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1. Objecte

L’'objecte d’aquesta licitacié es I'adquisicié dels seglients complements per al
robot d’'inspeccié de desviaments ferroviaris FELIX:

1.1.Modul de geometria de via: permet determinar la geometria dels
desviaments, inclds el seu radi. Aquesta mesura resulta fonamental ja
que és un dels principals parametres que defineixen qualsevol
desviament.

1.2.Eina de calibratge: Permet calibrar correctament el robot, estalviant
enviaments a | proveidor per aquest proposit.

1.3.Kit de transport: Permet 'emmagatzematge del robot en els periodes
gue aquest no esta en us, de manera segura

2. Fitxa tecnica

2.1. Modul de geometria de via

2.1.1. Caracteristiques constructives del Modul de
geometria de via

Aguest modul ha de ser dissenyat com un modul addicional per acoblar-lo al robot Felix en la
seva configuracid base i ha de permetre enregistraments de parametres de geometria de la
via.

Les principals caracteristiques tecniques d'aquest modul addicional han de ser:

a. El modul ha de poder ser manipulat i gestionat pels operadors de manera similar a
qualsevol altre modul que composa la configuracié de la base del robot Felix.

b. Elmodul ha de ser alimentat per la mateixa bateria que alimenta el robot Felix en la seva
configuracio base.

¢. Elmodul s'ha d’instal-lar directament al modul central de la plataforma de robot Felix.

d. El modul s’ha de comunicar amb el robot Felix mitjancant una connexié eléctrica del
mateix tipus que els utilitzats en el muntatge del robot Felix a la seva configuracio base
de connectors electrics ("tipus militar").

e. El modul ha de suportar les mateixes condicions ambientals que el robot Felix:



llum solar directa i/o reflexos;
Condicions intenses o particulars de llum ambiental circumdant;

Pols, humitat, aigua i neu;

YV Vv VYV V

Temperatures ambientals d’entre -10 ° Ci + 50 ° C.

2.1.2. Caracteristiques metrologiques del Modul de
geometria de via

Els parametres de geometria de basics que cal en els desviaments ferroviaris son:

>

YV Vv VYV V

Ample de via

Alineacid

Anivellacid transversal
Anivellacid longitudinal

Guerxament

El robot Felix® en la seva configuracié base permet mesurar:

>

>

>

Ample de via
Anivellacio transversal

Guerxament

El modul addicional, per tant, ha de permetre la mesura i enregistrament dels parametres

seguents:

>

>

Alineacio

Anivellacidé longitudinal

El sistema en conjunt també ha de poder obtenir altres parametres relacionats amb la

geometria de la via:

>

Curvatures



> Perfil del cap del carril

» Desgast vertical i lateral del carril

A continuacid es mostra una descripcié més detallada dels parametres necessaris per als
enregistraments de geometria de la via que cal realitzar amb la integracié del modul de
geometria de la via:

e ALINEACIO: per a cada carril, representa la mesura, expressada en mm, de la desviacié yp, en
sentit Y, de les posicions del punt P respecte a la linia de referéncia (posicié mitjana).
L'alineaci6 es representa als camps de longitud d'ona DO, D1, D2 i D3 que es mostren a
continuacio:

DO:Im<A=5m

DO: 3m <A< 12m 1. Runningsurface
D1:3m <A< 25m 2. Referenceline
D2: 25m <A< 70 m 3. Running surface axis

D3: 70m <2.= 200 m
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e ANIVELLACIO LONGITUDINAL: per a cada carril, és la mesura, expressada en mm, de la
desviacio zp, en direccié Z, de la distancia de la superficie de rodament a la linia de referéencia
(posicié mitjana). La anivellacié longitudinal es representa als camps de longitud d'ona DO, D1,
D2 i D3 que es mostren a continuacio:

D0O:3m<i<5m

DO: 3m <A< 12m 1. Runningsurface
DI:3 m<\<25m 2. Referenceline

D2:25m <A< 70m

D2: 70 m <A< 150 m
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2.2. Eina de calibratge

2.2.1. Caracteristiques técniques de I'eina de
calibratge

L'eina de calibratge in situ ha de permetre comprovar el calibratge del sistema.

La prova de calibratge in situ del robot Felix s'ha de realitzar, abans de comencar les
operacions, cada 20 hores d'Us. El calibratge és necessari per a validar les mesures realitzades.
Si la prova no es realitza quan es requereix o si la prova falla, el programari impedeix I'Us del
sistema per realitzar operacions de mesura.

A continuacid es proporciona una descripcié dels elements basics que constitueixen I'eina de
calibratge in situ:

Figura 1. Eina de calibratge

a. Reconstruccio d'elements critics de la via del ferrocarril (carril, agulla, contracarril,
contraagulla)

b. Punts de connexio per al modul de mesura (pins centradors)
c. Imants per a sensors de seguretat

d. Pestells de pressid



Figura 2. Disposicié dels elements que composen I'eina de calibratge

Les dimensions de |'eina sén (L x B x A) 1928 x 509 x 500 mm.

El pes del modul ha de ser de 40 kg i el centre de gravetat s’ha de desplagar 7 x 11 mm (L x B)
del centre geometric.

2.3. Kit de transport

2.3.1. Caracteristiques técniques del kit de transport

El Kit d'emmagatzematge i transport (també conegut com a "kit de transport") s'utilitzara per
emmagatzemar el robot Felix durant els periodes d'inactivitat i per transportar el robot Felix i
els accessoris subministrats al lloc.

El kit de transport ha d’estar format per dos (2) contenidors metal-lics amb cortina dissenyats
per acollir i subjectar els moduls i els accessoris del robot Felix.

Cada contenidor ha de tenir dos (2) llagos d'ull que s'utilitzaran per aixecar-lo o subjectar-lo
mitjancant corretges.

Cada contenidor ha d’estar equipat amb rodes per a la seva manipulacié. Les rodes han de
tenir frens que I'usuari pugui activar i alliberar (vegeu la figura 3).



Figura 3. Rodes del kit de transport. Esquerre, fre desactivat. Dreta, fre activat

Els contenidors només es transportaran amb vehicles de plataforma plana equipats amb

ploma. La ploma s'utilitzara per a carregar i descarregar els contenidors al/des del vehicle. Les
dimensions i la capacitat de carrega que s'han de tenir en compte per a la ploma i el vehicle de

plataforma plana es mostren a la taula 1.

Caracteristiques técniques

Caracteristica Unitat Mesura

Dimensiod total del contenidor A (L x B x H) mm 2200 x 1100 x 1100
Dimensio total del contenidor B (L x B x H) mm 2200 x 1100 x 1100
Pes del recipient A (buit) kg 50

Pes del contenidor B (buit) kg 50

Pes del contenidor A (ple) kg 170

Pes del contenidor B (ple) kg 190

Taula 1. Caracteristiques tecniques (pes i dimensid)




Cada contenidor estara equipat amb una tapa d'obertura i les carcasses dels moduls es
col-locaran sobre un carro lliscant que facilitara les operacions de carrega i descarrega.

Figura 4. Obertura de la tapa i carro lliscant

El contenidor A (consulteu la figura 5) ha de contenir:
1. Modul de rodes esquerre
2. Para-xocs

3. Modul de mesura

Figura 5. Contenidor A



Figura 6. Contenidor B

El contenidor B (consulteu la figura 2 i la figura 5) ha de contenir:
1. Modul de rodes dreta
2. Para-xocs
3. Plantilla de calibratge in situ

4, Modul central

El kit de transport ha de ser dissenyat de manera que només pugui muntar-se d’'una manera,
evitant aixi errors humans.
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Condicions generals de mitjans de prova de
recanvis equivalents

Donat que els complements son per a un robot especific d’un fabricant
especific, no s’accepten recanvis equivalents.

3. Condicions de subministrament

El lliurament dels materials s’efectuara al Magatzem Central, actualment ubicat
al ¢/ Estronci, 2 de L’'Hospitalet de Llobregat (CP 08906). Horari de 8.30h a
13.30h. Qualsevol canvi d’'ubicacié del magatzem es comunicara en temps i
forma i en cas de nova ubicacié aquesta sempre sera dins I'area metropolitana
de Barcelona.

El preu cotitzat haura de mantenir-se fins a la finalitzacié de la totalitat dels
lliuraments corresponents a la present licitacié.

La comanda es realitzara en una sola vegada.

4. Data de subministrament

La data de subministrament és de, com a maxim, un any després de la
formalitzacié de la comanda.

5. Penalitats

En cas de que, per causa de la mala qualitat del material o per no reunir els
requisits tecnics exigits al PT es produeixin anomalies en les feines a realitzar, el
proveidor es fara carrec de les despeses ocasionades aixi com dels danys i
perjudicis que el mal o anormal funcionament provoquin en el servei.



