustibu paatrinajumi pie gondolas piesaistes punkta:

Tips
Cilasana (heave) 1.2¢g
VilnoSana (Surge) 109
Aplveida svarstiSana (sway) 1l44¢g

Pozicijas atkartojamibas precizitates diapazons pie gondolas piesaistes punkta atbilstosi
(1SO 9283): +/- 0.08mm

Kontrolg&jamas brivibas pakapes: 6

Nominala celtsp&ja pie gondolas piesaistes punkta: 600kg

Speciali izstradatas droSibas sist€mas:

Licencéta cilvéku parvietoSanai;
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Licencéta simulatora sistéma atbilstoSi iekartu (masinu) Direktivai 2006/42/EG,
lietosanai p&tniecibas un macibu iestades;

droSa uzraudziba Iidz 16 lietotaja definétam asim vai Dekarta monitoringa vietam;

droSas darbibas apstasanas iespgjas 6 individualam astm vai asu grupam, ievades un
izejas drosai ekspluatacijai.

Gondolas funkcionalitate:

Drosiba:

speciali pielagots gondolas interjers ar diviem “eyevis” LED projektoriem, kas sertificeti
kustigam platformam, kuru pamata ir NVIDIA K5000 grafiskas kartes ar augstas klases
DVI attela izliekumu, krasu jaukSanu un korekciju realistiskai 3D vizualai uztverei;
skanas nodro$inajums;

plakanas kopnes un industrialie komutacijas mezgli, lai savienotu gondolu ar robotu;
specializeta kabine, vadibas un kontroles svira dazadam galalietotaja vajadzibam;
pasaziera iekapSana “zemes” Iiment;

pasaziera kustiba 360° diapazona dazados rezimos (zvalstisana (roll), uzsviediens (pitch),
svarstiSana pa vertikalo asi (yaw)).

ar rentgenu parbaudita robota metala struktiira stiklasSkiedras gondolas pievienoSanai;
licenceta simulatora sisteéma atbilstosi iekartu (masinu) Direktivai 2006/42/EG, lietoSanai
pétniecibas un macibu iestades;

speciali pielagota drosibas sistéma (gan PLC, gan programmatiira) savietojama ar KUKA
KR600 R2830 pasazieru robotu;

integréta droSas ekspluatacijas sisttma un kabelu komunikacijas sist€émas pasazieru
parvietosanai;

reala laika industriala robota, gondolas (kabines), lietotdja saskarnes (GUI) vadiba un
dators ar datu saglabasanu.

BEC GmbH ir vienigais pétijumu vajadzibam piemeérotas gondolas sist€mas razotajs, kurs
nodrosina ar to savietojama robota manipulatora KUKA KR 600 2830 Passenger piegadi un
kopgjas sist€mas izbuvi un sertifikaciju saskana ar Eiropas Savienibas standartu EN13814.
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3.attels. Industrials robota ickarta KUKA KR 600 R2830 Passenger ar virtualas realitates kabini BEC

simulaciju un pétniecibas vajadzibam saskana ar EN13814 standarta prasibam.
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Saskana ar Publisko iepirkumu likuma 8.panta septitas dalas 2.punktu, sarunu procediiru

pasiititajs ir tiesigs piemérot, ja piegades var nodrosSinat tikai konkréts piegadatajs kada no sadiem
gadijumiem:

a) iepirkuma meérkis ir radit vai iegadaties unikalu makslas darbu vai maksliniecisku

izpildijjumu,

b) nav konkurences tehnisku iemeslu del,
¢) nepiecieSams ieverot iznemuma tiesibu, tai skaita intelektuala Tpasuma tiesibu, aizsardzibu.
Nemot véra augstak minéto, Iepirkuma komisija noléma veikt sarunu procediru Publisko

iepirkumu likuma 8.panta septitas dalas 2.punkta b) apakSpunkta noteiktaja kartiba.

5.

10.

11.

Iepirkuma priekSmets: fizikala kustibu simulatora eksperimentalas platformas iegade saskana
ar nolikuma un tehniskas specifikacijas prasibam. Galvenais CPV kods: 42990000-2 (Dazadas
pasa lietojuma iekartas).

Pazinojums par ligumu publicéts Eiropas Savienibas Oficialaja Véstnesi un lepirkumu
uzraudzibas biroja timeklvietné: netika publicéts, jo Pasttitajs uzaicinaja uz sarunam pasa
izraudzitu piegadataju — BEC GmbH.

lepirkumu komisija izveidota ar Rigas Tehniskas universitates 27.12.2017. rikojumu
Nr.03000-1.2/146 Sada sastava:

Komisijas priekSsedétajs:

Martins$ Briedis Iepirkumu nodalas vaditajs

Komisijas locekli:

Ansis Avotins Industrialas elektronikas un elektrotehnikas institiita
pétnieks

Artis Celitans Iepirkumu nodalas vecakais iepirkumu specialists

Zane Circane Projektu ievieSanas un koordinacijas nodalas projekta
vaditaja

Piedavajumu iesniegS§anas termins: Iidz 2018.gada 23.janvara, plkst. 15:00.
Sanemtie piedavajumi un piedavatas cenas:

1.tabula
Nr.p.k. Nosaukums Kopé€ja cena EUR bez
PVN
1. BEC GmbH 659 700,00

Piedavajumu atvérSanas vieta, datums un laiks: 2018.gada 23 janvara, plkst. 15:00, Kalku
iela 1 - 322 kab., Riga (lepirkuma komisijas protokols Nr.2).

Pretendentiem noteiktas kvalifikacijas prasibas un iesniedzamie dokumenti, saskana ar
nolikuma 5.punktu.

2.tabula
5.1.Kandidatam ir jaatbilst sadam | 5.2.Lai apliecinatu atbilstibu Pasiititaja noteiktajam
kvalifikacijas prasibam: kvalifikacijas prasibam, kandidatam jaiesniedz S$adi
kvalifikacijas prasibas apliecinosie dokumenti:
5.1.1.Kandidats piekrit nolikuma | 5.2.1.Kandidata  pieteikums par  piedaliSanos
noteikumiem. iepirkuma, kas ir aizpildits atbilsto§i nolikuma

pielikumam Nr.1 — Pieteikuma véstules formai.

5.1.2.Kandidats ir registréts atbilstosi | 5.2.2.Ja kandidats nav registréts Komercregistra (t.i. ir
attiecigas valsts normativo tiesibu aktu | registréts arvalstis) - attiecigds valsts institiicijas
prasibam. izsniegts dokuments, kas apliecina, ka kandidats ir
registréts atbilstosi tas valsts normativo aktu prasibam.
5.1.3.Kandidata parstavim, kur§ parakstijis | 5.2.3.Dokuments, kas apliecina kandidata parstavja
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piedavajuma dokumentus, ir parstavibas | paraksta (parstavibas) tiesibas.

(paraksta) tiesibas. Ja tiek iesniegta pilnvara, pilnvarai pievieno pilnvaras
devgja parstavibas (paraksta) tiesibas apliecinosu
dokumentu.

Nolikuma 5.3.-5.10.punkts

12. Piedavajuma izverteSanas Kkriterijs: saimnieciski visizdevigakais piedavajums, kuru nosaka,
nemot véra tikai viszemako kopgjo cenu (bez PVN), nolikuma 11.punkts.

13. Pretendentu atbilstiba nolikuma prasibam (kvalifikacijas prasibas, atbilstiba tehniskas
specifikacijas prasibam un finansu piedavajums), lepirkuma komisijas 2018.gada 26.janvara
protokols Nr.3; lepirkuma komisijas 2018.gada 5.februara protokols Nr.4:

BEC GmbH piedavajums atbilst nolikuma noteiktajam prasibam.

14. Par lemuma pienemsanu par iepirkuma rezultatu (lepirkuma komisijas 2018.gada 17.maija
protokols Nr.5):

Saskana ar veikto piedavajumu izveértgjumu, lepirkuma komisija noléma par uzvarétaju
iepirkuma procediira ,,Fizikala kustibu simulatora eksperimentalas platformas iegade Eiropas
Savienibas fonda projekta “Rigas Tehniskas universitates Inzenierzinatnu un viedo tehnologiju
centra  infrastruktiiras attisttba ~ Viedas specializacijas  jomas”  (VienoSanas
Nr.1.1.1.4/17/1/004) ietvaros” (ID Nr. RTU - 2017/130) atzit un noslégt Iepirkuma ligumu ar
BEC GmbH (registracijas Nr. HRB 361399, Marktstrasse 191, D-72793 Pfullingen, Vacija),
kura atbilst nolikuma noteiktajam prasibam un kriterijiem (nolikuma 11.punkts — saimnieciski
visizdevigakais piedavajums, kuru nosaka, nemot véra tikai viszemako kopgjo cenu (bez PVN))
un nav izsledzama no dalibas iepirkuma procediira saskana ar Publisko iepirkumu likuma
42.panta pirmo dalu.

Iepirkuma ligums tiks slégts par kop&jo ligumcenu (bez PVN) EUR 659 700,00 (se$i simti
piecdesmit devini tiikstosi septini simti euro un 00 centi).

15. Informacija (ja ta ir zinama) par to iepirkuma liguma dalu, kuru izraudzitais pretendents
planojis nodot apakSuznémeéjiem, ka ari apakSuznéméju nosaukumi: nav

16. Konstatetie intereSu konflikti un pasakumi, kas veikti to noversanai: nav.

Komisijas priekssedetajs: [paraksts/ M. Briedis

Komisijas locekli: Iparaksts/ A. Avotin$

/paraksts/ A. Celitans
/paraksts/ Z. Circane



