OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

PAKIET |

1. Robot mobilny z systemami monitorowania srodowiska — 1 sztuka

Parametr Wartosé
Uktad jezdny 4x4, Burtowy
Liczba kot 4

Rozmiar kot (Srednica)

Przynajmniej 30 cm

Masa wtasna

W przedziale 45 do 55 kg

Maksymalny zatadunek

W przedziale 70 do 80 kg

Zewnetrzny obrys — dtugos¢

W przedziale 90 — 110 cm

Zewnetrzny obrys — szeroko$¢

W przedziale 55 - 75 cm

Wysokos¢ pojazdu

W przedziale 35 -45 cm

Przeswit uktadu jezdnego

Przynajmniej 12 cm

Predkos$¢ maksymalna

Przynajmniej 3 km/h

Pojemnos¢ akumulatora

Przynajmniej 18 Ah

Czas pracy na baterii

Przynajmniej 2,5 h

Wyprowadzenia pod zabudowe ramienia
robotycznego

Tak, zasilanie, 12V, 24V z zabezpieczeniem
pragdowym, ztgcze Ethernet przynajmniej w
standardzie 100 Mbit/s, IEEE 802.3u

Interfejs programistyczny

Biblioteki Open Source

Meta-System operacyjny

Min. Dystrybucja Robot Operating System (Open
Source), Kinetic

Komputer poktadowy

mini-1TX

Interfejsy dla systemdéw monitorowania
srodowiska

Tak, przynajmniej USB 2.0

Kat wjazdu na wzniesienie

Przynajmniej 40 stopni

Dostep do informacji poktadowych

Min. napiecie akumulatora, prady na napedach,
odometria kofowa

Tryb sterowania

Predkoscig kot, predkoscig kinematyczng

Praca w temperaturach

od -5 do 35 stopni Celsjusza

Wyposazony w enkodery

Tak

Rozdzielczos¢ enkoderéow

Przynajmniej 75000 impulséw/m

poziom zabezpieczenia IP (Ingress Protection)

Przynajmniej 44

Wyposazony w kamere stereo-wizyjng z
technologig wykrywania gtebi z wbudowang
jednostka inercyjng

Tak, Z wbudowanymi obiektywami. Rozdzielczo$¢
kamery RGB przynajmniej HD z predkoscig
przynajmniej 25 klatek na sekunde, rozdzielczos¢
kamery gtebi przynajmniej HD z predkoscig
przynajmniej 60 klatek na sekunde

Wyposazony w kamere stereo-wizyjna, z
wbudowanymi algorytmami $ledzenia

Tak, z obiektywami rybie oko o tgcznym kacie
widzenia przynajmniej 150 stopni, z algorytmami




przemieszczenia wtasnego pojazdu i jednoczesnie | wizyjnej odometrii i jednoczesnej samolokalizacji i
budujgcymi mape otoczenia budowy mapy, ze sprzetowym wsparciem
przetwarzania danych wizyjnych




2. Pojazd samojezdny z wyposazeniem — 1 sztuka

Parametr

Wartosé

Uktad jezdny

Réznicowy (ang. differential drive)

Masa wtasna

W przedziale 60 do 70 kg

Maksymalny zatadunek

W przedziale 180 do 220 kg

Zewnetrzny obrys — dtugos¢

W przedziale 80 — 100 cm

Zewnetrzny obrys — szeroko$¢

W przedziale 50 - 70 cm

Wysokos¢ pojazdu

W przedziale 30 - 40 cm

Przeswit

Przynajmniej 4 cm

Predkos$¢ maksymalna (jazda w przdd)

Przynajmniej 3,5 km/h

Pojemnos¢ akumulatora

Przynajmniej 38 Ah

Czas pracy na baterii

Przynajmniej 9 h

Wyprowadzenia pod zabudowe ramienia
robotycznego

Tak, Ethernet przynajmniej w standardzie 100 Mbit/s,
IEEE 802.3u, zlacza zasilajace

Interfejs programistyczny

Biblioteki Open Source

Meta-System operacyjny

Min. Dystrybucja Robot Operating System (Open
Source) Kinetic

Praca w temperaturach

od 10 do 35 stopni Celsjusza

Wyposazony w enkodery

Tak

poziom zabezpieczenia IP (Ingress Protection)

Przynajmniej 20

Wyposazony w kamere stereo-wizyjng z
technologig wykrywania gtebi

Tak

Wyposazony w dwa skanery laserowe
bezpieczenstwa

Tak, kat skanowanie przynajmniej 250 stopni, liczba
pol przynajmniej 3, zasieg pomiaru odlegtosci
przynajmniej 25 m, rozdzielczo$¢ katowa nie wieksza
niz 0,7 stopnia, czas odpowiedzi nie wiekszy niz 100
ms

Posiada certyfikacje ESD

Tak




3. Rozbudowa kotowych platform mobilnych— 1 zestaw

Parametr

Wartosé

Komputer aplikacyjny klasy mini PC do rejestracji
danych pomiarowych — instalacja na robocie

Transmisja danych min. 1000BASE-TX, 1 x |IEEE
802.11ac

Transmisja danych min. 2 x USB 3.0

Wielkos¢ pamieci RAM przynajmniej 16 GB

Dysk SSD o pojemnosci przynajmniej 400 GB

Procesor o przynajmniej 4 rdzeniach fizycznych

Procesor o wyniku w tescie PassMark przynajmniej
10000 pkt

Ramie robotyczne —instalacja na robocie

Liczba stopni swobody przynajmniej 6

Udzwig przynajmniej 4 kg

Zasieg ramienia powyzej 80 cm

Mozliwos$¢ zamontowania na robocie mobilnym —
tak, Ethernet przynajmniej w standardzie 100 Mbit/s,
IEEE 802.3u

Poziom zabezpieczenia IP (Ingress Protection) —
przynajmniej 33

Interfejs programistyczny — tak

Meta-System operacyjny min. Robot Operating
System Kinetic

Dziatanie w trybie wspofpracy z cztowiekiem — tak

Maksymalna predkos¢ przemieszczania sie w ukfadzie
kartezjanskim przynajmniej 45 cm/s

Czujniki napiecia — tak

Czujniki pradu — tak

Czujniki temperatury — tak

Interfejs komunikacyjny — Ethernet

Sterowanie pozycja — tak

Sterowanie predkoscig — tak

Sterowanie sitg — tak

Dostepne wejscia i wyjscia cyfrowe — tak

Wyposazone w cyfrowga kamere kolorowg o
rozdzielczosci przynajmniej 1280x720 i kacie
widzenia (dla przekatnej) przynajmniej 60 stopni.




PAKIET Il

1. Zestaw sensorow stuzgcych do samolokalizacji — 1 zestaw

Wymagania minimalne

Parametr

Wartos¢

Konfiguracja

Min. 16 kamer obrazowania ciggtego, elementy mocujgce do statywow i satywy

Min. 1 liniowy kalibrator pozycjonowania

Min. 1 katowy kalibrator pozycjonowania

Min. 1 prébnik wymiarowania 3D z tatg kalibracji pomiaru odlegtosci

Min. 10 punktowych znacznikdédw pozycjonowania o $rednicy w przedziale 10-
15mm z indywidualnymi bazami

Min. 2 wielopunktowe bazy znacznikéw pozycjonowania

Min. 2 urzadzenia transmisji danych 1/10Gb/s z portami PoE+

Min. 1 sprzetowy klucz zabezpieczen z interfejsem USB

Kamera obrazowania

Min. 1 port transmisji danych 1Gb/s w standardzie IEEE 802.3ab z interfejsem RJ-
45

Zasilanie standardzie IEEE 802.3at

Wymiary zewnetrzne nie wieksze niz 15x15x15cm (szerokos¢ x wysokos¢ x
gtebokosc)

Waga nie wiecej niz 1,5kg

Optyczna sygnalizacja aktywnosci kamery

Optyczna sygnalizacja zasilania kamery

Podswietlenie pola obrazowania w podczerwieni emisjg o dtugosci fali w
przedziale 840-860nm

Konfiguracja natezenia emisji podswietlenia

Podswietlanie pola obrazowania w trybie ciggtym i stroboskopowym

Montaz na statywie, podwieszany na kratownicy, lub nascienny

Obrazowanie

Rozdzielczos¢ min. 2 miliony punktow

Akwizycja ciggta z predkoscig min. 300 klatek na sekunde

Opodznienie w akwizycji ciggtej nie wieksze niz 3ms

Tryb obrazowania min. obiekt, obszar, skala szarosci, sekwencja obrazéw w skali
szarosci

Doktadnos¢ sledzenia obiektow min. 0,15mm w obszarze min. 5x5m

Zasieg pasywnego Sledzenia obiektéw min. 20m w kalibracji znacznikami w
zakresie zamowienia

Centralna migawka w przedziale szybkosci min. 0,01-1,50ms podczas akwizycji
ciggtej z predkoscig min. 300 klatek na sekunde

Kubatura obrazowania min. 10x10x5m




Kubatura kalibracji min. 10x10x5m

Obiektyw

Min. 1 obiektyw

Jasnosé min. F1.6

Ogniskowa w przedziale 5-8mm

Znieksztatcenia nie wieksze niz 3%

Regulacja ostrosci

Pole obrazowania min. 75 x 45 stopni (poziom x pion)

Filtr pasmowy dla podswietlenia pola obrazowania w podczerwieni

Pozyskiwanie danych
obrazowania

Transmisja danych z kamer obrazowania w standardzie Ethernet 1Gb/s

Pojemnos¢ infrastruktury transmisji danych dla kamer obrazowania min. 24 porty
1Gb/s w standardzie IEEE 802.3ab realizowana przez min. 2 urzadzenia transmisji
danych

Obstuga transmisji danych w trybie szybkiego przetgczania (ang. express
switching).

Min. 1 port transmisji danych w standardzie |IEEE 802.3ae w urzadzeniu
infrastruktury transmisji danych

Obstuga transmisji danych przez infrastrukture transmisji danych z obstugg
mechanizmu sieci wirtualnych (VLAN) w standardzie IEEE 802.1Q.

Obstuga synchronizacji kamer obrazowania przez infrastrukture transmisji danych

Zasilanie kamer
obrazowania

Zasilanie kamer obrazowania w standardzie IEEE 802.3at z urzadzen infrastruktury
transmisji danych

Oprogramowanie

Min. 1 licencja na uzytkowania oprogramowania z obstugg min. 24 kamer
obrazowania i $ledzeniem min. 16 robotéw mobilnych

Sledzenie obiektow

Sterowanie kamerami obrazowania min. tryb, predkos¢, ekspozycja, wyzwalanie,
wymiary pola obserwacji, maskowanie sprzetowe, jasnosé, wybor filtru)

Synchronizacja kamer obrazowania

Sledzenie wektorowe

Sledzenie rejestrowane i w czasie rzeczywistym

Przetwarzanie zarejestrowanych danych obrazowania (postprocess)

Kalibracja kamer obrazowania

Zachowanie rejestrowanych danych obrazowania w pliku zewnetrznym w min 3
réznych formatach, w tym min. w standardach: C3D i BVH.

Biblioteka danych 3D znacznikéw kalibracji

Biblioteka obiektow 2D min. koordynaty potozenia, powierzchnia, wymiary,
kragtos¢, korekta znieksztatcen)

Integracja danych obrazowania dla transmisji strumieniowej w aplikacjach
uzytkownika

Biblioteki programowe obstugi kamer i integracji




2. System D-GPS sensoréw stosowanych w samochodach autonomicznych — 1 zestaw

Zestaw sktada sie z dwéch modutéw.

Parametr

Wartosé

Obstugiwane systemy

GPS L1/L2, GLONAS G1/G2, Galileo E1/E5b, Beidou
B1/B2

Ztacza komunikacyjne

Ethernet lub USB

Rozmiar ptytki — szerokos$¢

Ponizej 50 mm

Rozmiar ptytki — dtugosé

Ponizej 80 mm

Doktadnos¢ pozycjonowania RTK (1 sigma)

Ponizej 3 cm

Mozliwos¢ ustalenia statycznej orientacji obiektu

Tak, poprzez dwa moduty

Wyposazenie w anteny oraz modemy radiowe tak
Czestotliwo$é na ktérej pracuje zestaw 2,4 GHz
Zestaw do zasilania uktadu tak

Czestotliwos¢ odswiezania danych

Przynajmniej 5 Hz

Maksymalna predkos¢ operacyjna

Przynajmniej 400 m/s

Doktadnos¢ okreslenia predkosci

Ponizej 0.05 m/s RMS

Doktadno$é okreslenia czasu

Ponizej 100 ns RMS

Typowe zuzycie energii

Ponizej 4 W

Czas do pierwszego ustalenia pozycji z zimnego
startu

Ponizej 70 s

Temperatura pracy

W przedziale -30 do 70 stopni Celsjusza

Masa ptytki

Ponizej30 g

Liczba ptytek

2




PakieT lI

1. Wielowirnikowce BSP — 2 sztuki (Rozbudowa ,,parku maszynowego” )

Parametr

Wartosé

Liczba wirnikdow

6

Masa wtasna

W przedziale 9 do 12 kg

Maksymalny zatadunek

W przedziale 4 do 6 kg

Mieszczacy sie w opakowaniu — dtugosé

W przedziale 60 — 70 cm

Mieszczacy sie w opakowaniu — szerokos$¢

W przedziale 40 — 50 cm

Mieszczacy sie w opakowaniu — wysokos¢

W przedziale 50 — 60 cm

Maksymalny kat natarcia

Przynajmniej 20 stopni

Maksymalna predkos¢ lotu przy braku wiatru

Przynajmniej 60 km.h

Maksymalna predkos$¢ wznoszenia

Przynajmniej 4 m/s

Pojemnos¢ akumulatora

Przynajmniej 4 Ah

Czas pracy na baterii, w zawisie, bez obcigzenia

Przynajmniej 30 min

Wyposazony w zestaw zdalnego sterowania
bezprzewodowego

Tak

Wyposazony w ztgcza HDMI, USB, bateria o
pojemnosci przynajmniej 5000 mAh

Interfejs programistyczny

Biblioteki Open Source

System Operacyjny

Min. Dystrybucja Robot Operating System (Open
Source)

Praca w temperaturach

od -5 do 35 stopni Celsjusza

Zasieg zdalnego sterowania przy zgodnosci z CE
(komunikacja bezposrednia bez przeszkod i
zaktécen)

W przedziale 3 -4 km

Wyposazony w tadowarke

Tak

Odpornosé na wiatr

Przynajmniej 6 m/s




2. Skanery laserowe — 2 sztuki

Parametr

Wartosé

Zakres pracy skanera w ptaszczyznie poziomej

360 stopni

Kat widzenia w elewacji

Przynajmniej 30 stopni

Liczba wigzek lasera

Przynajmniej 16

Zasieg pomiaru odlegtosci

Przynajmniej 90 m

Poziom zabezpieczenia IP (Ingress protection)

Przynajmniej 67

Interfejs komunikacyjny

Ethernet, przynajmniej w standardzie 100 Mbit/s,
IEEE 802.3u

Rozdzielczos¢ pomiaru odlegtosci

Ponizej 3,5 cm

Predkos¢ obrotu

Przynajmniej 10 Hz

Poziom bezpieczenstwa lasera

Class 1

Zwracane dane

Odlegtosc, refleksyjnosé, znak czasowy

Zasilanie

24V

Praca w temperaturach

W przedziale -10 do 45 stopni Celsjusza

Parametr

Wartos¢

Zakres pracy skanera w ptaszczyznie poziomej

360 stopni

Kat widzenia w elewacji

Przynajmniej 30 stopni

Liczba wigzek lasera

Przynajmniej 32

Zasieg pomiaru odlegtosci

Przynajmniej 90 m

Poziom zabezpieczenia IP (Ingress protection)

Przynajmniej 67

Interfejs komunikacyjny

Ethernet, przynajmniej w standardzie 100 Mbit/s,
IEEE 802.3u

Rozdzielczos¢ pomiaru odlegtosci

Ponizej 3,5 cm

Predkos¢ obrotu

Przynajmniej 10 Hz

Poziom bezpieczenstwa lasera

Class 1

Zwracane dane

Odlegtosc, refleksyjnosé, znak czasowy

Zasilanie

24V

Praca w temperaturach

W przedziale -10 do 45 stopni Celsjusza




3. Radar -1 sztuka

Parametr Wartos¢

Do zastosowan w pojazdach autonomicznych TAK

Interfejs komunikacyjny Przynajmniej CAN

Zasieg pomiaru odlegtosci Przynajmniej 50m

Kat widzenia w elewacji Nie mniejszy niz 3 stopnie
Kat widzenia w azymucie Nie mniejszy niz 35 stopni
Rozdzielczo$¢ pomiaru odlegtosci Przynajmniej 1,5 m

Cykl pomiaru Przynajmniej 10 Hz

Pobor mocy Ponizej 15W

Zakres czestotliwosci pomiarowych Przynajmniej 78—80 GHz
Masa uktadu pomiarowego Nie wieksza niz320 g




4. Jednostki inercyjne — 2 sztuki

Parametr

Wartosc dla jednostki nr 1

Interfejs komunikacyjny

Przynajmniej USB 2.0

Dryf zyroskopu

ponizej 20 stopni/godzine

Doktadnos¢ dynamiczna dla pochyleniai
przechylenia

Ponizej 0,7 stopnia

Wyjscie z uktadu — zwracana informacja

Orientacja bryty sztywnej

Wyposazona w magnetometr

Tak

Temperatura pracy

W przedziale -30 do 60 stopni Celsjusza

Czestotliwos$é préobkowania

Przynajmniej 8 kHz na kanat

Opdinienie

Ponizej 5 ms

Czestotliwos$é publikowania danych

Powyzej 1,5 kHz

Pobor mocy

Ponizej 1 W

Poziom zabezpieczenia IP (Ingress protection)

Przynajmniej 66

Przepustowos¢ akcelerometru

Przynajmniej 350 Hz

Klasa szczelnosci

Min. IP 67

Odpornosé na wstrzasy i uderzenia

Min. 1500 g w ciggu 0.5 ms

Sredni czas bezawaryjnej pracy MTBF

Powyzej 200000 godzin

Parametr

Wartos¢ dla jednostki nr 2

Interfejs komunikacyjny

Przynajmniej USB 2.0

Dryf zyroskopu

ponizej 15 stopni/godzine

Doktadnos¢ dynamiczna dla pochylenia i
przechylenia

Ponizej 0,4 stopnia

Wyjscie z uktadu — zwracana informacja

Orientacja bryty sztywnej

Wyposazona w magnetometr

Tak

Temperatura pracy

W przedziale -30 do 60 stopni Celsjusza

Czestotliwos¢ prébkowania

Przynajmniej 8 kHz na kanat

Opdinienie

Ponizej 5 ms

Czestotliwos¢ publikowania danych

Powyzej 1,5 kHz

Pobdr mocy

Ponizej 1 W

Poziom zabezpieczenia IP (Ingress protection)

Przynajmniej 66

Przepustowos¢ akcelerometru

Przynajmniej 350 Hz

Klasa szczelnosci

Min. IP 67

Odpornosé na wstrzasy i uderzenia

Min. 1500 g w ciggu 0.5 ms

Sredni czas bezawaryjnej pracy MTBF

Powyzej 200000 godzin




5. Wysokiej klasy kamery wizyjne, z globalng migawka, kolorowe z interfejsem USB 3.0 — 1

zestaw
Zestaw sktadajacy sie z dwdch kamer.

Parametr Wartosc dla kamery nr 1
Typ kamery kolorowa
Globalna migawka tak

Rozdzielczos$¢ obrazowania

Przynajmniej 3MP

Interfejs komunikacyjny

USB 3.0

Obiektyw o ogniskowej

W przedziale 5 — 8 mm, F/1.4, reczna regulacja
przystony i ostrosci (z blokadg), masa ponizej 50 g

Obiektyw z soczewkami szklanymi tak

Liczba rejestrowanych klatek na sekunde Powyzej 50
Mocowanie obiektywu C-mount
Masa kamery bez obiektywu Ponizej 50 g

Publicznie dostepny sterownik do Robot
Operating System

Biblioteka Open Source

Praca w temperaturach

5 do 45 stopni Celsjusza

Rodzaj matrycy CMOS
Zuzycie energii Ponizej 5W
Wejscie cyfrowe Tak

Wymiary — szerokos$¢

Ponizej 3,5 cm

Wymiary — wysokos¢

Ponizej 3,5 cm

Wymiary — dtugosé

Ponizej 3,5 cm

Parametr Wartosc dla kamery nr 2
Typ kamery kolorowa
Globalna migawka tak

Rozdzielczo$¢ obrazowania

Przynajmniej 3MP

Interfejs komunikacyjny

USB 3.0

Obiektyw o ogniskowej

W przedziale 15 — 20 mm, F/1.4, reczna regulacja
przystony i ostrosci (z blokadg), masa ponizej 50 g

Obiektyw z soczewkami szklanymi tak

Liczba rejestrowanych klatek na sekunde Powyzej 50
Mocowanie obiektywu C-mount
Masa kamery bez obiektywu Ponizej 50 g

Publicznie dostepny sterownik do Robot
Operating System

Biblioteka Open Source

Praca w temperaturach

5 do 45 stopni Celsjusza




Rodzaj matrycy CMOS
Zuzycie energii Ponizej 5W
Wejscie cyfrowe Tak

Wymiary — szeroko$¢

Ponizej 3,5 cm

Wymiary — wysokos¢

Ponizej 3,5 cm

Wymiary — dtugosé

Ponizej 3,5 cm




6. Zestaw kamer multispektralnych nowej generacji — 1 zestaw

Parametr

Wartosé

Liczba pasm

jednoczesne obrazowanie w min. 5 pasmach dla
dtugosci fal:

475 nm w pasnie +/- 10 nm,
560 nm w pasmie +/- 10 nm;
668 nm w pasmie +/- 5 nm,
717 nm w pasmie +/- 5 nm,
840 nm w pasmie +/- 20 nm;

Migawka

Min. wspdlna dla pasm, globalna

Rozdzielczos$¢ obrazowania RGB

Min. 3 miIn punktéw

Rozdzielczo$¢ sensora

Min. 1280 x 960 punktow

Rozdzielczos¢ obrazowania powierzchni

Przynajmniej . 3,00cm / punkt z odlegtosci 30m
Przynajmniej. 7,00cm / punkt z odlegtosci 100m

Interfejs komunikacyjny

Min. 1 x Wi-Fi,

Kat widzenia horyzontalnego

Przynajmniej 45 stopni

Liczba rejestrowanych klatek na sekunde

Przynajmniej 1 rejestracja w formacie RAW
jednoczesnie dla wszystkich kanatéw w prébkowaniu
min. 12 bitowym

Masa

Ponizej 250 g

Maksymalny pobdér mocy

Ponizej 10 W

Zasilanie Niskonapieciowe w przedziale 4 — 16V
Wejscie cyfrowe — wyzwolenie Tak

Wymiary — szerokos$¢ Ponizej 9 cm

Wymiary — wysokos¢ Ponizej 7 cm

Wymiary — dtugos¢ Ponizej 5 cm

Pozycjonowanie GPS

Obstuga nosnikéw danych

Min. 1 x wbudowane gniazdo kard pamieci
standard kart pamieci min. SD
nosniki o pojemnosci przynajmniej 32GB

Kamera pomochnicza

Parametr

Wartos¢é

Liczba pasm

jednoczesne obrazowanie w min. 5 pasmach dla
dtugosci fal:

440 nm w pasnie +/- 10 nm,
530 nm w pasmie +/- 10 nm;
650 nm w pasmie +/- 5 nm,
705 nm w pasmie +/- 5 nm,
730 nm w pasmie +/- 20 nm;

Migawka

Min. wspdlna dla pasm, globalna

Rozdzielczo$¢ obrazowania RGB

Min. 3 min punktéw




Rozdzielczos¢ sensora Min. 1280 x 960 punktow

Rozdzielczos¢ obrazowania powierzchni Przynajmniej . 3,00cm / punkt z odlegtosci 30m
Przynajmniej. 7,00cm / punkt z odlegtosci 100m

Interfejs komunikacyjny Min. 1 x Wi-Fi,
Kat widzenia horyzontalnego Przynajmniej 45 stopni
Liczba rejestrowanych klatek na sekunde Przynajmniej 1 rejestracja w formacie RAW

jednoczesnie dla wszystkich kanatéw w prébkowaniu
min. 12 bitowym

Masa Ponizej 250 g

Maksymalny pobdr mocy Ponizej 10 W

Zasilanie Niskonapieciowe w przedziale 4 — 16V
Wejscie cyfrowe — wyzwolenie Tak

Wymiary — szerokos$¢ Ponizej 9 cm

Wymiary — wysokos¢ Ponizej 7 cm

Wymiary — dtugosé Ponizej 5 cm

Pozycjonowanie GPS

Obstuga nosnikéw danych Min. 1 x wbudowane gniazdo kard pamieci

standard kart pamieci min. SD
nosniki o pojemnosci przynajmniej 32GB




