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Pliego de prescripciones técnicas de los Servicios de investigacion aplicada
sobre 6G para la contribucion a la creacion de un Gemelo Digital basado en
entornos vehiculares mediante tecnologias de sensado 6G; en el marco del Plan
de Recuperacion, Transformacion y Resiliencia y el Mecanismo de
Recuperacion y Resiliencia - NextGenerationEU a través del proyecto:
6GTWINROAD - Tecnologias 6G para los sensores del vehiculo (NOmero de
referencia TSI-063000-2021-31)

Numero de expediente: 2023071700

El contenido de estas prescripciones técnicas deriva del proyecto 6GTWINROAD -
Tecnologias 6G para los sensores del vehiculo (Namero de referencia TSI-063000-2021-31),
para la investigacion aplicada sobre 6G para la contribucion a la creacion de un Gemelo Digital
basado en entornos vehiculares mediante tecnologias de sensado 6G, en el marco del Plan
de Recuperacioén, Transformacion y Resiliencia y el Mecanismo de Recuperacion y Resiliencia
- Next GenerationEU.

Con la mera presentacion de su oferta, la empresa licitadora acepta las prescripciones
técnicas establecidas en este pliego.

Cualquier propuesta que no se ajuste a los requerimientos minimos establecidos en este
pliego quedara automaticamente excluida de la licitacion.

1. Contexto

El 6rgano de la presente contratacion (Fundacion i2CAT) es un centro de desarrollo e
investigacion sin animo de lucro, que impulsa actividades de [+D+i en el ambito de
arquitecturas, aplicaciones y servicios de Internet avanzados. La estructura organizativa de la
Fundacion i2CAT esta basada en diferentes 6rganos de gobierno, asi como en diferentes
areas y departamentos, para poder gestionar cada area de la forma mas eficaz.

La Fundacion i2CAT apuesta por un modelo de innovacion basado en la colaboracién entre
las empresas, las administraciones publicas, el mundo académico y los usuarios, con el
objetivo de desarrollar tecnologias avanzadas de Internet en los ambitos de 5G/6G, Internet
of Things (IoT), Gemelos Digitales (Digital Twin), y las comunicaciones vehiculares (por sus
siglas en inglés V2X).

En este contexto, las nuevas técnicas de sensado basadas en tecnologias 5G/6G abren la
oportunidad a la creacion de un Digital Twin basado en entornos vehiculares de carreteras;
asi como también a futuros servicios V2X. La tecnologia 5G/6G se presenta como habilitadora
de los servicios V2X y como una tecnologia para sensado de vehiculos gracias a sus mayores
prestaciones.

El concepto de Digital Twin consiste en la representacioén virtual de un objeto fisico y abarca
diferentes areas. Concretamente, en el campo de las comunicaciones V2X, Digital Twin
consiste en una herramienta sofisticada para la evaluacion de los casos de uso cooperativos
(Day 3+), permitiendo la recreacion de escenarios complejos en los que los vehiculos
colaboran y cooperan entre ellos. Los Digital Twin requieren de informacion proveniente del
mundo real para reproducir situaciones y analizar los potenciales casos de uso en escenarios
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de movilidad en entornos urbanos e interurbanos. Es por ello, que en la construccion de Digital
Twin las nuevas tecnologias de sensado 6G juegan un papel fundamental. Estas tecnologias
incluyen: 1) La reconstruccién 3D de un entorno vehicular como es una carretera; 2) La
compresion y transmision de video volumétrico; 3) El procesamiento de video volumétrico
basado en Inteligencia Atrtificial (IA); 4) La deteccion de objetos en tiempo real; 5) El
seguimiento de objetos en tiempo real usando varias camaras; y 6) El estudio de la trayectoria,
dindmica y geoposicidn de objetivos.

La Fundacion i2CAT tiene experiencia en el campo relacionado con la construccién de Digital
Twin, incluyendo las tecnologias de Inteligencia Artificial para la deteccion de objetos; asi
como también para mejorar la calidad del video volumétrico.

El objeto de esta contratacion consiste en: 1) La investigacion aplicada a la creacion de un
Gemelo Digital de un entorno vehicular, por ejemplo una carretera, mediante el uso de
tecnologias de reconstruccion volumétrica en 3D; 2) Evaluar el uso de técnicas de Inteligencia
Artificial que se ejecuten en el nivel Cloud o en el Edge para mejorar el procesado y la calidad
del video volumétrico, con el fin de detectar objetos; 3) Promover la estandarizacion de las
tecnologias estudiadas en el proyecto en el sector automotriz.

Estas tareas, debido a su alta complejidad técnica, se adjudicardn mediante concurso abierto.

En el presente documento se establecen los requisitos, se concretan los trabajos y se definen
las obligaciones que se deriven de la contratacion de empresas para el desempefo de los
servicios que son objeto de esta contratacion.

Las determinaciones establecidas en el presente Pliego de Prescripciones Técnicas, asi como
las contenidas en el Pliego de Clausulas Administrativas Particulares, constituyen normas
vinculantes para el contratista, quien realizara las prestaciones que constituyen el objeto del
contrato con expresa sumision a los mismos y a las instrucciones de contratacion, asi como a
las directrices que dicte el 6rgano de contratacion.

2. Hitos y objetivos

Entre los objetivos generales del Plan de Recuperacion, Transformacion y Resiliencia figuran
el impulso a la transformacion digital y el crecimiento inteligente, sostenible e inclusivo,
incluyendo actuaciones dirigidas a impulsar la I+D+i, que es un factor critico para incrementar
la productividad y competitividad del pais. Dentro de su Politica Palanca V: «Modernizacion y
digitalizacion del tejido industrial y de la PYME, recuperacion del turismo e impulso a una
Espafia Nacién Emprendedora», se encuentra el componente 15, entre cuyos objetivos figura
el de liderar el despliegue tecnoldgico de 5G/6G en Europa, tanto en relacién con las
infraestructuras como en lo que respecta a la innovacion tecnologica.

Esta actuacion se enmarca dentro de la Inversién 6 (16) “Despliegue del 5G: redes, cambio
tecnoldgico e innovacion” del componente 15 “Conectividad digital, impulso a la
ciberseguridad y despliegue del 5G”. En concreto, las actuaciones a realizar contribuiran a la
consecucion de los objetivos CID #243 y #244, cuyos hitos y objetivos se configuran como
una medida de apoyo |+D+i empresarial, que se centra en las fases de aplicacion de nuevo
conocimiento y mejora de tecnologias que incrementen la resiliencia y capacidad competitiva
a medio y largo plazo del sector, acelerando el desarrollo de ecosistemas de innovacion en
5G y 6G y en ciberseguridad 5G.
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La actuacion permitird impulsar el desarrollo de un ecosistema de I+D+i en 5G avanzado y
6G, alcanzando de este modo la finalidad de incrementar el liderazgo de los grupos de
investigacion espafioles en 5G, convirtiéndolos a su vez en un referente en el desarrollo
tecnolégico de 6G. Los objetivos generales de esta actuacion son:

e Promover y desarrollar actividad empresarial que impulse la transformacion digital a
través de la investigacion, el desarrollo y la innovacion en el ambito de las tecnologias
de 5G avanzado y 6G.

e Generar actividad econ6mica a través de la transferencia de conocimientos y
explotacién de tecnologias a titulo oneroso de soluciones desarrolladas en el ambito
del 5G avanzado y 6G.

e Construir un ecosistema en torno al 6G a partir de las infraestructuras y conocimientos
generados mediante actividades de investigacion aplicada, para solventar este fallo de
mercado y para que, de esta forma, y a través de una efectiva transferencia de
tecnologia pueda crearse un tejido de empresas relacionado con esta tecnologia,
particularmente PYMEs.

Se persigue fomentar la creacién de empleo de calidad y potenciar la autonomia estratégica
de la Unidn, junto con una economia abierta, que genere valor afiadido europeo.

El proyecto coordinado 6GTWINROAD tiene como objetivo el uso de Tecnologias 6G que
permitan la creaciébn de Gemelo Digital para la movilidad conectada y auténoma en las
carreteras. Para este fin, se usaran plataformas de simulacién para evaluar las caracteristicas
de la red mévil en entornos de movilidad urbana e interurbana; Mapas HD avanzados con
informacién volumétrica, Algoritmos de vision artificial para estimar el estado del trafico, entre
otras tecnologias de punta.

Por otro lado, las finalidades de 6GTWINROAD, Tecnologias 6G para los sensores del
vehiculo son: 1) Investigacion aplicada al uso tecnologias de Inteligencia Artificial (1A) para
apoyar la creacién de un Gemelo Digital de un entorno vehicular de carretera; 2) Demostrar
la capacidad de sensado de las tecnologias 5G/6G para la deteccién de objetos; 3) Integrar
las tecnologias de sensado 5G/6G en entornos vehiculares realistas que hagan uso de
tecnologias Cloud y Edge Computing; y 4) Contribuir a la transformacion digital del sector
automotriz. Para ello se contemplan los siguientes hitos:

e G6GTWINROAD-SP3-H3: Entregable relacionado con la compresion, transmision,
reconstruccion volumétrica 3D.

o G6GTWINROAD-SP3-H5: Entregable relacionado con soluciones de aprendizaje
maquina.

e 6GTWINROAD-SP3-H6: Entregable relacionado con la validacion final y andlisis de
desemperio de los resultados obtenidos.

e 6GTWINROAD-SP3-H7: Entregable relacionado con las actividades de comunicacion,
diseminacion y estandarizacion.
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3. Objeto del contrato o necesidad a cubrir

El presente Pliego tiene por objeto establecer las prescripciones técnicas que regiran la
realizacion de la prestacion del servicio 6GTWINROAD - Tecnologias 6G para los sensores
del vehiculo (Niumero de referencia TSI-063000-2021-31) en el marco del <<PLAN DE
RECUPERACION, TRANSFORMACION Y RESILIENCIA — FINANCIADO POR LA UNION
EUROPEA — NEXTGENERATIONEU>> definiendo asi sus cualidades.

Este contrato se centra principalmente en las actividades relacionadas con: 1) Apoyar la
construccién de un Digital Twin mediante el uso de tecnologias de reconstruccion volumétricas
en 3D y tecnologias IA; y, 2) Apoyar las pruebas piloto de los casos de uso definidos en el
proyecto. Ademas, este contrato busca cubrir la necesidad que tienen las operadoras de
carreteras de entender los requerimientos necesarios en redes de 5G o 6G avanzado para
admitir casos de uso relacionados con vehiculos auténomos. Es por ello, que se contempla el
estudio nuevas tecnologias de sensado para la deteccion de objetos en la via (vehiculos,
peatones).

A tal fin, este contrato se divide en 4 lotes, para los cuales se identifican los objetivos
detallados a continuacion.

a. Lote 1. Servicios de investigacion aplicada sobre la captura y la
reconstruccion de entornos de carreteras mediante técnicas de Video
Volumétrico 3D - Proyecto: 6GTWINROAD - Tecnologias 6G para los
sensores del vehiculo (Numero de referencia TSI-063000-2021-31)

Con la realizacion del referido lote 1 del objeto contractual, el 6rgano de contratacion pretende
cubrir las siguientes necesidades y/o funcionalidades:

1. Identificar y validar las tecnologias viables para la reconstruccion de mapas
volumétricos 3D. Para ello, se contempla el estudio de equipos de sensado como son
las camaras RGBD y sensores LIDAR (por su terminologia en inglés, Light Detection
and Ranging).

b. Lote 2: Servicios de investigacién aplicada sobre la calibracién y el
procesado de Video Volumétrico en 3D basado en Vision por Computador
e Inteligencia Artificial - Proyecto: 6GTWINROAD - Tecnologias 6G para
los sensores del vehiculo (NUmero de referencia TSI-063000-2021-31)

Con la realizacion del referido lote 2 del objeto contractual, el 6rgano de contratacion pretende
cubrir las siguientes necesidades y/o funcionalidades:

1. Identificar y validar las tecnologias IA y CV (Computer Vision) viables para optimizar
el procesado de video volumétrico en términos de calidad del video, con la finalidad de
crear reconstrucciones de gran calidad del entorno de los vehiculos y de deteccion de
objetos. Para ello, se contempla el estudio de equipos de ultima tecnologia, como son
camaras RGBD vy de sus sistemas de calibracion, o Computacion en la Nube (por su
terminologia en inglés, Cloud o Edge Computing).

c. Lote 3: Servicios de investigacion aplicada a la prueba y ejecucién de
casos de uso - Proyecto: 6GTWINROAD - Tecnologias 6G para los
sensores del vehiculo (Namero de referencia TSI-063000-2021-31
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Con la realizacion del referido lote 3 del objeto contractual, el érgano de contratacion pretende
cubrir las siguientes necesidades y/o funcionalidades:

1. Laejecucién y validacion de las diferentes tecnologias evaluadas en el proyecto. Para
ello se contempla escenarios de pruebas reales como por ejemplo en un entorno de
carretera.

d. Lote 4: Servicios de investigacion aplicada a la estandarizacion y
construccion de ecosistemas - Proyecto: 6GTWINROAD, - Tecnhologias 6G
para los sensores del vehiculo (Niamero de referencia TSI-063000-2021-
31)

Con la realizacion del referido lote 4 del objeto contractual, el 6rgano de contratacién pretende
cubrir las siguientes necesidades y/o funcionalidades:

1. Promover los resultados del proyecto dentro del ecosistema 5G/6G y en el sector
automotriz.

4. Actividades y funciones de la empresa contratista

Las actividades y funciones que deben asumir las empresas contratistas se dividen en un
paquete de trabajo por cada lote. Dichas actividades y funciones son las siguientes:

a. Actividades y funciones de la empresa contratista del lote 1
i. B6GTWINROAD-SP3-L1-P3: Mapas Digitales Volumétricos

Los mapas digitales son colecciones de datos compilados en imagenes
virtuales que normalmente se crean utlizando representaciones
digitales del area mapeada, como imagenes o datos capturados por
sensores para reconstruir carreteras, edificios y entornos de
conduccién. Este paquete de trabajo se enfocara en dos direcciones:
primero, obtener los mejores mapas digitales HD disponibles y
segundo, mejorarlos con datos volumétricos.

En concreto, el paquete de trabajo 6GTWINROAD-SP3-L1-P3 se
divide, a su vez, en la siguiente actividad:

- B6GTWINROAD-SP3-L1-A4 Reconstruccion Volumétrico de un
entorno de carreteras en 3D. Esta actividad se orienta al estudio
de la reconstruccion de entornos de carretera mediante el uso
de nuevos sensores, en particular camaras RGB con un
componente de profundidad adicional (Ilamado RGBD) creadas
gracias a la tecnologia de apilamiento de enfoque, con el
objetivo de enriquecer los mapas digitales HD tradicionales,
orientados a Sistema Avanzado de Ayuda en la Conduccion
(ADAS), con un componente volumétrico, creando novedosos
Mapas Digitales Volumétricos: Reconstruccion 3D del entorno
del vehiculo, representado mediante el formato volumétrico
Point Cloud. Esta tarea también seleccionara los sensores y las
tecnologias mas adecuadas para la reconstruccion de mapas
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3D volumétricos y las probard en un entorno real seleccionado
por la entidad contratante.

- Fechas inicio - fin: Desde la formalizacion del contrato del lote
correspondiente al 31/12/2024

- Presupuesto total de la actividad: 155.000,00 € (sin IVA).

La oferta que presente la empresa licitadora debera abarcar la totalidad de las actividades y
funciones referentes al lote 1 especificadas en el presente pliego y en el Pliego de Clausulas
Administrativas Particulares, siendo todas ellas obligatorias para la admision de las
propuestas.

b. Actividades y funciones de la empresa contratista del lote 2

i. 6GTWINROAD-SP3-L2-P4: Soluciones de tecnologias de aprendizaje
automatico para la percepcion del contexto en entornos de carretera

El objetivo de este paquete de trabajo es la calibracién de los sensores
RGBD seleccionados para un sistema SVS (surround view system)
utilizado en ADAS, la creacién de la reconstruccién 3D y la integracion
del procesamiento en tiempo real de los datos de multiples sensores
(RGB e informacion de profundidad) para la detecciéon de mdultiples
objetos, seguimiento y localizacién de trayectorias 3D utilizando IA para
vehiculos, peatones u otros objetos.

En concreto, el paquete de trabajo 6GTWINROAD-SP3-L2-P4 se
divide, a su vez, en la siguiente actividad:

- B6GTWINROAD-SP3-L2-A7: Procesado de Video Volumétrico
en 3D basado en Inteligencia Artificial
Especificamente, en esta actividad se estudia: 1) La integracion
de tecnologias de Inteligencia Artificial orientada al
reconocimiento de objetos como son peatones, animales,
vehiculos captados por video RGBD; 2) nuevos métodos de
vision por computador para la generacion de video volumétrico
(por su terminologia en inglés, Point Clouds); 3) el uso de
sistemas de calibracién de camara;

- Fechas inicio - fin: Desde la formalizacion del contrato del lote
correspondiente al 31/12/2024

- Presupuesto total de la actividad: 80.000,00 € (sin IVA).

La oferta que presente la empresa licitadora deberd abarcar la totalidad de las
actividades y funciones referentes al lote 2 especificadas en el presente pliego y en el
Pliego de Clausulas Administrativas Particulares, siendo todas ellas obligatorias para
la admisién de las propuestas.

c. Actividades y funciones de la empresa contratista del lote 3
i. 6GTWINROAD-SP3-L3-P5: Validaciéon de Casos de Uso y KPI
El objetivo de este paquete de trabajo es validar los casos de uso y los

Indicadores Claves de Rendimiento (por sus siglas en inglés, KPI)
definidos en el proyecto
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En concreto, el paquete de trabajo 6GTWINROAD-SP3-L3-P5 se
divide, a su vez, en la siguiente actividad:

-  6GTWINROAD-SP3-L3-A10: Prueba y ejecucion de casos de
uso. Esta actividad se centra en la ejecucion de una prueba
piloto, la cual utilizara tanto infraestructura de experimentacion
estudiada en el proyecto, para validar los casos de uso definidos
y extraer los KPI relevantes. Para ello, esta actividad contempla
integrar las diferentes tecnologias implementadas en el
proyecto, como son el procesado, compresion y construccion de
video volumétrico, deteccidn objetos, con el fin de desplegar y
probar estas tecnologias en un entorno de carretera.

- Fechas inicio - fin: 10/10/2023 al 31/12/2024

- Presupuesto total de la actividad: 70.000,00 € (sin IVA).

La oferta que presente la empresa licitadora debera abarcar la totalidad de las
actividades y funciones referentes al lote 3 especificadas en el presente pliego y en el
Pliego de Clausulas Administrativas Particulares, siendo todas ellas obligatorias para
la admisién de las propuestas.

d. Actividades y funciones de la empresa contratista del lote 4
i. 6GTWINROAD-SP3-L4-P6: Creacion de Impacto

Este paquete de trabajo tiene como objetivo maximizar el impacto de
las actividades de investigacion realizadas en el proyecto mediante la
difusién de los resultados, tanto a la comunidad técnica, pero también
asegurando el alcance a la sociedad. Para tal fin, se maximizara la
colaboracién con los organismos dedicados a la estandarizacion de
tecnologias y organizaciones tanto nacionales como internacionales, y
contribuyendo a la construccion del ecosistema en las areas de 5G/6G
y en el area de Movilidad Cooperativa, Conectada y Automatica (por
sus siglas en inglés CCAM).

En concreto, el paquete de trabajo 6GTWINROAD-SP3-L4-P6 se
divide, a su vez, en la siguiente actividad:

- 6GTWINROAD-SP3-L4-A14: Estandarizacion y Construccion y
de Ecosistemas. Esta actividad se centra en promover los
resultados en foros internacionales relacionados con las areas
de 6G y también con el sector automotriz. Algunos de los foros
considerados son 5GAA, 5G-ACIA y ETSI. Ademas, esta tarea
se centrara en la construccion de un ecosistema local que pueda
beneficiarse de la colaboracién que se establezca a través de
este proyecto, asi como de la relacion que se pueda establecer
a través de la participacion en la SNS Joint Undertaking y con la
colaboracion que pueda surgir con otras Asociaciones
Europeas, como por ejemplo Movilidad Cooperativa, Conectada
y Automadtica (por sus siglas en inglés CCAM). El objetivo de la
tarea es garantizar que se construya un ecosistema sélido a
nivel nacional para garantizar la resiliencia del pais hacia el
futuro digital.
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- Fechas inicio - fin: Desde la formalizacion del contrato del lote
correspondiente al 31/12/2024
- Presupuesto total de la actividad: 38.750,00 € (sin IVA).

La oferta que presente la empresa licitadora deberd abarcar la totalidad de las
actividades y funciones referentes al lote 4 especificadas en el presente pliegoy en el
Pliego de Clausulas Administrativas Particulares, siendo todas ellas obligatorias para
la admisién de las propuestas.

5. Finalidades y objetivos a alcanzar

Las finalidades y objetivos a alcanzar mediante la realizacion de este contrato son los
siguientes:
a. Finalidades y objetivos a alcanzar correspondientes al lote 1

Las finalidades y objetivos a alcanzar mediante la realizacion del lote 1 de este
contrato son las siguientes:

1. Disefiar e implementar y demostrar las capacidades de un sistema de
reconstruccion volumétrico en 3D basado.

La consecucion de los objetivos anteriormente descritos se realizara a través de los
entregables asociados descritos a continuacién, y requerira de la colaboracién del
adjudicatario con la entidad contratante, sin perjuicio que para la consecucion de los
requerimientos que lleven asociados pueda precisar de la colaboracién con el
adjudicatario del otro lote, en relacion con los resultados obtenidos.

- B6GTWINROAD-SP3-L1-P3: Mapa Digitales Volumétricos
o B6GTWINROAD-SP3-L1-P3-E3.1.1: Reporte de la Reconstruccion Volumétrica
en 3D.
o B6GTWINROAD-SP3-L1-P3-E3.1.2: Demo de la Reconstruccion Volumétrica en
3D.
o 6GTWINROAD-SP3-L1-P3-E3.1.3: Reporte del sistema de captura para la
Reconstrucciéon Volumétrica en 3D.

b. Finalidades y objetivos a alcanzar correspondientes al lote 2

Las finalidades y objetivos a alcanzar mediante la realizacion del lote 2 de este
contrato son las siguientes:

1. Investigacion aplicada al Modelado, Disefio, y Desarrollo de un
prototipo de procesado de video volumétrico. Para el desarrollo de este
prototipo se debe de explorar el uso de diferentes tecnologias como
Inteligencia Atrtificial y Vision por Computador, entre otras técnicas de
procesado de video.

La consecucion de los objetivos anteriormente descritos se realizara a través de los
entregables asociados descritos a continuacion, y requerira de la colaboracion del
adjudicatario con la entidad contratante, sin perjuicio que para la consecucion de los
requerimientos que lleven asociados pueda precisar de la colaboracion con el
adjudicatario del otro lote, en relacion con los resultados obtenidos.
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- 6GTWINROAD-SP3-L2-P4: Soluciones de tecnologias de aprendizaje automatico
para la percepcion del contexto en entornos de carretera
o 6GTWINROAD-SP3-L2-P4-E4.2.1: Integracion modelado de Técnicas de
Inteligencia Artificial de procesado de Video Volumeétrico context awareness
o 6GTWINROAD-SP3-L2-P4-E4.2.2: Prototipado de Técnicas de Inteligencia
Artificial de procesado de Video Volumétrico context awareness
o 6GTWINROAD-SP3-L2-P4-E4.2.3: Reporte de Técnicas de Inteligencia
Artificial de procesado de Video Volumétrico context awareness

c. Finalidades y objetivos a alcanzar correspondientes al lote 3

Las finalidades y objetivos a alcanzar mediante la realizacion del lote 3 de este
contrato son las siguientes:
1. Puesta en marcha de una prueba piloto para demostrar las tecnologias
desarrollados en el proyecto.

La consecucién de los objetivos anteriormente descritos se realizara a través de los
entregables asociados descritos a continuacién, y requerira de la colaboracién del
adjudicatario con la entidad contratante, sin perjuicio que para la consecucion de los
requerimientos que lleven asociados pueda precisar de la colaboracién con el
adjudicatario del otro lote, en relacion con los resultados obtenidos.

- B6GTWINROAD-SP3-L3-P5: Validacion de Casos de Uso y KPI
o 6GTWINROAD-SP3-L3-P5-E5.2.1: Configuracion inicial del Piloto.
o 6GTWINROAD-SP3-L3-P5-E5.2.2: Ejecucién y configuracion final del Piloto.
Video de la demostracién del caso de uso y reporte con los detalles de la
preparacion y ejecucion de la demostracion.

d. Finalidades y objetivos a alcanzar correspondientes al lote 4

Las finalidades y objetivos a alcanzar mediante la realizacion del lote 4 de este
contrato son las siguientes:
1. Promover la construccion de ecosistemas y la estandarizacién de las
tecnologias estudiadas en el proyecto.

La consecucién de los objetivos anteriormente descritos se realizara a través de los
entregables asociados descritos a continuacion, y requerira de la colaboracion del
adjudicatario con la entidad contratante, sin perjuicio que para la consecucion de los
requerimientos que lleven asociados pueda precisar de la colaboracion con el
adjudicatario del otro lote, en relacion con los resultados obtenidos.

- 6GTWINROAD-SP3-L4-P6: Creacion de Impacto.
o 6GTWINROAD-SP3-L4-P6-E6.3: Reporte sobre actividades de
estandarizacion y construccion de ecosistemas

6. Requerimientos técnicos generales obligatorios de la prestacién y/o rendimiento
0 exigencias funcionales de la prestacion

a. Requerimientos y/o rendimiento o exigencias del lote 1
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La empresa contratista del lote 1 dispondrd de los suficientes medios técnicos,
materiales cualitativos y personales para desarrollar las labores objeto de este
contrato. En todo caso, se entiende que debera de tener la capacidad de aportar un
sistema de captura y reconstruccion de imagenes volumétrica con los siguientes KPls
y caracteristicas:

Requerimiento sobre el tipo de camaras para el sistema de captura y
reconstruccién volumétrica: Captura basada en cualquier tipo de camaras,
idealmente plenopticas/lightfields, tanto para las camaras estaticas, como para
las camaras en el vehiculo para un volumetric Surround View System (VSVS)
gue puedan proveer un output representado como RGBD (RGB mas Depth).
KPI relacionados con las cAmaras que presenten al menos: Una resolucion
del sensor de 1920x1080, un refresh rate de 50Hz (o 30fps), un Field of View
(FoV) de 90°x60°, Resolucion sensor RGB de 1920x1080, resolucion de
profundidad minima de 640x576, un refresh rate para la depth de 50Hz (o 30fps).
Requerimiento sobre el sistema estatico de captura y reconstruccioén
volumétrica: Captura volumétrica basada en rigs de camaras, que puedan
proveer un output representado como RGBD (RGB mas Depth).

KPI relacionados con el sistema estatico de captura y reconstruccién
volumétrica que presente al menos: Un alcance de 100m de distancia con un
error maximo de 200 cm, una sincronizacion multi camera a nivel de frame, un
tiempo de procesado de la reconstruccion volumétrica de 1000ms.
Requerimiento sobre el sistema de capturay reconstruccién vSVS: Captura
volumétrica basada en camaras montadas en un vehiculo y que actdan de forma
sincronizada para crear un volumen del entorno alrededor del vehiculo.

KPI relacionados con el sistema de captura y reconstruccion vSVS que
presenten al menos: Un nimero de 4 camaras por vehiculo, un alcance de 10m
de distancia con un error de 50 cm, una sincronizacidn multi camera a nivel de
frame, una sincronizacion de la fusion de voliumenes capturados por cada una
de las 4 camaras a nivel de frame, una resolucion del volumen reconstruido de
500k voxeles, un refresh rate del volumen reconstruido de 20fps, un tiempo de
procesado de la reconstruccion volumétrica de 1000ms.

Requerimiento sobre el sistema de localizacibn SLAM: Sistema de
localizacién y mapeado (Simultaneous localization and mapping - SLAM) para
integrar, entre si, volimenes capturados por sistemas independientes.

KPI relacionados con el sistema de localizacion SLAM que presenten al
menos: Un error de localizacion de no mas de 150 cm en cada eje de
coordenadas.Localization Error.

Requerimiento sobre el sistema de reconstruccion del Digital Twin: Sistema
de reconstruccion de Digital Twin que integre todas las tecnologias mencionadas
en este lote.

KPI relacionados con el sistema reconstruccion del Digital Twin: Un error
de reconstruccion 3D de no mas del 15% en cada eje de coordenadas.

La prestacion regulada en el presente pliego debera ajustarse, al menos, a los siguientes
requisitos técnicos y tendra que alcanzar los correspondientes hitos detallados a continuacion,
sin perjuicio de los parametros a valorar mediante los criterios de adjudicacion establecidos:

6GTWINROAD-SP3-L1-P3: Mapa Digitales Volumétricos

Entregables asociados:

10


https://en.wikipedia.org/wiki/Simultaneous_localization_and_mapping

3 Financiado por
i :;',T.-:.. '_ UN I C C Plan de Recuperacién, la Unién Europea

W\ Transformacién y Resiliencia

56140 NextGenerationEU

6GTWINROAD-SP3-L1-P3-E3.1.1:

Titulo: Reporte de la Reconstruccion Volumétrica en 3D.

Descripcion: Documentacion con los detalles del sistema de
reconstruccion SLAM utilizando los datos 2D, y 3D generados por los
sensores proporcionados por vehiculo y por las camaras de la
infraestructura. Se proporcionaran datos sobre su disefio, detalles de la
implementacién y su rendimiento. Se entregara también un ejecutable
para poder replicar los resultados.

Tipo de entregable: Documento

Fecha de entrega: 31/07/2024

Presupuesto asociado (sin IVA): 55.000,00 €

Criterio de aceptacion: El entregable generado debe aportar detalles del
sistema de reconstruccion, detalles de las pruebas realizadas junto con
sus resultados experimentales, y del rendimiento obtenido basado en
los KPIs analizados: fotogramas por segundo (min 15 fps), resolucion
en voxeles (min 500K), y precisién de la calibracion medida utilizando el
error de reproyeccion (5 pixeles), demostrando la correcta
reconstruccion del volumen 3D. KPI relacionados con el sistema
estatico de captura y reconstruccion volumétrica que presente al
menos: Un minimo nimero de 2 cdmaras por cada rig (minimo 2 rigs),
un alcance de 100m de distancia con un error maximo de 100 cm, una
sincronizacién multi camera a nivel de frame, un tiempo de procesado
de la reconstruccion volumétrica de 700ms. KPI relacionados con el
sistema de captura y reconstruccién vSVS que presenten al menos: un
alcance de 10m de distancia con un error de 10XX cm, una resolucién
del volumen reconstruido de 800k voxeles, un refresh rate del volumen
reconstruido de 30fps, un tiempo de procesado de la reconstrucciéon
volumétrica de 700ms. KPlIs relacionados con el sistema de localizacion
SLAM que presenten al menos: Un error de localizacion de no mas de
80 cm en cada eje de coordenadas. Localization Error. KPI relacionados
con el sistema reconstruccion del Digital Twin: Un error de
reconstruccion 3D de no mas del 7% en cada eje de coordenadas.
Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H3: Entregable relacionado con la
compresion, transmision, reconstruccion volumétrica 3D.

6GTWINROAD-SP3-L1-P3-E3.1.2:

Titulo: Video de la Reconstruccion Volumétrica en 3D.

Descripcion: Video de la demostracion en vivo del funcionamiento del
sistema de reconstrucciéon 3D. El demostrador mostrard como el
sistema es capaz de crear una reconstruccion volumétrica alrededor del
vehiculo. ElI demostrador se basara en el sistema generado para el
entregable E3.1.1. Se generara también una base de datos con las
imagenes y datos generados resultantes de la aplicacion del sistema de
reconstruccion.

Tipo de entregable: Demo

Fecha de entrega: 31/12/2024

Presupuesto asociado (sin IVA): 55.000,00 €

Criterio de aceptacion: El sistema funciona y es capaz de reconstruir un
volumen de los alrededores del vehiculo cumpliendo los KPls
especificados en el 3.1.1.
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Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H3: Entregable relacionado con la
compresion, transmision, reconstrucciéon volumétrica 3D.

e 6GTWINROAD-SP3-L1-P3-E3.1.3:
Titulo: Reporte del sistema de captura para la Reconstruccion
Volumétrica en 3D.
Descripcion: Documento con los detalles del sistema de captura. Se
especificaran la arquitectura y sensores utilizados para la captura tanto
para el sistema SVS del vehiculo, como para la infraestructura fija y que
son capaces de proporcionar los datos 2D, y 3D necesarios para el
correcto funcionamiento del sistema de reconstruccion 3D. Se
proporcionaran datos sobre su disefio, arquitectura, y detalles de su
rendimiento mediante los KPIs para los dos tipos de infraestructura:
SVS del vehiculo y fija.
Tipo de entregable: Documento
Fecha de entrega: 31/12/2023
Presupuesto asociado (sin IVA): 45.000,00 €
Criterio de aceptacion: El entregable generado debe aportar detalles del
sistema de captura, detalles de las pruebas realizadas junto con sus
resultados experimentales, y del rendimiento obtenido basado en los
KPls analizados (error de profundidad, distancia de los sensores, ...)
demostrando la correcta captura de los datos 2D y 3D.
Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H3: Entregable relacionado con la
compresion, transmision, reconstruccion volumétrica 3D.

Requerimientos y/o rendimiento o exigencias del lote 2

La empresa contratista del lote 2 durante la ejecucion del contrato debe tener la
capacidad técnica para aportar los suficientes medios técnicos, materiales cualitativos
y personales para desarrollar de forma satisfactoria las labores objeto de este contrato.
En todo caso, se entiende que debera de tener la capacidad de aportar un sistema de
volumetric Surround View System (vSVS), ser capaz de calibrarlo e integrar un sistema
de deteccién de objetos con los siguientes KPIs y caracteristicas:

Requerimiento sobre el tipo de calibraciéon conjunta de camaras para el
sistema vSVS: Sistema de calibracién de un conjunto SVS volumétrico para
camaras RGBD, idealmente plendpticas o lightfields.

Requerimiento sobre infraestructura de calibracion de camaras para el
sistema vSVS: Laboratorio de calibracién offline (cinta automéatica y/o sistema
Optico de tracking) (idealmente para camaras plenépticas o lightfields).

KPI relacionados con el campo visual de las camaras que presenten al
menos: Un solapamiento entre los campos visuales (o Fields of View - FoV) que
permitan reconocer partes comunes entre minimo 2 camaras entre las del
sistema vSVS.

Requerimiento sobre el tipo de calibracién aislada de cdmaras para el
sistema vSVS: Laboratorio para la calibracion de camaras, idealmente
plendpticas o lightfields.

Requerimiento sobre el sistema vSVS: Integracion en auto-vehiculo, o en
maqueta, del sistema vSVS, y de las camaras RGBD.

KPI relacionados con el sistema de calibracion conjunta de camaras para
el sistema vSVS que presente al menos: Un error de calibracion en los
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pardmetros extrinsecos en 6 grados de libertad i) en las posiciones X,y,z de no
mas de 3 cm y ii) en la rotacién de no mas de 3 grados.

KPI relacionados con el sistema de calibraciéon conjunta de cadmaras para
el sistemavSVS que presente al menos: Un error de localizacion i) en términos
de distancia de no mas del 10%, y ii) en términos de &ngulo de no mas de 1
grado.

Requerimiento sobre laintegracién de un sistema de deteccion de objetos:
Integrar un modelo de Inteligencia Artificial para la deteccion de objetos que
utilice la informacion RGBD proporcionada por los sensores.

KPI relacionados con la integracion del modelo de deteccidn: El sistema
tiene que funcionar a tiempo real con un minimo frame rate de 10 fps y sea capaz
de detectar personas y vehiculos.

La prestacién regulada en el presente pliego debera ajustarse, al menos, a los

siguientes requisitos técnicos y tendrd que alcanzar los correspondientes hitos
detallados a continuacion, sin perjuicio de los parametros a valorar mediante los
criterios de adjudicacién establecidos:

6GTWINROAD-SP3-L2-P4: Soluciones de tecnologias de aprendizaje
automatico para la percepcién del contexto en entornos de carretera

Entregables asociados:

e 6GTWINROAD-SP3-L2-P4-E4.2.1:
Titulo: Integracién Modelado de Técnicas de Inteligencia Atrtificial de
procesado de Video Volumétrico context awareness.
Descripcion: Procesado en tiempo real del contenido volumétrico RGBD
proporcionado por los sensores del vehiculo en el entregable E3.1.1y
post-procesados en el E4.2.2 mediante el SVS utilizando los modelos
proporcionados en el E4.1.1 para la deteccién de objetos (peatones,
animales, vehiculos, ...).
Tipo de entregable: Modelos integrados
Fecha de entrega: 31/07/2024
Presupuesto asociado (sin IVA): 26.666,66 €
Criterio de aceptacion: El sistema funciona y es capaz de procesar en
tiempo real los datos volumétricos proporcionados por el E3.1.1 junto
con los modelos proporcionados en el E4.1.1 para la deteccion de
objetos en la escena cumpliendo los KPIs especificos de frame rate
(min 15 fps), y de deteccién de objetos con un minimo de tamafio (min
26x54 pixels para personas, 46x70 pixeles para vehiculos).
Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H5: Entregable relacionado con
soluciones de aprendizaje maquina.

o G6GTWINROAD-SP3-L2-P4-E4.2.2:

Titulo: Prototipado de Técnicas de Inteligencia Artificial de procesado
de Video Volumétrico context awareness.

Descripcion: Programa ejecutable necesario para obtener los datos
volumétricos resultantes del sistema SVS usando los sensores RGBD
correctamente calibrados. El sistema serd capaz de procesar el video
volumétrico proporcionado por el sistema de sensores en E3.1.1 y
proporcionara los datos volumétricos de un SVS calibrado. Se generara
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también una base de datos con las imagenes y datos generados
resultantes de la aplicaciéon del software.

Tipo de entregable: Software binarios

Fecha de entrega: 31/07/2024

Presupuesto asociado (sin IVA): 26.666,66 €

Criterio de aceptacion: El software funciona y es capaz de procesar en
tiempo real los datos de los sensores del vehiculo (entregable E3.1.1),
y proporcionar los datos volumétricos del sistema SVS calibrados
cumpliendo los KPIs especificos de calibracion. KPI relacionados con
el sistema de calibracién conjunta de camaras para el sistema vSVS
gue presente al menos: Un error de calibracion en los pardmetros
extrinsecos en 6 grados de libertad i) en las posiciones X,y,z de no mas
de 1 cmy ii) en la rotacion de no més de 1 grado. KPI relacionados con
el sistema de calibracién conjunta de camaras para el sistema vSVS
que presente al menos: Un error de localizacion i) en términos de
distancia de no mas del 5%, y ii) en términos de angulo de no mas de
0.5 grados. La calidad de los datos sera la necesaria para poder ser
utilizados para el correcto funcionamiento de los modelos de IA
descritos en el E4.2.1. La base de datos contendrd las imagenes
resultantes de los datos sin procesar, junto con los procesados y de
otros sensores disponibles (lidar, camaras, ...)

Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H5: Entregable relacionado con
soluciones de aprendizaje maquina.

e 6GTWINROAD-SP3-L2-P4-E4.2.3:
Titulo: Reporte de Técnicas de Inteligencia Atrtificial de procesado de
Video Volumétrico context awareness.
Descripcion: Documento que describe en detalle la definicion, disefio y
detalles de implementacion junto con todos los KPIs relacionados con
los sistemas de procesado volumétrico, basados en IA y CV,
presentados en el 4.2.1y en el 4.2.2.
Tipo de entregable: Documento
Fecha de entrega: 31/12/2024
Presupuesto asociado (sin IVA): 26.666,66 €
Criterio de aceptacion: El entregable generado debe aportar detalles
de los sistemas de integracion de modelos E4.2.1 y de procesado de
datos volumétricos E4.2.2 utilizando 1A y CV. Su arquitectura, disefio e
implementacién. Detalles de las pruebas realizadas junto con sus
resultados experimentales, y del rendimiento obtenido basado en los
KPls analizados para cada uno de los entregables E4.2.1y E4.2.2.
Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H5: Entregable relacionado con
soluciones de aprendizaje maquina.

c. Requerimientos y/o rendimiento o exigencias del lote 3

La empresa contratista del lote 3 durante la ejecucion del contrato debe tener la
capacidad técnica para aportar los suficientes medios técnicos, materiales cualitativos
y personales para desarrollar de forma satisfactoria las labores objeto de este contrato.
En todo caso, se entiende que deberéa preparar un sitio de pruebas el cual debe incluir
al menos las siguientes caracteristicas y capacidades:
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Un vehiculo con la infraestructura para posicionar y dar electricidad a las
camaras RGBD (minimo 4), los ordenadores (minimo 1), y el material necesario
(dispositivos de grabacioén) para la realizacion de la demostracion. Ademas el
vehiculo deberia disponer de un sistema de camaras SVS, sensores LIDAR, y
dGPS para poder utilizarse al mismo tiempo que las camaras lightfield para
poder proporcionar datos comparativos.

Cinta para la calibracién sin conexién de las cAmaras.

Area privada para la realizacion de la demostracion con un minimo de 100 m
de longitud, espacié para circular y aparcar, y con objetos y edificios (minimo
2).

2 postes o posiciones de altura de minimo 4 m de altura para poder situar las
camaras RGBD (idealmente 2) de infraestructura y 1 ordenador, y que
proporcione electricidad y conectividad suficiente.

Conectividad en toda el area de pruebas con una conexion minima de 100
Mbps.

O ordenadores GPU para el sistema SVS, y para los algoritmos de deteccion
y compresion de PC en el vehiculo.

Ordenadores con GPUs (minimo rtx 3090 o superior) para la deteccion y el
RGBD encoding y conexién directa mediante lan a las cAmaras para las 2
infraestructuras fijas.

1 servidor con GPUs para los calculos de descompresion a point cloud, Slam,
y la reconstruccién volumétrica del digital twin.

Acceso remoto a la configuracion de los ordenadores e infraestructura y
recopilacién de KPI.

La prestacién regulada en el presente pliego debera ajustarse, al menos, a los
siguientes requisitos técnicos y tendra que alcanzar los correspondientes hitos
detallados a continuacién, sin perjuicio de los parametros a valorar mediante los
criterios de adjudicacion establecidos:

6GTWINROAD-SP1-L3-P5: Validacion de Casos de Uso y KPI
Entregables asociados:

o G6GTWINROAD-SP3-L3-P5-E5.2.1:
Titulo: Configuracion inicial del Piloto.
Descripcion: Documento que describe en detalle todo el hardware
necesario para la ejecucion del piloto, asi como la infraestructura, y
contiene la configuracion inicial de los ordenadores y demas elementos
necesarios.
Tipo de entregable: Documento
Fecha de entrega: 31/12/2023
Presupuesto asociado (sin IVA): 35.000,00 €
Criterio de aceptacion: Descripcion de que todos los elementos
necesarios para la correcta ejecucion del piloto estan disponibles o
estan pedidos para que estén disponibles antes de la fecha de
finalizacion de los E3.1.1 y E4.2.1. Contiene ademas la configuracion
inicial para poder acceder a los ordenadores e infraestructura
disponible. Idealmente, 1 o 2 ordenadores, con 1 GPU para el sistema
SVS, y minimo 1 GPUs (minimo rtx 3090 o parecida) para los algoritmos
de deteccion y compresion de PC en el vehiculo. 1 o 2 ordenadores con
minimo 2-3 GPUs (minimo rtx 3090 o superior) para la deteccién y el
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RGBD encoding y conexion directa mediante lan a las camaras para las
2 infraestructuras fijas. 1 servidor con un minimo de GPUs
(preferiblemente 3 0 4 GPUs, minimo rtx 3090 o superior) para los
calculos de descompresion a point cloud, Slam, y la reconstruccion
volumétrica del digital twin. Conectividad en toda el area de pruebas
con una conexion minima de 300 Mbps

Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H6: Entregable relacionado con la
validacién final y andlisis de desempefio de los resultados obtenidos.

e 6GTWINROAD-SP3-L3-P5-E5.2.2:
Titulo: Ejecucion y configuracién final del Piloto.
Descripcion: Demostrador en vivo mostrando la correcta integracion de
los desarrollos del paquete P3 (Volumetric Digital Maps) y del P4
(Enhanced machine learning based solutions for context awareness in
road environments) en el escenario del caso de uso.
Documento con los detalles de la integracion y de las tareas realizadas
durante la preparacién de la demo y su ejecucion. Se generara también
una base de datos con las imagenes y datos generados resultantes de
todos los procesos integrados, asi como de los proporcionados por
otros sensores del vehiculo (camaras, LIDAR, gps).
Tipo de entregable: Demo y documento
Fecha de entrega: 31/12/2024
Presupuesto asociado (sin IVA): 35.000,00 €
Criterio de aceptacion: Que los desarrollos realizados para el P3y el P4
son correctamente integrados y ejecutados en el escenario del caso de
uso asi como de la recopilacién de los datos y KPIs necesarios para su
validacion.
Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H6: Entregable relacionado con la
validacion final y andlisis de desempefio de los resultados obtenidos.

c. Requerimientos y/o rendimiento o exigencias del lote 4

La empresa contratista del lote 4 durante la ejecucion del contrato debe tener la
capacidad técnica para aportar los suficientes medios técnicos, materiales cualitativos
y personales para desarrollar de forma satisfactoria las labores objeto de este contrato.
En todo caso, se entiende que debera promover la construccion de ecosistemas y la
estandarizaciéon de las tecnologias estudiadas en el proyecto.

e Requerimiento sobre la construccion de ecosistemas y contribuciones a
las estandarizaciones: Participar en alguna actividad sobre la construccion de
ecosistemas en foros internacionales relacionados con las areas de 6g o el
sector del automovil, y en alguna estandarizacion.

La prestacion regulada en el presente pliego debera ajustarse, al menos, a los
siguientes requisitos técnicos y tendrd que alcanzar los correspondientes hitos
detallados a continuacion, sin perjuicio de los parametros a valorar mediante los
criterios de adjudicacion establecidos:

e G6GTWINROAD-SP3-L4-P6: Creacion de Impacto

Entregables asociados:
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= 6GTWINROAD-SP3-L4-P6-E6.3:
Titulo: Reporte sobre actividades de estandarizacion y construccién de
ecosistemas.
Descripcion: Documento con todas las actividades realizadas de
construccién del ecosistema y con las contribuciones a las
estandarizaciones
Tipo de entregable: Documento
Fecha de entrega: 31/12/2024
Presupuesto asociado (sin IVA): 38.750,00 €
Criterio de aceptacion: Descripcion de las tareas de participacion en la
construccién del ecosistema y con las actividades de estandarizacion
realizadas durante la duracion del proyecto que cumplen con los KPIs:
minimo 2 actividades relacionadas con la construccion de ecosistemas,
y 2 contribuciones a estandarizaciones.
Hito asociado: 6GTWINROAD-SP3-H7: Entregable relacionado con las
actividades de comunicacion, diseminacion y estandarizacion.

7. Formas de seguimiento y control de la ejecucién de las condiciones

El érgano de contratacion designard a una persona que asumira el control y la coordinacion
de la ejecucion contractual con la empresa contratista a fin de tratar directamente las
cuestiones relacionadas con el desarrollo normal de las tareas indicadas en este pliego.

La empresa contratista debe designar a una persona responsable a quien encargar la gestion
de la ejecucion del contrato y que debera garantizar la calidad de la prestacion objeto de este
pliego, tratando directamente las cuestiones relacionadas con el desarrollo normal de las
tareas indicadas en este pliego con la persona interlocutora designada por el érgano de
contratacion.

Las personas referidas anteriormente se reunirdn con una periodicidad minima de 30 dias
para supervisar, controlar y tratar cualquier aspecto vinculado con el desarrollo del contrato,
a fin de asegurar que el mismo se esté ejecutando conforme a lo establecido en el presente
pliego.

A los efectos anteriores, se evaluara el seguimiento y control del cumplimiento de cada
requerimiento técnico para cada lote de la siguiente manera:

> El adjudicatario debera aportar periédicamente una planificacion de las actividades
relacionadas con cada entregable, con especificacion de las fechas de inicio y fin.

> El adjudicatario se somete al cumplimiento de las obligaciones, plazos y resultados
contenidos en este Pliego y en la documentacion analoga que obre en su poder, de
manera que cualquier cambio tendra que ser notificado a la entidad contratante y
validado posteriormente por ésta.

> El adjudicatario, durante la ejecucion del contrato, debera tener implementado un plan
de contingencia, que permita detectar cualquier incidencia, siendo responsable de su
resolucion cuando le sea imputable.

> El adjudicatario podra ser requerido para habilitar un canal de comunicacion, que
permita una interaccion fluida con la entidad contratante, para dilucidar la consecucion
de los hitos y objetivos establecidos en la definicién del proyecto y asegurar su control
y calidad.
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> Sin perjuicio de lo establecido en los apartados precedentes, se podran incluir nuevas
medidas de seguimiento y control o modificar las establecidas en el presente Pliego,

cuando se estime oportuno.
8. Documentacidn técnica a aportar por las empresas licitadoras

Las especificaciones técnicas propuestas por la empresa licitadora en su oferta se convertiran
en condiciones de obligado cumplimiento a lo largo de la ejecucion del contrato si ésta se

convierte en la adjudicataria.

A fin de acreditar el cumplimiento de cada especificacion técnica exigida en este pliego, la
empresa licitadora debera realizar una propuesta en relacion a los criterios que dependen de
un juicio de valor, de acuerdo a los parametros establecidos en el Anexo 1 del presente Pliego,

a incluir en el Sobre n° 2.
Barcelona, 21 de julio de 2022

El 6rgano de contratacion

Sr. Josep Paradells Aspas Sr. Joan Manel Martin Almansa

Director Director Ejecutivo

18



3 Financiado por
UN I C C Plan de Recuperacién, la Unidn Europea

GO W\ Transformacién y Resiliencia NextGenerationEU

ANEXO 1. MODELO/ ESTRUCTURA DE LA PROPUESTA PARA CRITERIOS EVALUABLES
MEDIANTE JUICIO DE VALOR (SOBRE 2)

ElI/1@ SI./Sra. et e e , con domicilio a efectos de notificaciones en
...................................................... , Calle . UM s,
teléfono nim. ................... Yy Con NIF ..o, , [en caso de actuar por representacion: como
...................................................... de ...cccoceevciiieeinieiieeenns, CON poderes otorgados ante el notario de
.............. L, SE/SFA. e esiren e, €1 D@ sl NUML de protocolo

................ ,] habiendo tenido conocimiento de las condiciones y requisitos que se exigen para poder
ser adjudicatario/a del LOTE ... del contrato de Servicios de investigacién aplicada sobre 6G para la
contribucion a la creaciéon de un Gemelo Digital basado en entornos vehiculares mediante tecnologias
de sensado 6G; en el marco del Plan de Recuperacién, Transformacion y Resiliencia y el Mecanismo de
Recuperacién y Resiliencia - NextGenerationEU a través del proyecto: 6GTWINROAD - Tecnologias 6G
para los sensores del vehiculo (Nimero de referencia TSI-063000-2021-31), con numero de expediente
2023071700, mediante procedimiento abierto sujeto a regulacién armonizada, de acuerdo con los
criterios de adjudicacién del contrato evaluables mediante juicio de valor segun lo dispuesto en el
PCAP, DECLARA que se compromete a ejecutarlo con estricta sujecién a la siguiente propuesta técnica:

1. Solucidn técnica ofertada

Debe incluir:

e Una propuesta de oferta a los trabajos solicitados que se van a realizar, junto con un plan
de ejecucion.

1.1) Trabajos solicitados que se van a realizar

Debe incluir:

e Una propuesta de oferta a los trabajos solicitados que se van a realizar, definiéndolos con nivel
de detalle y de calidad. Se busca asegurar que la propuesta técnica contribuye al desarrollo de
nuevas capacidades que, o bien optimicen tecnologias existentes de forma sustancial, o bien
transformen las capacidades existentes de forma muy significativa con el uso de nuevos
paradigmas tecnoldgicos. Se valorard la contribucion de esas tecnologias en resultados que
impacten de forma real y detallada en la vida del ciudadano.

Se debe considerar que:

® Para la valoracion del nivel de detalle de la oferta en respuesta a los trabajos a realizar, se
tendrd en cuenta que el licitador realice una definicion de manera precisa y concreta de los
objetivos que persiguen, identificando indicadores cuantificables que permitan valorar la
consecucion dichos objetivos y se apreciard el grado de conocimiento del estado de la técnica.
® Para la valoracion del nivel de calidad de la oferta en respuesta a los trabajos solicitados, se
tendrd en cuenta que el licitador realice una descripcion de la oportunidad de innovacion que
éstos representan con indicacion del valor afiadido de la propuesta sobre los minimos requisitos
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planteados en las actividades que se licitan.

1.2) Plan de ejecucién

Debe incluir:

Una planificacion detallada, incluyendo sus actividades principales, que le permitan prestar
adecuadamente el servicio en el tiempo estipulado y considerar la viabilidad de la creacion e
implantacion de la solucion, asi como del mantenimiento de ésta en el largo plazo.

Esta planificacion deberd contener:

(i) Una descripcion detallada de la organizacion del equipo de trabajo que ejecutard el
servicio.
(i) Una identificacion y plan de mitigacion de riesgos asociados al proyecto.

(iii) El listado de entregables que permita verificar la ejecucion efectiva de las tareas.

Se debe considerar que:

Para la valoracion del nivel de calidad del plan de ejecucidn, se tendrd en cuenta que el licitador
realice una propuesta con nivel de detalle de las actividades planificadas, su coherencia con el
resto de la oferta, su adecuacion a la planificacion general del proyecto, asi como su
aplicabilidad real.

2. Experiencia del licitador

Debe incluir:

Una memoria que incorpore la experiencia del licitador en los ultimos 5 afios (2018-2022) en
proyectos de investigacion en torno a la tecnologia 5G, con particular énfasis en proyectos de
la 5G PPP del Programa Horizon 2020. Se busca asegurar que el licitador disponga de suficiente
experiencia previa en proyectos de similar complejidad y caracteristicas cientificas dentro del
dambito tecnoldgico de la actividad a realizar.

Se debe considerar que:

Para la valoracion de este criterio, se tendrd en cuenta el volumen de proyectos que el licitador
haya completado con éxito, asi como las entidades con las que se ha colaborado; el impacto
de los resultados, medibles en conocimiento generado e imputable a la participacion en
proyectos de 5G; se valorard el rol ocupado en los proyectos, atendiendo a la calidad y
relevancia de las posiciones de responsabilidad de gestion en los proyectos participados y la
participacion de mujeres en dichos roles; asi como la relevancia temdtica de los proyectos
respecto al trabajo a ejecutar en la licitacion, que redunde en un valor afiadido en el desarrollo
de las actividades concretas previstas en la licitacion.

[Lugar, fecha y firma]
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