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En cumplimientoa lodispuesto porlos Articulos 108 de la Constitucidn Politica del Estado Libre y Soberano de Hidalgo, 33, 40 y 42 parrafo tercero de la Ley de
Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sector Publico del Estadode Hidalgo, 10y 44 del Reglamento dela Leyen la materiay demas correlativos y aplicables,
convoca alas personas fisicas y morales con capacidad técnica y econdmica que deseen participar enla Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024, para
la adquisicion de Laboratorios de Robética Colaborativa, solicitado por la Universidad Politécnica de Tulancingo, el Instituto Tecnolégico Superior del Occidente del
Estado de Hidalgo, la Universidad Politécnica de Huejutla, la Universidad Politécnica de Pachuca, la Universidad Tecnoldgica de Mineral de la Reforma, la
Universidad Tecnolégica de Tula-Tepeji, el Instituto Tecnolégico Superior del Oriente del Estado de Hidalgo, el Instituto Tecnoldgico Superior de Huichapan, la
Universidad Tecnolégica de laZona Metropolitana del Valle de México, la Universidad Tecnoldgica de Tulancingo, la Universidad Tecnolégica Minera de Zimapan, la
Universidad Politécnica de Francisco I. Madero, la Universidad Politécnica de la Energia, la Universidad Tecnoldgica del Vall e del Mezquital, la Universidad
Tecnoldgicade laHuasteca Hidalguense y Universidad Tecnolégica de la Sierra Hidalguense, conforme a la siguiente convocatoria a la Licitacion Publica.

1.1. Descripcion delos bienes objeto de estalicitacion.
Los bienes objeto de esta licitacion se describen en el Anexo TécnicoNo. 1 “A”y AnexoTécnico No. 1“B” de esta convocatoria a la Licitacién Publica. La cual consta de
un concepto respectivamente.

1.2.  Condicionesde pago.

Se podra otorgar un primerpagoa través del (Organismo Descentralizado que corresponda mismos que se nombran en el punto 1. Condiciones Generales), mediante
anticipo del 45% (cuarentay cinco por ciento), conforme a lo establecido en los Articulos 66 y 67 de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sector
Publico del Estadode Hidalgo, para lo cual el participante que resulte ganador deberd garantizar el importe integro de este anticipo dentro de los 5 primeros dias
habiles contados a partir del dia siguiente a la fecha de lafirma del Contrato, mediante Pdliza de Fianza o cheque certificado, la cual deberd constituirse porel importe
total delanticipo, el monto que serd pagado dentro de los 10dias hdbiles contados a partir del dia siguiente a la fecha de lafirma del contrato, siempre y cuando haya
cumplidocon la Fianza o Cheque de anticipo antes referida. Mismo que serd amortizadoen el pago del finiquitodel 55% (cincuenta cinco por ciento) restante y no se
pagard hasta que noamortice dicho anticipo. Si el licitante no requiere anticipo debera indicarlo en su proposicion econdémica y el finiquito se pagara una vez
entregado e instalado el paquete a entera satisfaccion del (Organismo Descentralizado que corresponda, mismos que se nombran en el punto 1. Condiciones
Generales).

Parael subconcepto 1 del Anexo Técnico 1 “A” serd a través de la Universidad Politécnica de Tulancingo

Nota: la factura se realizara con facturacion 4.0a nombre dela Universidad Politécnica de Tulancingo con Direccidn Calle Ingenierias Nimero 100 Colonia Huapalcalco
Codigo Postal 43629 Tulancingo de Bravo Hidalgo y R.F.C. UPT0212029S6 Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por definir); Uso
de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: deberd incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se realizara y firmard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Politécnica de Tulancingo

Para el subconcepto 2 del Anexo Técnico 1 “A” serd a través del Instituto Tecnolégico Superior del Occidente del Estado de Hidalgo

Nota: la factura se realizara con facturacion 4.0 a nombre de la Universidad INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DEL OCCIDENTE DEL ESTADO DE HIDALGO con
Direccidn Paseo del Agrarismo 2000, Carretera Mixquiahuala - Tula, km 2.5 Mixquiahuala de Juarez, Hidalgo, Cédigo Postal 42700y R.F.C. ITSO00821AQ0 Método de
pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: El contrato se realizara y firmard a Nombre del Instituto Tecnoldgico Superior del Occidente del Estado de Hidalgo.

Para el subconcepto 3 del Anexo Técnico 1 “A” serd a través de la Universidad Politécnica de Huejutla

Nota: la factura serealizara con facturacién 4.0a nombre de la Universidad Politécnica de Huejutla con Direccion Carretera Huejutla—Chalahuiyapa km. 3.5, Colonia
Tepoxtequito, Codigo postal 43000, Parque Industrial Siglo XXI, Municipio de Huejutla de Reyesy R.F.C. UPH1211125S64 Método de pago PPD(Pagoen parcialidades o
diferido); Forma de pago: 99 (Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmara y realizard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Politécnica de Huejutla.

Para el subconcepto 4 del Anexo Técnico 1 “A” serd a través de la Universidad Politécnicade Pachuca

Nota: la factura serealizara con facturacién 4.0a nombre de la Universidad Politécnica de Pachuca con Direccidn Carretera Pachuca - Cd. Sahagin Km. 20 Col. Rancho
Luna Ex Hacienda Santa Bérbara, Zempoala Hidalgoy R.F.C. UPP040316H43 Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por definir);
Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se realizara y firmard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Politécnica de Pachuca.

Parael subconcepto 1 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnoldgicade Mineral de la Reforma

Nota: la factura serealizard con facturacién 4.0a nombre de la Universidad Tecnolégica de Mineral de la Reforma con Direcci6n en Camino Providencia -La Calera
numero 1000, Ex hacienda Chavarria, Cédigo Postal 42186, Mineral de la Reforma, Hidalgo, México. y R.F.C. UTM141223DI2, Métod o de pago PPD (Pago en
parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: deberd incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se realizard y firmara bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Tecnoldgica de Mineral de la Refor ma.

Parael subconcepto 2 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnoldgica de Tula-Tepeji

Nota: la factura se realizard con facturacion 4.0 a nombre de la Universidad Tecnoldgica de Tula-Tepeji con Direccionen: Avenida Universidad Tecnoldgica No. 1000,
Codigo Postal. 42830, El Carmen, Tula de Allende, Hidalgo, México, y R.F.C. UTT910731PE1, Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99
(Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general). Nota importante: deberd” incluir el objeto del impuesto. Nota: El contrato se firmara y realizarad bajo conductoy
responsabilidad de la Universidad Tecnolégica de Tula-Tepeji.

Nota importante: Debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmara y realizard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Tecnoldgica de Tula -Tepeji.

Para el subconcepto 3 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través del Instituto Tecnolégico Superior del Oriente del Estado de Hidalgo

Nota: la factura serealizard con facturaciéon 4.0 a nombre de la Instituto Tecnolégico Superior del Oriente del Estado de Hid algo con Direccidn Carretera Apan -
Tepeapulcokilometro 3.5, Colonia Las Pefiitas, Codigo Postal 43900 Apan Hidalgo. y R.F.C.1TS020624FY8 Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma
de pago: 99 (Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: deberad incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmard yrealizara bajo conducto y responsabilidad del Instituto Tecnoldgico Superior del Oriente del Estado de Hidalgo.
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Parael subconcepto 4 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través del Instituto Tecnoldgico Superior de Huichapan

Nota: la factura se realizard con facturaciéon 4.0 a nombre de Instituto Tecnoldgico Superior de Huichapan con Direccidon Domicilio conocido sin numero el Saucillo,
Huichapan, Hidalgo, Cédigo Postal 42411 y R.F.C. ITS020624RUA Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por definir); Usode CFDI:
GO3 (Gastos en general).

Nota importante: deberd incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se realizara y se firmara bajo conducto del Instituto Tecnoldgico Superior de Huichapan.

Parael subconcepto 5 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnoldgica de laZona Metropolitanadel Valle de México

Nota: la factura se realizard con facturacion 4.0 a nombre de la UNIVERSIDAD TECNOLOGICA DE LAZONA METROPOLITANA DEL VALLE DE MEXICO con Direccién
Boulevard Miguel Hidalgo y Costillay Circuito General Felipe Angeles Ramirez No. 5, Fraccionamiento Los Héroes Tizayuca, en el municipiode Tizayuca, Hidalgo, Codigo
Postal 43816 y R.F.C. UTZ120904F78 Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por definir); Us o de CFDI: GO3 (Gastos en general).
Nota importante: debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se realizara y firmara bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Tecnolégica de la Zona Metropolitana del Valle de México.

Parael subconcepto 6 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnoldgica de Tulancingo

Nota: la factura serealizard con facturacién 4.0a nombre dela Universidad Tecnoldgica de Tulancingo con Direcciéon Camino a Ahuehuetitla No. 301, Colonia Las
Presas, Tulancingode Bravo, Hidalgo. y R.F.C. UTT9507201E7 Métodode pago PPD (Pagoen parcialidades o diferido); Forma de p ago: 99 (Por definir); Uso de CFDI: GO3
(Gastos en general).

Nota importante: deberd incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmara y realizard bajo conducto y responsabilidad del Instituto Tecnoldgico Superior del Oriente del Estado de Hidalgo.

Para el subconcepto 7 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnolégica Minera de Zimapan

Nota: la factura serealizara con facturacién 4.0a nombre de la Universidad Tecnoldgica Minera de Zimapan con Direcciénen Rio Grande No. 34, Manzana la Tahona,
Plutarco Elias Calles y R.F.C. UTM131231RI1; Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por de finir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en
general).

Nota importante: debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmard y realizard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Tecnoldgica Minera de Zimapan.

Parael subconcepto 8 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través del Universidad Politécnica de Francisco I. Madero

Nota: La factura serealizard con facturacién 4.0a nombre dela Universidad Politécnica de Francisco I. Madero con Direccidn ubicado en domicilio conocido s/n,
Tepatepec, Municipio de Franciscol. Madero, Estado de Hidalgo Cédigo Postal 42660y R.F.C. UPF050711CS0 Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido);
Forma de pago: 99 (Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: Debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmard y realizard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Politécnica de Francisco |. Madero.

Parael subconcepto 9 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Politécnicade laEnergia

Nota: la factura serealizard con facturacién 4.0a nombre de la Universidad Politécnica de la Energia con Direcciéon Carretera Cruz Azul Bomintzha Kilémetro 3 +100,
Colonia Ignacio Zaragoza, Tula de Allende, Hidalgo, C.P. 42820.y R.F.C. UPE14122316A Método de pago PPD (Pago enparcialidad es o diferido); Forma de pago: 99 (Por
definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: deberad incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmard y realizard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Politécnica de la Energia.

Parael subconcepto 10 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnoldgica del Valle del Mezquital

Nota: la factura serealizard con facturacion 4.0 a nombre de la Universidad Tecnoldgica del Valle del Mezquital con direccié n en Carretera Ixmiquilpan Capula
Kilometro 4 col. el Nith Ixmiquilpan Hidalgo, Codigo Postal 42325y R.F.C.UTV9607291J3 Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99
(Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se realizara y firmard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Tecnoldgica del Valle del Mezquital.

Parael subconcepto 11 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnoldgica de la Huasteca Hidalguense

Nota: la factura serealizard con facturacién 4.0a nombre de la Universidad Tecnoldgica de la Huasteca Hidalguense con Direccién Carretera Huejutla —Chalahuiyapa
s/n colonia Tepoxteco, Huejutla de Reyes Hidalgo, c.p. 43000. RFC: UTH960902AE4. Método de pago PPD (Pago en parcialidades o diferido); Forma de pago: 99 (Por
definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: debera incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se firmara yrealizard” bajo conducto y responsabilidad la Universidad Tecnoldgica de la Huasteca Hidalguense.

Parael subconcepto 12 del Anexo Técnico 1 “B” serd a través de la Universidad Tecnoldgica de la Sierra Hidalguense

Nota: la factura se realizard con facturacion 4.0a nombre dela Universidad Tecnoldgica de la Sierra Hidalguense, con Direccion Carretera México-Tampico kildmetro
100, Tramo Pachuca-Huejutla, Zacualtipan de Angeles, Hidalgo. Cédigo Postal 43200y R.F.C. UTS970701HT4 Método de pago PPD (Pago en parcialidade s o diferido);
Forma de pago: 99 (Por definir); Uso de CFDI: GO3 (Gastos en general).

Nota importante: deberd incluir el objeto del impuesto.

Nota: El contrato se realizara y firmard bajo conducto y responsabilidad de la Universidad Tecnoldgica de la Sierra Hidalguen se.

1.3. Plazo y condiciones de entregade los bienes.
Para la instalacion de bienes, sera conforme al calendario entregado al licitante adjudicado en el acto de fallo.

1.4. Lugar de entregade los bienes.
Parael subconcepto1 del Anexo Técnico 1 “A” serd enlas Instalaciones de la Universidad Politécnica de Tulancingo, Calle Ingenierias Numero 100 Colonia Huapalcalco
Codigo Postal 43629 Tulancingo de Bravo Hidalgo, México.
Parael subconcepto2 del Anexo Técnico 1 “A” serd enlas Instalaciones del Instituto Tecnoldgico Superior del Occidente del Estado de Hidalgo ubicado Paseo del
Agrarismo 2000. Carretera Mixquiahuala -Tula, Kilometro 2.5 Mixquiahuala de Juarez, Hidalgo, C.P. 42700.
Parael subconcepto3 del Anexo Técnico 1 “A” serd enlasinstalaciones de la Universidad Politécnica de Huejutla, Carretera Huejutla— Chalahuiyapa km. 3.5, Colonia
Tepoxtequito, Cédigo postal 43000, Parque Industrial Siglo XXI, Municipio de Huejutla de Reyes.
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Parael subconcepto4 del Anexo Técnico 1 “A” serd enlasinstalaciones de la Universidad Politécnica de Pachuca ubicadoen Carretera Pachuca - Cd. Sahagun Km. 20
Col. Rancho Luna Ex Hacienda Santa Barbara, Zempoala Hidalgo, C.P.: 43830.

Para el subconceptol del Anexo Técnico 1 “B” sera En lasinstalaciones de la Universidad Tecnoldgica de Mineral de la Reforma ubicada en Camino Providencia -La
Calera nimero 1000, Ex hacienda Chavarria, Codigo Postal 42186, Mineral de la Reforma, Hidalgo, México.

Para el subconcepto2 del Anexo Técnico 1 “B” serd en lasinstalaciones de la Universidad Tecnolégica de Tula-Tepeji, ubicada en Avenida Universidad Tecnolégica No.
1000, Codigo Postal. 42830, El Carmen, Tula de Allende, Hidalgo, México.

Parael subconcepto3 del Anexo Técnico 1 “B” serd en las Instalaciones del Instituto Tecnoldgico Superiordel Oriente del Estado de Hidalgo ubicada en Carretera Apan
- Tepeapulco kilémetro 3.5, Colonia Las Pefiitas, Cédigo Postal 43900, Apan Hidalgo.

Parael subconcepto4 del Anexo Técnico 1 “B” serd en lasinstalaciones del Instituto Tecnoldgico Superior de Huichapan en Domicilio conocido sinnimero el Saucillo,
Huichapan, Hidalgo, Cédigo Postal 42411.

Para el subconcepto5 del Anexo Técnico 1 “B” serd en lasinstalaciones de la Universidad Tecnoldgica de la Zona Metropolitana del Valle de México ubicada en
Boulevard Miguel Hidalgo y Costillay Circuito General Felipe Angele s Ramirez No. 5, Fraccionamiento Los Héroes Tizayuca, en el municipio de Tizayuca, Hidalgo, Cédigo
Postal 43816.

Para el subconcepto6 del Anexo Técnico 1 “B” serd en las Instalaciones de la Universidad Tecnolégica de Tulancingo en Camino a Ahuehuetitla No. 301, Colonia Las
Presas, Tulancingo de Bravo, Hidalgo, C.P. 43645.

Parael subconcepto7 del Anexo Técnico 1 “B” serd en lasinstalaciones de la Universidad Tecnoldgica Minera de Zimapdn, ubicada en Rio Grande No. 34, Manzana la
Tahona, Plutarco Elias Calles, Zimapan, Hidalgo. C.P. 42344,

Para el subconcepto8 del Anexo Técnico 1 “B” sera dentrode lasinstalaciones de la Universidad Politécnica de Francisco |. Madero ubicado en domicilio conocidos/n,
Tepatepec, Municipio de Francisco |. Madero, Estado de Hidalgo Codigo Postal 42660.

Parael subconcepto9 del Anexo Técnico 1 “B” serd En las instalaciones de la Universidad Politécnica de la Energia, ubicada en Carretera Cruz Azul Bomintzha
Kilémetro 3 +100, Colonia Ignacio Zaragoza, Tula de Allende, Hidalgo, Cédigo Postal 42820.

Parael subconcepto10 del AnexoTécnico 1 “B” serd en las Instalaciones de la Universidad Tecnoldgica del Valle del Mezquital, ubicada en Carretera Ixmiquilpan
Capula Kilémetro 4, Colonia El Nith, Cédigo Postal 42325, Ixmiquilpan; Estado de Hidalgo.

Parael subconcepto11 del AnexoTécnico 1“B” serd en las Instalaciones de la Universidad Tecnoldgica de la Huasteca Hidalguense, con domicilio en la Carretera
Huejutla —Chalahuiyapa, colonia Tepoxteco con cddigo postal 43000, Huejutla de Reyes, Hidalgo.

Parael subconcepto12 del AnexoTécnico 1 “B” serd en las Instalaciones de la Universidad Tecnoldgica de la Sierra Hidalguense. Carretera México-Tampico kilémetro
100, Tramo Pachuca-Huejutla, Zacualtipan de Angeles, Hidalgo. Cédigo Postal 43200.

1.5. Vigenciade las proposiciones
Serd hasta el término del contrato correspondiente.
Los licitantes deberan apegarse estrictamente alas condiciones establecidas en los puntos 1.2,1.3,1.4y 1.5 indicando enformaintegra el contenidode los puntos o
en caso contrario deberan sustituirlo con lafrase “segun convocatoriaala Licitacion Publica”.

1.6.  Asistenciaalosdiferentesactosde lalicitacion por parte de los licitantes.
Durantelosactos delajunta deaclaraciones, presentacién y apertura de proposiciones y acto publicoen donde se dé a conocer el fallo se llevardn a cabo de forma
presencial.
Durante el desarrollo dela licitacion los licitantes no podran tener contactocon las areas evaluadoras de los bienes y de | os asuntos inherentes a la presente licitacion.

1.7.  Juntade aclaraciones.
La junta de aclaraciones se llevara a cabo el dia11de julio de 2024, alas 14:00 horas, en la sala de juntas, ubicada en Calle Belisario Dominguez nimero 901, Jardin
Coldén, C.P. 42000 en Pachuca de Soto, Hgo. Las personas que pretendan solicitaraclaraciones alosaspectos contenidos en la convocatoria deberdn presentar un
escrito, enel que expresen su interés en participar enlalicitacién, porsio en representacién de un tercero, manifestando entodos los casos los datos generales (RFC,
razén social, domicilio fiscal, datos de contacto) del interesadoy, ensu caso, del representante.
La solicitud de aclaracién debera estar debidamente firmada y enviarse a través del siguiente correo electrénico direccionlicitaciones@hidalgo.gob.mx o entregarla
personalmente.
Los licitantes presentardnelescritoy solicitudes de aclaracion descritos en el parrafo que antecede a mas tardar el dia habil previo ala junta de aclaraciones, conla
finalidad de dar celeridad al acto en comento (articulo 45 parrafo segundo de la Ley Estatal del Procedimiento Administrativo).
Porlo que ellicitante que haga caso omiso a lo establecido enel parrafo que antecede permanecerd en este acto en calidad d e observador bajo la condicién de
registrar su asistenciay abstenerse de intervenir de cualquier forma en el mismo loanterior en cumplimiento a lo dispuesto por el articulo 44 de la Ley en la materia.

1.8. Plazo y lugar para la presentacion y apertura de proposiciones.
El acto de presentaciény apertura de proposiciones se llevara a cabo enforma presencial el dia16de juliode 2024, alas 14:00 horas, enlasala de juntas, ubicada en
Calle Belisario Dominguez nimero 901, Jardin Coldn, C.P. 42000 en Pachuca de Soto, Hgo.

1.9. Plazo y lugar para el fallo.
El acto de fallo sellevard a cabo en forma presencial el dia 18 de julio de 2024,alas 11:00 horas, en lasala de juntas, ubicada en Calle Belisario Dominguez nimero
901, Jardin Coldn, C.P. 42000 en Pachuca de Soto, Hgo. La asistencia a los diferentes actos queda baja la responsabilidad dellicitante, asicomo, el obtener las copias
de las actas correspondientes. La omisién delafirma en los actos respectivos por parte de los licitantes noinvalidara su contenido y efectos de acuerdo con lo
establecidoenelarticulo51 de la Ley en la materia.
En caso de que exista inconformidad del licitante, podrd actuar de conformidad con lo dispuesto por el articulo 87 de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y
Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgo.

1.10 Firmadel contrato.

El contratoderivado de esta licitacién tendra su fundamento legal en lo estipulado en el Articulo 60, 64, 65, 66,67, 68,69, 70y 71 de la Ley de Adquisiciones,
Arrendamientos y Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgoy 72 Fraccidn Sexta del Reglamento de la misma Ley, serd suscrito en un término no mayor a 15
dias habiles contados a partir de la fecha del fallo correspondiente.

El proveedor seleccionado respondera por los vicios ocultos de los bienes que presente, comprometiéndose a sustituirlos por otros, que cumplan con las
especificaciones de su oferta, garantizando mediante cualquiera de las modalidades establecidas en el Articulo 81 del Reglame nto de la Ley en materia, a favor del
(Organismo Descentralizado Correspondiente mismos que se nombran en el punto 1. Condiciones Generales), por el 10% delimporte total del contrato, sinincluir el
IVA, que también respondera por el oportuno cumplimiento de los bienes, calidad y especificaciones requeridas.

El proveedorseleccionadose obliga a entregar la garantia de cumplimiento en un plazono mayorde 3 dias habiles posteriores a la firma del contrato correspondiente.
El proveedorseleccionadose obliga a sujetarse a los términos, lineamientos, procedimientosy requisitos que establece la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y
Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgo, su Reglamento de la Ley en la materia y demas disposiciones que le sean a plicables.

Se solicita alos licitantes participantes incluir en el Sobre tnico su Constancia de Situacidn Fiscal actualizada (mes corriente) el no presentar esta Constancia noserd
motivo de descalificacién para efectos dela presente Licitacion Publica, pero el Licitante adjudicado obliga damente tendra que incluirla en la documentacién
presentada para la elaboraciény suscripcion del Contrato correspondiente.

4
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1.11. Modificacién dela convocatoria ala Licitacion Piblica por parte de la convocante (Articulo43 parrafo primero de laLey en la materia).

La convocante podra modificar la convocatoria a la Licitacién Publica de esta licitacion, siempre que ello notenga por objeto limitar el nUmero de licitantes, a partir de
la fecha en que sea publicada la convocatoriay hasta el acto de junta de aclaraciones, dicha modificacién se tendra que difundir en los medios electrénicos esta blecidos
para este fin.

1.12. Ninguna condiciénde la convocatoria ala Licitacion Publica podra ser negociada (Articulo 33 parrafo décimo dela Ley en materia).
Ninguna de las condiciones contenidas en estas Convocatoria a la Licitacion Publica, asi como en las proposiciones presentadas por los licitantes podran ser negociadas
o modificadas una veziniciado el acto de presentacionyapertura de las proposiciones t écnicas y econémicas.

1.13. Criterios parala adjudicacion del contrato.

a) Elcriterioquese utilizara para esta licitacion serd el binario.

b) La Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo adjudicara porconcepto, de conformidada lo dispuesto por el articulo 40 fraccién decimosegunda de
la Ley en la materia.

c) Con base eneldictamende las proposiciones, se adjudicara el contrato ala persona que entre los licitantes su proposicidn resulte solvente porque retne las
condiciones legales, técnicas y econdmicas requeridas y garantice satisfactoriamente el cumplimiento de las obligaciones respectivas, de conformidad a lo dispuesto
por el articulo 49 fraccidn segunda de la Ley en la materia.

d) Siresultase que dos o mas proposiciones satisfacen los requerimientos, el contrato se adjudicara a quien presente el precio mas bajo, siempre y cuando cada uno
de los precios cotizados por el licitante nocontravengan en las definiciones de precios, establecidos en el articulo 4 fraccién XXVy XXVI de la Ley en la materia.
e) La adjudicacién en caso de empate se efectuard afavordelproveedor que resulte ganador del sorteo manual porinsaculacién, que celebre la convocante en el
propio acto defallo, el cual consistira en la participacionde unboleto porcada proposicién que resulte empatada y depositados en una urna de la que se extraera el
boleto del licitante ganador, de conformidad a lo dispuesto por el Articulo 49 ultimo parrafo de la Ley en la materia.

En caso de que el proveedor adjudicado, nocuente con domicilio enel Estado de Hidalgo, las notificaciones, resultado del contratorespectivo, se realizardn mediante
el correo electrénico sefialado para tal efecto, con la debida constancia para la recepcion de la misma.

Para efectos del Articulo 40 fraccion Xlll de la Ley en la materia, el domicilio de laSecretaria de Contraloria se ubica en Camino Real de la Plata, nimero 301,
Fraccionamiento Zona Plateada, C.P. 42084, Pachucade Soto, Hgo.

1.14. Descalificacion del licitante.
Serd causade descalificacion deacuerdo conelarticulo 40fraccidonXIV dela Leyen la materia:
a) Elincumplimiento de cualquiera de los requisitos establecidos en la convocatoria a la Licitacidén Publica.
b) El licitante que porsimismo o a través de interpdsita persona, adopten conductas para que los servidores publicos que participan en este procedimiento
induzcan o alterenlas evaluaciones de las proposiciones, el resultado del procedimiento u otros aspectos que otorguen condic iones ventajosas con relacion a los
demds licitantes.
c) La comprobacién de que algun licitante ha acordado con otro, elevar el precio de los bienes o cualquier otro acuerdo, que ten ga como fin, obtener una
ventaja sobre los demas licitantes.
d) Si se presenta mds de una oferta por licitante.
En caso de descalificacién de algun licitante, éste debera permanecer en el recinto hasta la firma delacta correspondiente, obligado a dejar su documentacién como
constancia bajo el resguardo de la convocante para tal efecto, apercibiéndosele tanto a licitantes como asistentes al acto, de guardar el debido silencio, respetoy
decoro desdesu arribo alasala en que se desahogue el acto, asi comode mantener sus teléfonos y dispositivos electronicos guardados, enmodo silencio o apagados,
asicomo de respetarynointerrumpirla continuidad de esta etapa procedimental.

1.15 Licitacidn o concepto desierto. De conformidada lodispuesto por el articulo 52 parrafo primero de la Ley en la materia, la licitacion o concepto sera
declarado desierto cuando:

a) Nose presente ningun licitante al acto de presentacidny apertura de proposiciones técnicas y econdmicas.

b) Las proposiciones presentadas, no retinen los requisitos solicitados en la convocatoria a la Licitacion Publica de la licitacidn.

c) Lasofertasrecibidas no garanticen el cumplimiento del contrato para el estado en cuanto a precio, oportunidad y calidad.

d) Los precios cotizados contravengan en las definiciones de precios, establecido en el articulo 4 fraccidon XXV y XXVl de la Ley en la materia.

1.16 Cancelacion delalicitacion.

La licitacién podra sercancelada en términos del articulo 52 parrafo cuarto del de la Ley en la materia qué a la letra dice: “Los convocantes podran cancelar una
licitacidn o concepto incluidos en éstas, cuando se presente caso fortuito; fuerza mayor; existan circunstancias

justificadas que extingan la necesidad para adquirir los bienes, o que de continuar con el procedimiento se pudiera ocasionar un dafio o perjuicio a la propia
dependencia, entidad o ayuntamiento. La determinacion de dar por cancelada la licitacién o concepto, deber precisar

el acontecimiento que motiva la decisidon y debera sersuscrita por el titular del convocante de que se trate, la cual se hara del conocimientode los licitantes, y no sera
procedente contra ella recurso alguno”.

1.17 Penas convencionales.

La entrega extemporanea se penalizara con el 3 (tres) al millar por cada dia natural de demora sobre elimporte de los bienes pendientes de entregar a partir de la
fecha limite sefialada parala entrega. En caso de que exista incumplimiento del contrato por causas imputables al proveedor este deberd reintegrar los anticip os que
haya recibido mas los intereses correspondientes. Los cargos se calcularan sobre el

monto del anticipo no amortizado y se computaran por dias naturales desde la fecha de su entrega hasta la fecha en que se pongan efectivamente las cantidades a
disposicion de la dependencia.

Si el estadoopta por larescisidn de contrato, el proveedor deberd reintegrar el anticipoy, en su caso, los pagos progresivos que haya recibido mas los intereses
correspondientes. Los intereses se calcularan sobre el montodelanticipono amortizado, pagos progresivos efectuadosy se computaran por dias naturales desde la
fecha de su entrega hasta la fecha en que se pongan efectivamente las cantidades a disposicion de la dependencia, entidad o ayuntamiento.

Las penas convencionales deberdn aplicarse de igual manera, de acuerdo con la normatividad local de cada entidad federativa.

1.18. Proposiciones conjuntas.
Dos o0 més personas podran presentar conjuntamente una proposicién justificando el hecho de acuerdoconelarticulo 46 de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y
Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgo.

2. Preparacion de las proposiciones, con fundamento en el articulo 45 de la Ley, los requisitos seran los siguientes:

2.1. Idiomaen que deberan presentarse.
Todos los documentos relacionados con el proceso de esta licitacion deberan presentarse en idioma espafiol, en caso de presentar documentacion en otro idioma,
debera presentarla traduccion simple al espafiol.

2.2, Unidad de monedaen que debera cotizar los bienes.
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El precio de los bienes que se coticen debera expresarse en moneda nacional.

2.3. Documentacion que integran las proposiciones del licitante.

Los licitantes exclusivamente podran presentar sus proposiciones en forma documental y por escrito, obligatoriamente ensobre cerrado, enellugar de celebraciéndel
acto de presentaciony apertura de proposiciones. Para esta licitacidén no se aceptara el usodel servicio postal o de mensajeria, en cumplimiento a lo dispuesto por el
articulo38 de la Ley en la materia.

El licitante podra presentar asueleccion, dentroo fuera del sobre cerrado, la documentacion distinta a la que conforma la proposicion técnica y econdmica, misma que
forma parte de su proposicién de acuerdo con lo dispuesto por el articulo 45 parrafo segundo de la Ley en materia.

Los licitantes s6lo podrdn presentaruna proposicion en cada procedimiento de contratacidn; iniciado el acto de presentaciény apertura de proposiciones, las ya
presentadas no podrdn serretiradas o dejarse sin efecto por los licitantes, salvo caso fortuito o fuerza mayor, de conformid ad a lo dispuesto por el articulo 33
penultimo parrafo de la Ley en la materia.

Las proposiciones presentadas deberdn ser firmadas autégrafamente por los licitantes o sus apoderados. (art. 37 dltimo parrafo de la Ley en la materia.)

Todos los Documentos solicitados en este punto2 “Sobre Unico” y que integran sus proposiciones, deberan estar debidamente referenciados (indicando niumero del
documento y nombre de la Licitacidon correspondiente).
El no presentar todos los Documentos solicitados en este punto 2 “Sobre Unico”, serda motivo de descalificacion.

Los licitantes participantes deberan adecuary complementar los formatos incluidos en esta convocatoria de acuerdo con lo solicitado para esta Licitacion.

Toda Persona podra presentar Proposiciones, debiendo acreditar a mas tardar hasta el Acto del Fallo, que cuenta consuRegistro de Proveedor de la Administracién
Plblica Estatal de Gobiernodel Estado de Hidalgo para poder resultar adjudicado, éste debera contar conla clasificacién en cuanto ala especialidad correspondiente, a
los bienes, arrendamientos y/o servicios a contratar.

Sobre unico.

Documento I. Identificacion (original y copia)

Identificacion oficial vigente con fotografia de la persona que asista al acto de presentaciény apertura de proposiciones. El documento original le serd devuelto al
término del acto.

La identificacion podré ser alguna de las siguientes:

a) Credencial paravotar,

b) Pasaporte,

c) Cartilla delServicio Militar,

d) Licenciaparaconducirvehiculos; y/o

e) Cédula Profesional

No serd motivode descalificacionla falta de identificacién o acreditamientode la personalidad, de quien entregue las proposiciones, el cual solamente podra participar
durante el desarrollo del acto con el cardcter de observador.

Documento Il. Representacion y documentacion legal.

Escrito dellicitante (persona fisica o moral) enel que el firmante manifieste, bajo protesta de decir verdad, que cuenta con facultades suficientes para suscribira
nombre de su representada o por si misma, la proposicién correspondiente (Anexo No. 2). En el caso de que el apoderado legal nombre a un representante en el acto
de presentaciony apertura de proposiciones, este debera integrar una carta poder simple, en original debidamente firmada por el otorgante quienrecibe el poder,
por dos testigos e integrar documentacion legal con todas sus reformas en disco compacto.

El licitante ganadordeberd presentar previo a la firma del contratos originales o copias certificadas de los documentos que acreditensuexistencia legal y las facultades
de su representante para suscribirel contrato correspondiente, para sucotejo. Ademds debera presentar la documentacion legal requerida para personas morales
siendo: acta constitutiva de laempresa, queincluyalainscripcidn enel registro publico de la propiedady el comercio (legible), modificaciones al acta constitutiva (en
caso de existir), cédula de identificacion fiscal (RFC), comprobante de domicilio fiscal actualizado de la empresa, poder notarial de representante o apoderado legal
facultado para suscribir contratos e identificacion oficial del re presentante legal o persona facultada para suscribir contratos (copia de ambos lados). En caso de ser
personasfisicas se requiere: copia certificada del acta de nacimiento, cédula de identificacion fiscal (RFC), clave Unica de

registro de poblacién (CURP), comprobante de domicilio fiscal actualizado, poder notarial del representante o apoderado legal facultado para suscribir contratos e
identificacidn oficial del representante legal o persona facultada para suscribir contratos (copia de ambos lados).

Cabe resaltarlaimportancia de verificar enel acto de apertura de proposiciones al realizar la evaluacion cualitativa se compruebe que los socios, personal técnico o
representantes legales no esténocupando algunempleo, cargo o comisién dentro del Servicio Publico, a fin de dar cumplimiento a lo establecido en el articulo 49
fraccion IX de la Ley General de Responsabilidades Administrativas.

Documento Ill. Registro de proveedor de la administracion publica estatal.

Toda persona podra presentar proposiciones, pero sera responsabilidad del licitante, que amastardar al acto de fallo ya cuente con su registro de proveedor de la
administracidn publica estatal vigente con la clasificacion correspondiente a Venta - Equipo de COmputo, Software, Equipo para laboratorios de Ingenierias, Ciencias
Basicas, Robdtica, Meca tronicay Prestacionde Servicios - Instalacion de Sistemas de Integracion de Tecnologias. Por lo anterior, se sugiere que, de contar con el
registro de proveedor vigente, loingrese almomento delacto de presentacidn y apertura de proposiciones. (articulo 26 parrafo tercero de la Ley en la materia.).

Documento IV. Escrito debidamente requisitado en formato libre del licitante (persona fisica o moral) donde indique bajo protesta de decir verdad que no se
encuentraen alguno de los supuestos del articulo 77 de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientosy Servicios del Sector Public o del Estado de Hidalgo.

Documento V. Declaracion de integridad.

Escrito bajo protesta de decir verdad, que se abstendra, porsi o a través de interpdsita persona, de adoptar conductas para que los servidores publicos de la
dependencia o entidad induzcan o alteren las evaluaciones de las proposiciones, el resultado del procedimiento u otros aspect os que le puedan otorgar condiciones
mas ventajosas con relacion a los demas participantes. (Anexo No. 3)

Documento VI. Presentacidnde las proposiciones técnicas y econémicas.

Las proposiciones técnicas y econdmicas deberdn presentarse en papel membretado y dirigirse a la Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo. La
descripcidn técnica deberd estarapegada a las especificaciones de los bienes que se sefialan en el Anexo técnico No. 1 “A” y Anexo Técnico No. 1 “B”, considerandose
las modificaciones y/o correcciones que se hubierenacordado, en lajunta de aclaraciones que forma parte integrante de la convocatoria a la Licitacion Publica de
conformidad a la dispuesto por el articulo 43 parrafo tercero de la Ley en la materia.

Si se presenta discrepancia con la proposicion técnica y econdmica se desechard el concepto correspondiente.

Debera presentarse también endispositivo USB o CD conformato Word las proposiciones técnicay econémica.

Los licitantes solo podran presentar una proposicién en cada procedimiento de licitacion.

Deberdn sefialar marca y modelo que identifiquen plenamente los bienes de su proposicién.
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Los licitantes deberdn presentar catdlogo original (o copias legibles en idioma espafiol o con traduccién simple al espafiol) conimdagenes a color y todas las
especificaciones técnicas de los bienes solicitados enel AnexotécnicoNo. 1 “A”y AnexoTécnico No. 1 “B”;etiquetandolas con el nombre del licitante participante,
numero de anexo, concepto que correspondan, especificaciones reales de la marca y modelo de los bienes ofertados que deberan sefialarse en el catédlogo,
relaciondndolas con sus proposiciones y debidamente firmados.

En caso de presentar descripcion incompleta de los bienes, omision de marca, modelo y catalogo, cantidades diferentes a las solicitadas, omision de proposicion
técnica o econémica, y en general la falta de algun requisito incluido en este documento o de informacion contenida en el Anexo técnico No. 1 “A” y Anexo Técnico
No. 1 “B” de la convocatoriaalaLicitacion Publica, sera desechada la proposicion.

La proposicién incluird lacantidad requerida por concepto, precios unitarios e importe total de la misma, para efectos de un a posible facturacidn el licitante
participante deberd anexar un formato adicional donde se desglose el precio unitario de los comp onentes de cada laboratorio.

Los descuentos especiales que otorguen deberdn estarincluidos en el precio unitario de los bienes cotizados, con excepcidn del 16% de I.V.A.

No se aceptaran opciones técnicas ysila presenta se desechara el concepto.

Los gastos por concepto de todo tipode comisiones, gastos de instalacidn de oficinas, contrataciones de personal, asicomo, los que resulten para la adquisicion de los
bienes, etc.,deberan estarconsiderados en el precio unitario de los bienes. Siendo de la exclusiva responsabilidad del lici tante que resulte seleccionado las
prestaciones laborales que ensucaso se deriven.

Deberan obtener la suma total de su oferta, desglosando el 16% de I.V.A. e indicando el importe total con nimeroy letra.

En caso de existir diferencia en el importe total asentado con nimeroy el consignado con letra, se tomard como correcto el sefialadoconletra. En caso de existir error
de cdlculo sélo habrd lugar a su rectificacion por parte de la convocante, cuandola correccién no implique la modificacion de los bienes o precios unitarios siempre y
cuando el licitante acepta la correccion, en caso contrario se desechara la proposicién.

Si presenta cantidades diferentes a las solicitadas en el Anexo técnico No. 1 “A” y Anexo Técnico No. 1 “B” yen general la falta de algun requisito incluido en este
documento, no se tomard en cuenta el concepto para su asignacidn correspondiente. (Anexo No. 7)

Documento VII. Formato para la manifestacién que deberan presentar los licitantes que participen enlos procedimientos de con tratacion para dar cumplimiento a
lo dispuesto en los lineamientos para fomentar la participacion de las micro, pequefias y medianas empresas en los Procedimientos de Adquisiciéon y Arrendamiento
de Bienes Muebles, asi como la Adquisicionde los bienes. (Anexo No. 6) (articulo 42 parrafo primero del Reglamento de laLey en lamateria. (En caso de que no se
encuentre incluido en las mismas, debera presentar documento que indique “no aplica”)

Documento VIIl. Garantia de seriedad de la proposicion, este serd del 5% con I.V.A. del total de la proposicion econdmica del licitante y debera ser entregada al
momento dellevara cabola presentaciény apertura de proposiciones mediante uncheque certificado o fianza expedida por la Institucién Autorizada a nombre de la
Secretaria de Hacienda del Gobiemo del Estado de Hidalgo. Se sugiere traer copia del cheque certificado o fianza para su acuse. En cumplimiento a lo dispuesto por
los articulos 66 Fraccion | de la Leyde Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sector Publico para el Estado de Hidalgo y 81 del Reglamento de la Ley en materia.

Documento IX. Garantia de los bienes, la garantia contra defectos de fabricacion y garantia contra vicios ocultos de los bienes ofertados seran de 1 afio a partir de la
entrega e instalacion de los bienes a entera satisfaccidon del Organismo Descentralizado Correspondiente; Universidad Politécnica de Tulancingo, el Instituto
Tecnoldgico Superior del Occidente del Estado de Hidalgo, 1a Universidad Politécnica de Huejutla, la Universidad Politécnica de Pachuca, la Universidad Tecnolégica
de Mineral de la Reforma, la Universidad Tecnolégica de Tula-Tepeji, el Instituto Tecnolégico Superior del Oriente del Estado de Hidalgo, el Instituto Tecnolégico
Superior de Huichapan, la Universidad Tecnoldgica de la Zona Metropolitana del Valle de México, la Universidad Tec nolégica de Tulancingo, la Universidad
Tecnoldgica Minera de Zimapan, la Universidad Politécnica de Francisco |. Madero, la Universidad Politécnica de la Energia, | a Universidad Tecnolégica del Valle del
Mezquital, la Universidad Tecnoldgica de la Huasteca Hidalguense y Universidad Tecnoldgica de la Sierra Hidalguense, misma que debera ser en hoja membretada
debidamenterequisitaday tenernombrey firma autdgrafa dellicitante de acuerdo con lo establecido en el Art. 73 de |la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y
Servicios del Estado de Hidalgo.

Documento X. Opinion de cumplimiento de obligaciones fiscales estatales, emitida por laSecretaria de Hacienda del Gobierno del Estado de Hidalgo, referida
opinién de cumplimiento de obligaciones se tramita en la siguiente liga: http://portaltributario.hidalgo.gob.mx/ov/ovirtual.html, de acuerdo conlos establecido en el
articulo 69 bis del codigo fiscal del Estado de Hidalgo. Dicho documento también podrd ser solicitado de manera presencial enla siguiente direccion: Blvd. Luis Donaldo
Colosio No.801, Col.Canutillo, Pachuca de Soto, Hidalgo; C.P. 42070en la Direccidon General de Recaudacion; informes alteléfono 771 717 60 00 extension 2418 y al
correo electrénico impuestos_estatales@hidalgo.gob.mx. sera responsabilidad del licitante verificar que el c6digo QR de dicho documento se encuentre legible y dirija
a la pagina web correspondiente para su correcta validacidn, el incumplimiento a este punto sera motivo de descalificacion.

Documento XI. 32-D. Deberd incluir 1a opinién positiva de cumplimiento de obligaciones fiscales vigente emitido por la Secretaria de Hacienda y Crédito Publico, de
conformidad al punto 2.1.36y 2.1.37 Procedimiento que debe observarse para contratacién conla Federacidon y entidades federa tivas (CFF32-D, 69, Ley Federal de
Transparenciay Accesoa la Informacién Publica 113, RMF 2024 2.127, 2.1.28, 2.1.36), para personas fisicas y morales, serd responsabilidad dellicitante verificar que el
cédigo QR de dichos documentos se encuentren legiblesy dirijana la pagina web correspondiente parasucorrecta validacién, el incumplimiento a este punto sera
motivo de descalificacién.

3. Inconformidades

La inconformidad deberd presentarse por escrito, directamente en las oficinas de la Secretaria de Contraloria ubicadas en Camino Real de la Plata, nimero 301,
Fraccionamiento Zona Plateada, C.P.42084, Pachuca de Soto, Hgo. 0 a través de los medios electrénicos que mediante disposiciones de cardcter administrativo
establezca la contraloria, de acuerdo con lo dispuesto en el articulo 88 de la Ley.

Nota: mediante elacuerdo que contiene el protocolode actuacidonde los servidores publicos que intervienen en contrataciones publicas, otorgamiento y prorroga de
licencias, permisos, autorizaciones y concesiones para el estado de Hidalgo, y de acuerdo al procedimiento que marca el comité de Adquisiciones, Arrendamientos y
Servicios del Sector Publico de la convocante, se hace del conocimiento a los licitantes, que a fin de promover las mejores practicas en materia de combate a la
corrupcidn y prevencién de conflictos de interés, esta y todas las reuniones, visitas, y actos pu blicos para contrataciones sujetas a la Ley de Adquisiciones,
Arrendamientos y Servicios del Sector

Publico del Estado de Hidalgo, podranser video grabadas enlos procedimientos correspondientes a la licitacion publica en sus etapas de junta de aclaraciones,
aperturay presentacién de proposiciones y acto de fallo.
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ConvocatoriaalaLicitacion Publica Nacional

OficialiaMayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Laboratorios de Robética Colaborativa

Puntodela 3 X
No. Concepto convocatoriaala Pag. Si presenta No presenta
Licitacion Publica
Sobre unico
| Identificacidn (original y copia). 2.3 8
Representacion y documentacion legal con todas sus reformas en
1 . 2.3 8
disco compacto. (Anexo No. 2)
1] Registro de proveedor de laadministracion publica estatal. 2.3 8
Escrito debidamente requisitado en formato libre dellicitante
(personafisica o moral) donde indique bajo protesta de decir
v verdad que no se encuentra en alguno de los supuestos del articulo 2.3 8
77 de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del
Sector Publico del Estadode Hidalgo.
Vv Declaracién deintegridad (Anexo No. 3) 2.3 8
VI Presentacion de las proposiciones técnicas, econdmicas. (Anexo 2.3 3
Técnico. No. 1 “A”, Anexo Técnico No. 1 “B” y Anexo 7) ’
Vil Formato parala manifestacion de las micro, pequefias y medianas 23 9
empresas. (Anexo No. 6) ’
VIl Garantiade seriedad de la proposicién 2.3 9
IX Garantiade los bienes 2.3 9
Opinion de cumplimiento de obligaciones fiscales estatales,
X - . . 2.3 9
emitida porlaSecretaria de Hacienda
XI 32-D 2.3 10
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Anexo Técnico No. 1 “A”
“Descripcion de los bienes”
Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Laboratorios de Robética Colaborativa

Concepto Subconcepto Cantidad Unidad Descripcion Marca
1 1 1 PQ Centro Certificador Academia STEM Tipo “A”, que incluye la adquisiciénde los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0 - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en médulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:
Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
* Base de fibropanel de densidad media.
* Estructura con soportes de perfil metalico.
* Medidas 1.29m*0.80m*1m
* 2 puertas abatibles
* Cerradaa los contornos conlamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El médulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitird la comunicacidony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basara en los siguientes componentes:
* Dos (2) Controladores Légicos Programables
o Propiedades de sistema
* Procesador : AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
* Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
o Sistema detiempo de ejecuciénIEC-61131
* Memoria de programa: 192 kbyte(s)
* Memoria de datos: 192 kbyte(s)
* Numero tareas de mando: 8 tareas
o INTERBUS-Master
* Numero de datos de proceso / max. 4096 Bit (INTERBUS)
* Numero de participantes soportados: 63 participantes
* Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
* Numero de participantes concanal de pardmetros: 8 participantes
o Modbus/TCP-Client
* Numero de datos de proceso: max. 8192 Bit (Cliente Modbus /TCP
interno)
* Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
o PROFINET
* Especificacion: PROFINET 2.2
o Lenguajes de programacion soportados
* Lista deinstrucciones (AWL/IL)
* Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
* Esquema de contactos (KOP/LD)
* Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)
* Texto estructurado (ST)
o Propiedades eléctricas
* Medio de transmision / Cobre
o] Posee Relojde tiempo real integrado
o Tension dealimentacion: 24V DC-15 % /+20 % (segunEN 61131-2)
o Tension dealimentacion: 19,2V DC... 30V DC
o Absorcion de corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)
o Datos de entrada digitales:
* Descripcion delaentrada: EN 61131-2 tipo1 NPN/PNP
* Numero de entradas:8
* Longitud del cable: max.30 m
* Tecnologiade conexidn: 2,3, 4 conductores
* Rango de tensiéonde entrada: -0,5V... 30V
* Margen de tension de entrada Sefial "0": -0,5V...5V
* Margen de tension de entrada Seial "1":15V...30V
o Datos desalidas digitales:
* Tipo de conexidn: Conexion por resorte
* Tecnologiadeconexidn: 2,3, 4 conductores
* Numero de salidas: 4
* Corriente de salida maxima por canal: 500mA
* Corriente de salida méxima por médulo/borne:2A
* Carga nominal de ldmparas: 12W
* Carga nominal resistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:

9
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Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes

=

Estandares y Protocolos

IEEE 802.3i /802.3u /802.3ab /802.3x /802.1p
Interface

16 10/100/1000Mbps Ports
Auto-Negotiation

Auto-MDI/MDIX

Contar conCerradura de Seguridad Fisica
Fuente de Alimentacién

Adaptador de Alimentacién Externo (Salida: 12VDC / 1.0A)
Indicador LED

System Power

Link/Act indicators per port builtinto each RJ-45 port
Consumo Méaximo de energia

10W (220V/50Hz)

Disipacién Maxima de Calor

34.12BTU/h

Rendimiento

Tasa de Reenviode Paquetes

23.8Mpps

Tabla de MAC Address

8K

Paquetes de Memoria de bufer

4.1Mb

Jumbo Frame

10KB

Certificacién

CE, FCC,RoHS

) Una Computadora de escritorio con Monitor, conlas siguientes caracteristicas:

Procesador Intel Core 15-12500 T o superior
Frecuencia del procesadorhasta 4.4GHz
Ram

8 GBDDR4

Almacenamientointemo

256GB SSD

Sistema operativo

Windows 10 Pro.

Periféricos

USB 2.0

USB 3.0

HDMI

Pantalla

21.5 pulgadas (1920x 1080 pixeles).
Entradas HDMI

Entrada VGA

Cuenta con cables de Conexion

Cable de Corriente

Cable devideo

caracteristicas:

*

¥ 0 O 0O 0O O OO0 0O O O O * % % % *

* ¥ O O

Carga utilMaxima 0.500 kg

Radio de trabajo 440 mm

Repetibilidad+0.05 mm

Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60 Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
Grados de Libertad 4

J1+160°

J2 -25°~85°

J3-25°~105°

14 -360°~360°

Velocidad maxima de articulacién

11300°/s

J2300°/s

13300°/s

14300°/s

Interfaces de E/Sy codificador

16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltaje a 24V.
Codificador incremental ABZ (diferencial)
Interfaz End 10

2 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
2 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
Potencia nominal 150W.

2 Puertos Ethernet

10
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o

2 PuertosUSB 2.0

Rango de temperatura

Temperatura de almacenamiento: -25°~55°
Temperaturade trabajo: 0°~40°

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

*

¥ ¥ ¥ O O OO 0O O O O % % % % * % % ¥

¥ O O

Grados delibertad 4

Capacidad decarga500 g

Alcance maximo 320mm

Precisién0,2 mm

Comunicacion USB/Wifi/Bluetooth

Fuente de alimentacién 100V -240V, 50/60Hz.
Consumo 78 W maximo.
Temperaturadetrabajo -10° - 60°C

Rango de ejes

J1-120°~+120°

J2 -5°~+90°

J3-15°~+90°

J4 -140°~+140°

Velocidad de ejes

11320°/s

12320°/s

13320°/s

14480°/s

Materiales Aleacion 6061y Plastico ABS
ControladorIntegrado

Interfaces de E/S

10 E/S configurables como entrada analdgica o salida PWM
4 Salida de potencia controlablea 12V.
Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabadolaser, escrituray

dibujo. Caracteristicas de las herramientas:

o
*

mm.

* ¥ % O

* % O

(o)
*

*

Herramienta de Impresién 3D
Tamafio maximode impresion (LxW xH) 150 mm x150mmx 150

Material deimpresion 3DPLA.
Resolucién0,1 mm.

Incluye un rollo de diametro 1.75 mm peso 200g.
Herramienta de Grabado Laser

Tipo 405 nm (laserazul).

12V, disparador TTL (con controlador PWM).
El consumo de energia 500 mw
Herramienta tipo Ventosa

Didmetro de laventosa 20mm

Presion-35 Kpa

Herramienta tipo Gripper

Tipo de unidad Neumatico

8 Newton.

Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 3. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:

*

¥ 0O O OO0 *¥*0O0 O O O * % % % % *%

¥ O O

o o o

Configuracion: SCARA

Carga utilMaxima 1.5kg

Radio de trabajo 400 mm

Repetibilidad+0,02 mm

Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60 Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
4 Grados de Libertad

J1+85°

J2 #135°

J35mm~245mm

J4 £360°

Velocidad méaxima de articulacién

11180°/s

12180°/s

J3 1000 mm/s

141000°/s

Interfaces de E/S

16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
Interfaz End IO

4 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
4 puertos digitales de entrada con voltaje a 24 V.
1 RS485 (Modbus_RTU)
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* Potencianominal 192W.
* 2 Puertos Ethernet
* 2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 4. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
* Alcance: 900mm
Velocidad Méxima: 3 m/s
Repetibilidad: +0.02 mm
Carga util (kg): 5 kg
Grados delibertad: 6-DOF
Radio de Accion:
Joint 1: 360°
Joint 2:360°
Joint 3:160°
Joint 4:360°
Joint 5:360°
Joint 6:360°

Velocidad maxima:
Joint1:120°/s
Joint 2:120°/s
Joint 3: 180°/s
Joint4:180°/s
Joint 5:180°/s
Joint 6: 180°/s
Puerto de Entradas y Salidas:
Interfaz End 10
Entradas Digitales:2
Salidas Digitales: 2
Entradas Analogas: 2
Salidas Analogas: 0
Comunicacién: RS485
Protocolo de Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
IP54

Controlador:
Ejes controlados: 6 ejes+ejes extemos
Potencia de entrada: monofdsica 110V/220V CA, 7,5 A, 50/60 HZ
Potenciadesalida: 48V, 20A
Comunicacién: 1 EtherCAT (para ejes externos), Ethernet
Interfazde E/S:
16 salidas digitales
16 entradas/salidas digitales (multiplex)
2 salidas analdgicas (voltaje:0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
2 entradas analdgicas (voltaje: OV-10V, corriente:4mA-20mA)
1 entradade codificador incremental ABZ
Método de ensefianza: aplicacion
Lenguaje de programacién: Python,Lua o C++
Método de instalacion: piso.
Temperatura ambiente: 0°~45° / Humedad: =95%Yy sin condensacion.
Clasificacién de proteccion: IP20.
o Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado.
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, deberd cumplir con las siguientes caracteristicas :
* Carga util20kg.
Carrera efectiva 800mm.
Rentabilidad 0,05 mm.
Longitud del tornillo de avance 20mm.
Potencia nominal 200W.
Velocidad méxima 800mm/s.
Dimensiones 1150 mmx230 mmx90 mm.
Aceleracion maxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:

¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ O 0O O O OO O *0O O O O O O * % % * *

¥ ¥ ¥ ¥ O O O O O

*

O 0O o0 oo

* ¥ ¥ X ¥ * ¥

* Carga (til500 g

* Distancia de entrega efectiva 600 mm
* Velocidad maxima 120mm /s

* Aceleracion maxima 1100 mm/s?2

Dos (2) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:

CamaraHD acolor Industrial:

* Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.

12
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Tamafio delsensor: 1/2.5"CMOS
Velocidad de fotogramas/Resolucién: 31 @2592x1944
Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.
SNR: >40 Db.
Gama dindmica: >60dB.
Tipo de obturador: Persiana.
Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 ps-1 seg.
Control de exposicion: Automatica / Manual.
Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
Interfaz de datos: USB3.0
Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
Montura del lente: Mount C
Lente de enfoque:
Distancia focal: 12mm.
Tamafio maximode imagen: 1/1.8"(fomm).
Rango de apertura: F2.8-F16.
Modo de control: Aperturay enfoque manual.
Temperatura de funcionamiento: -10°-+50°.
Distorsion 6ptica: -0.38%
Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.
Filtro: M27*0.5
Tamafio: 29mm*35.36mm.
uente de luzauxiliarblanca:
Color de luzblanca
Numero de LED 48 LED’s
Iluminacién 40000 lux
Longitud deonda455-457.5 nm
Distancia de funcionamiento35-110 mm
Especificacion de tamafio Didmetrointemo: 40 mm, Didmetro externo:
70 mm, Altura: 25mm.

* Ok X X ¥ X X ¥ X ¥ ¥ *x

¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ T ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * * ¥

* Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el usode un software
de adquisicion de imagenes con las siguientes caracteristicas:
* Software de control: Se proporcionara un software de control propio

que se utilizard parainteractuar conlos brazos robéticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberdn poder acceder a todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos roboticos.

* Panel de control principal: La interfaz debera contar conun panelde
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexion con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

* Visualizacion entiempo real: El software debera ofreceruna
visualizacion en tiempo real del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberan ver
en una representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, o que
facilitarala programacion y la supervision de las tareas realizadas.

* Programacion de tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robdticos. Esto se podra hacer a través de una interfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programaciéncomo Python, C++o0 Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacion.

* Configuracidénde hardware: La interfaz también debera permitir alos
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracién
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

* Tamafio De Pantalla

65”

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana

ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth

WiFi

* X X K X X K X ¥ ¥ ¥ ¥ * %
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Reproductor De Medios USB

PotenciaDeAudio 8 watts

Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

* ¥ ¥ ¥ ¥ X ¥ ¥

Incluye lainstalacion y capacitacion

* Laboratorio de Robdtica Mdvil para disefiar, armar, programarrobots

que puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y calculo de
trayectorias, control porvision, inteligencia artificial. El laboratorio estara
compuesto por los siguientes componentes:

Para el laboratorio de robdtica movil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots maviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robética movil.

Como objetivo, los robots deberanpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvisién, inteligencia artificial.
Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:

Cuatro (4) Sistemas de construcciéon de robot mévil tipo 1, que incluye al menos
los siguientes componentes de acuerdoal sistema:

* (1) Estacidn de robdtica moévil para construccion de robots de
competencia, el cualincluye:

* Materiales de construccién de aluminio

' Hechos de aluminio 5052-H32

' Segmentado en piezas de 2.5 cortables

" Acabado anodizado transparente cepillado con alambre
' Espesordel.6mm

* (1) Procesador paraelrobot que cuente con:

21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

Motores

Sensores

Comunicacién por radio

8 puertos digitales / analogicos 3-wire
Salidasdigitales

Activo: 2.9 V en altaimpedancia

Inactivo: 0.4v maximo en altaimpedancia

Entradas digitales:

Activo:2.4-55V

Inactivo: 0.0-1.0V

Entrada analogica:0-5V

Resoluciéndesalida analogica: 12-bit

Tecnologia del sistema

Nucleo CortexA9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por
segundo (MIPS)

* Nucleo Cortex MO a 32 MHz

* Una FPGA

Memoria de 128 mb

Memoria flash de32mb

Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

Pantalla téctil

4.25"

280 x 272 pixeles

65k colores

Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
Entrada para tarjeta microSD

Expansién de hasta 16 gb FAT 32

Caratula protectora

Conectividad:

Bluetooth4.2

Sistemaderadio

Voltaje de 12.8V

Tamaiio 101.6mm x 139.7mm x 33.02mm

Pesode 285¢g

* ¥ ¥ —-=

* Ok X X ¥ X ¥ ¥ ==

* —=

* K K————————

% Kk ———— X ————
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* (1) Control de robotde tipovideojuego que cuente con:
' Pantalla LCD monocromdtica 128 x 64 pixeles
' Luz de fondo con leds rojos o blancos
' Posibilidad de seleccionar,comenzar, y detener programas
' Conexioén con el controlador para seguimiento del nivel de bateria de
ambos
' Indicador de sefial de comunicacion
' Indicador de modo competencia
' 10idiomas
' Bluetooth4.2
' Descarga y depuracionde programas a 200 kbps
" 2 joysticks
' 12 botones
' Vibrador
" Bateria Li-ionrecargable
' Tiempo de bateriade 8-10 horas
' Tiempo de carga debateria 1 hora
" Detecciénde nouso
' Puerto para segundo control
' Peso de 350g
* Radio de robotpara comunicacion inaldmbrica
' Soporte para 500 canales simultaneos
' Capacidad para usar Bluetooth
" Indicador led
* Bateriarecargable para controlador de 1100 mAh
' Lithium Iron (LiFePO4)
" 200 ciclos de recarga completa
' Voltaje nominal 12.8 V
' Corriente maxima 20A
' Energia maxima de salida: 256 Watts
' Numero de motores ensu pico de poder 10
' Rendimiento de los motores al 100% cuando la bateria se encuentra
con poca carga
' Capacidad 12.8 Wh
' 350g de peso
" Dimensiones 46.45mm x 160.45mm x 24.64mm
* (4) Motores inteligentes 11 watts de potencia
" Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:
* 36:1 (100 rpm)
18:1 (200 rpm)
6:1 (600 rpm)
(8) Engranajesdealtaresistencia 36T
(8) Engranajesdealtaresistencia 60T
(8) Engranajesdealtaresistencia 84T
(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia
(32) Insertos de engranajes degirolibre
(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes
Software de programacion con posibilidad de programar conbloquesy
con texto.
* Sensores compatibles concontrolador de robot:
' (1) Sensor de Game Positioning System
' (1) Sensor de distancia
* rango de 20 mma 2000 mm
* Debajo delos 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/-
1
*
*

* ¥ * ¥

L

5mm
Por encima de 200 mm debera teneruna exactitud aproximada del 5%
Reporte aproximadodeltamarfio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.
* Reporte delavelocidadaproximada del objeto
' (1) Sensor 6ptico
* Debera tener la funcidon en combinacion de sensorde luzambiente,
color, proximidady sensor de gestos.
* La informacién de color debera mostrarse en RGB, HUE, y saturaciono
escaladegrises
" (1) Sensor de inercia
' (1) Camara devision
' (2) Potencidometro
* (6) Motor inteligente de engranajes intercambiables
' Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

* 36:1 (100 rpm)
* 18:1 (200 rpm)
15
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*

*

cortos

*

largos

*
*

*

a
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

luminio:

6:1 (600 rpm)
(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertos RJ11

(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertos RJ11

(3) Cartucho para motor inteligente conrelacion de engranajes 36:1
(3) Cartucho para motor inteligente conrelacion de engranajes 6:1
(2) Paquetes de material de construccidn de robots méviles de

En formato C con agujeros para ensamblaje.

6 barrasde construccion por paquete

Hechos dealuminio 5052-H32

Segmentado en piezasde 2.5 cortables

Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre
Espesordel.6mm

Cuatro (4) Sistema de construccion de robot méviltipo 2, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

*

(1) Equipamiento de armadode robots mdéviles de competencia para

nivel de educacion basica, el cualincluye:

R e et R

% X ¥ ¥ ¥ K————=—= %X X ¥ F-——————=—=

(1) Controlador de robot movil

Radio bluetooth 5.0integrado

Gyro/Acelerémetro de 6 ejes integrado

Pantalla a color multilenguaje

Tablero de control que provee diagndsticos entiempo real
12 puertosinteligentes

Programable en bloquesy texto C++y python

Descarga de cédigo inaldmbrica conel control

Espacio para microSD

(6) Motores inteligentes

Puertointeligente

Velocidad libre 120rpm

Torque de paro 0.414 N-m

Poderde salida1.4W

Tasa de comandos de 3000 Hz

Frecuencia de muestreo 3000 Hz

Resoluciéndel codificador 0.375 degrees

Voltaje deoperacién nominal 7.2 V

Corriente sin carga 100mA

Pico de poderdesalida7.2V

(1) Control de robotde tipovideojuego

2 joysticks analogicos

10 botones

Radio bluetooth 5.0 incorporada
Emparejamientoinaldmbrico con el controlador de robot mavil
Descarga inalambrica de programas

Ejecutary detener programas desde el control
Bateriarecargable via USB-C

(1) Bateriade controladorde Li-lon 2000 mAh

Lithium lon 7.2V 2000 mAh

Leds indicadores incorporados

Carga por USB-C

Carga aproximada de 2 horas

(1) Componente de led con funcionalidad tactil para interaccion
(1) Switch de colision

(1) Sensor 6ptico

(1) Sensor de distancia

Rango de 20 mma 200 mm con una precisién de +/-15 mm
Rango de 20 mma 2000 mm conuna precisiéon de ~5%
Reporte de objetos entamafios chico, mediano y grande
(2) Cables de 600 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 400 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 300 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 200 mm con compatibilidad con controlador
(1) Cable USB A-C

Estructura para construccién de robot movil

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica movil
Caracteristicas técnicas:

*

contiene:

Paredes de perimetro para el desafiode robdtica, armable de PVC, que
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(16) ConectoresenT

(8) Conectores de esquina

(4) Extrusiones laterales

(4) Extrusiones centrales

(4) Extrusionesizquierdas

(8) Extrusiones centrales verticales

(4) Extrusiones verticales de esquina

(12) Extrusiones de cédigo GPS

(8) Paneleslaterales

(4) Paneles centrales

(2) Correas

(2) Cajas de campo

(2) Estuches para baldosas

(36) Tapetesantiestaticos con textura.

o] Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

o Estas losetas son resistentes a las descargas electrostaticas.
o Material de espuma EVA antiestatica (35-40)

o Espesor de0.63" (1.6 cm)

¥0 O 00O O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOo

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:

* Cinco (5) porterias maviles, cada una con una (1) estaca

o Objetos Marcadores, cada uno conuna Estacaenel centro.

o Porterias moviles hexagonales, conun didmetro maximode 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).

o La estaca se considera parte de la meta movil.

* Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipo y dos (2) neutrales

o Un tubo vertical de PVC Schedule 40 de %" (12,7 mm) (gris, rojo o azul)
* Una (1) escalera, con tres (3) nivelesy una (1) estaca altaenla cima

o Una estructurade36"(914,4 mm)x 36" (914,4 mm) x 46" (1168,4 mm)
situadaen el centro del campo.

o Escalera de cuatropostes verticalesy tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
o Estaca altasobre unode los postes verticales

o Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta son parte dela
Escalera.

* Cuarentay ocho (48) anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojo y azul)
o Objeto de plastico hueco, rojo o azul,enforma de toroide,con un

diametro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm vy un grosor (o
"diametrodeltubo") de 50,8 mm.
o Interior de 76,2 mm y un grosor (o "didmetro del tubo") de 50,8 mm.

Uno(1) Campo desarmable parainteraccién de robots méviles conlos objetos de
juego, con las siguientes caracteristicas:

*

Tamafio: de 6'x8’

Incluye:

48 baldosas desuelo

305 mm cuadrados

Esta moldeada enplastico gris muy claro.

Lineas negrasde 1 pulgada (25mm) de ancho que creanun signo “+”
sobre la parte superior de la baldosa

o 24 segmentos de pared rectos

o 4 segmentos de paredde esquina

*

* % * O

Uno (1) Elementos deinteraccion para robots méviles, con las siguientes
caracteristicas:

* Tamafio: 6ft x 8ft

Contenido:

* Tres (3) bolas

* Un objeto amarillo acolchado, aproximadamente esférico, con un

didmetro de aproximadamente 150 mm (5,9") y un pesode aproximadamente 120
g(4,2 onzas).

Peso aproximado de 120g (4,2 onzas).

Dos (2), una porrobot, que pueden ser usadas como precargas

Una que comienza fuera del campo, para ser usada por un cargador
Una (1) pared de meta

Estructura gris y amarilla, construida con piezas de plastico iguales a las
de construccion derobots, que estd unida al perimetrodel campo y alatuberia de
PVC de la zona derecogida.

* La paredde la meta contiene:

Cuatro (4) objetivos

Cuatro (4) Interruptores que comienzan el partido “sin despejar”

* ¥ X ¥ %
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* Una (1) zona de recogida

* Zona del suelo situada debajo de la pared de la porteria, delimitada por
el perimetro del campo y el tubo amarillo de PVC que recorre todo el campo.

* Una (1) estacion de carga

* Estructura gris construida con piezas de plastico iguales a las de
construccion de robots, que esta unida al perimetro del campo frente al murode
la porteria

* Esta pensada para recibir pelotas de uncargadorhumano y enviarlas

aleatoriamente a uno de suslados

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

*

(1) Software de simulacién de robots méviles en linea, que cuente con:
Division por clases y/o sesiones

Entornos de simulacién 3D

Robot mévil preconfigurado

Programacion por bloques

Programacion en Python

Monitor de variables

Ejemplosy guias de uso

Licenciamiento por doce meses.

(2) Clave tipoID para participacion en temporada 2024-2025 de
robdética movil

o Vigencia 1temporada (hasta mayo 2025).

o Nivel: Universidad.

o Alcance: Mundial.

¥0 O 0O 00O O0OO0OOo

Dos (2) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
Tamafio De Pantalla

65"

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacion De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
PotenciaDeAudio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

¥ K X X ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * * ¥

* ¥ X ¥ X ¥ ¥

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia debera serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgarpremios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccidn. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion

* Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas. El laboratorio estard
compuesto por los siguientes componentes:

El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electrdnico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar una variedad de circuitos electrénicos.
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Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciony desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Dieciséis (16) ESTACION INTELIGENTE DE APRENDIZAJE STEM Estacidn Tipo1l, con
las siguientes caracteristicas:

La estacidnes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:

* Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-
bit SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores

* GPU VideoCore VI (consoporte para OpenGL ES 3.x) o caracteristicas
superiores

* Memoria RAM 4 Gb

Puertos / Conectores

2xUSB2.0

2xUSB3.0

2 x micro-HDMI

40 Pines Digitales de propdsito general

Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi 802.11ac, Gigabit Ethernet
Ranura de expansion delatarjeta MicroSD interna.

Pantalla Touch HD de 9 pulgadas

Rango de vision de la pantalla de 1809

Resoluciénde 1024*600

Cargadorde 12V

Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo integrado

Lector de tarjetas TF

El sistema cuenta con los siguientes componentes electrénicos:
1x Camara

1x Microfono

1x Circuito de potencia

1x Médulo LCD (MCP23008)

1x LED de segmento HT16K33

1x Motor de vibracién

1x LED de matriz (MAX7219)

1x Sensor deluz (BH1750)

1x Zumbador

1x Sensor desonido

1x Sensor de movimiento PIR(LH1778)

1x Sensor ultrasénico

1x Interfaz de servomotor

1x UART

1x Interfaz de motor paso a paso

1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

1x sensor deinfrarrojos

1x Sensor tactil (TTP223)

1x Sensor detemperaturay humedad (DH11)

1x Relevador

1x Matrizde botones

1x Botonesindependientes

1x Médulo NFC (MFRC522)

1x Interruptores

1x Placade pruebas

1x IndicadorLED GPIO

Sistemas operativos compatibles:

o Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows IoT, Kail, Pidora, ArchLinux,
FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

*

¥ % ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ O O O O

¥0 O 0000000000 O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOo

* Certificacion CE, FCC, RoHS

* Sistema operativobasado en Linux personalizado con lecciones de
aprendizaje

La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

* Curricula preinstalada ensistema operativo que consta de 18 lecciones
de programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
* 9 de Disefio de Juegos
* 9 de Controlde Hardware
* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 21 lecciones
de programacién enPythonavanzada
* Incluye los siguientes componentes electrénicos:
o 1x Control deinframrojo
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1x Manual de usuario

1x Destomillador

20x Cubiertas de botones

1x Lapiz tactil

1x Receptor infrarrojo

1x Lector de tarjetas de memoria SD

1x Motor a pasos

1x Mini servomotor

1x Tarjeta RFID

1x Cable puente GPIO

1x Conector HDMI

1x Conector Micro HDMI

1x Adaptador de audifonos tipo Jack3.5mm
1x Mouse y teclado

2x controles tipo joystick

1x Paquete de Disipadores

Dieciséis(16) ESTACION STEM TODO EN UNO Tipo L,con las siguientes
caracteristicas:

O 00O O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOoOO0OO0OOoOOo

La estacién STEM todo enuno, esta disefiada para la ensefianza de las tecnologias
STEM, con un sistema versatil y puertos extensibles de comunicacién parala

facilidad de practicas.
Caracteristicas Técnicas:
Microcontrolador raspberry pi4
1.5 GHzquad-corearmcortex A72 o caracteristicas superiores
40 pines GPIO
Puerto Ethernet
Bluethooth 5.0
Ranura paratarjeta micro SD
4 puertos USB
2 Puertos MicroHDMI
LAN inaldmbrica 802.11 B/GN Gigabit
Jack de audio de 3.5mm
Nucleo de graficos 3D Videocore IV o caracteristicas superiores
PantallalPS11,6 pulgadas
Rango de vision de la pantalla de 180 grados
Resoluciénde 1366 x 768
Chasis
Bateria 5000mAh
Montaje magnético que facilitay agiliza lainstalacién del
icroprocesador.

*Z * Ok X X X X X X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * *

30awg
* Hardwareincluido:

Cargador de 12V conadaptador para conectara corriente
Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo
Mouse inaldmbricode 2.4Gcon receptor
Herramienta para retirar la tarjeta SD
Accesoriosincluidos:

Base Shield para Microprocesador x1
Botodn x1

Zumbador x1

LED (Verde) x1

LED (Rojo) x1

Sensor tactil x1

Sensor de efecto Hall x1

Sensor de movimiento PIR x1

Sensor de humedadx1

Sensor de luzx1

Sensor de angulo rotatorio x1

Sensor reflectante IR x1

Sensor de colision x1

MOSFET x1

Servo 9G x1

Sensor de distancia ultrasénico x1
Sensor de temperaturay humedad x1
LED RGB x1

LCD12Cx1

ReceptorIR x1

Control remoto infrarrojo x1

Motor de velocidad microx1

Cable x10

Estuche de bateriax1

*OX X K X X K X X K X X K X ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * ¥ ¥ * ¥ ¥ * *

Placa de expansion base para estacion inteligente para médulos de
electronica de aprendizaje STEM mediante conexion Cable flexible AWM 2678
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* Iman pequefio x1

La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 40 lecciones
de programacion basica:

* 16 de Disefiode Juegos

* 24 de Control de Hardware

* Curricula preinstalada ensistema operativo que consta de 56 lecciones
de programacion enPythonavanzada:

* 32 de Introduccidn a la Sintaxis

* 24 de Control de Hardware

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

* Tamafio De Pantalla

65”

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
PotenciaDeAudio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

¥ Ok ¥ X K X ¥ K X ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ X ¥ ¥ ¥ ¥ * * ¥

Una (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

Red Inaldmbrica:

Normas:

Wi-Fi 6

|EEE 802.11ax/ac/n/a5 GHz.

IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

Rango Wi-Fi:

4 x antenas fijas de alto rendimiento:

Multiples antenas forman un conjunto de refuerzo de sefial para cubrir
4s direcciones y dreas grandes

Capacidad Wi-Fi:

Banda dual:

Asignacion de dispositivos a diferentes bandas para un rendimiento

*
*

* ¥ J ---- % —-————

O ——

Sptimo

*

4 flujos:

Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda
Modos de trabajo:

Modo de enrutador

Modo de punto de acceso
Hardware:

Procesador:

1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores
Puertos Ethemet:

1 x Gigabit WAN Port

4 x Gigabit LAN Port

Adaptador de Corriente

Si

Fuente de Alimentacién Externa:
12V/1A

Seguridad:

Cifrado Wi-Fi:

WPA

WPA2

WPA3

WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

* ¥ ¥ ¥ ¥ ==

———————— X ¥ —— % == ¥———— % -——
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Seguridadde Red:
Cortafuegos SPI
Control de acceso
Enlace IPy MAC
Puerta deenlace delacapadeaplicacion
Software:
Protocolos:

IPv4

IPv6

DHCP:

direccion dereservas
Lista declientes DHCP

* % K——=—=— % HK———————— %

Incluye instalacion y capacitacion

* Laboratorio de Realidad Virtualy Realidad Extendida, con cdmara e 1A
para mejorar la experiencia de usuario.

El laboratorio de realidad virtual es un espacio innovadory vanguardista que ha
sido disefiado para proporcionar a los estudiantes una experienciainmersivay
enriquecedoraen elmundode larealidad virtual. En este laboratoriose podran
tomar clases en entormos virtuales, permitiendolainteraccion con objetos que no
se tendrian normalmente de forma fisica, de acuerdo al tema delaclase.

El laboratorio debera contener:

Cinco (5) Lente de Realidad Virtual que incluye accesorio de Realidad Extendida
para deteccionde manos conlas siguientes caracteristicas:

Lentes de Realidad Virtual:

* Sistema operativoandroid 10 o superior
* Procesador XR2 o equivalente

* 6 Gb de Ram

* Memoria interna de 256GB

*

Dimensiones maximas de 150 mmdealtura, 75mmde ancho,9mmde
profundidad

* Pesode 620 g

Vision:

2k (773 PPI)

72/90 Hz de tasa derefresco

98 FOV

IPD ajustable 58/63.5/69

Bateria no removible LiPo (2700 mAh)
Video:

2160p@30 fps, 1080p@30fps
720@120fps, HDR

Conectividad

2.4G&5G 2x2MIMO 11ax

Streaming WiFi con PC
Bluetooth5.1

WiFi 802.11a/b/g/n (2.4 GHz +5 GHz) + WiFi 6
Bocina y micréfono

Sensores

Acelerémetro

Giroscopio

Proximidad

4 camaras de seguimiento

¥ ¥ O O O O *

o

* O
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Accesorios de deteccién de manos:

4 generaciones de redes neuronales en deteccién de manos
170° FOV

Deteccidénde 2 manos al mismo tiempo

Interaccién entre manos

Alimentacion5V DC porconector USB

Micro USB Type B (2.0)

Cdmaras estéreo IR operandoa 90 FPS

Temperatura de operacionalambiente: 0°C a 40°C

* X X X X X ¥ ¥

Uno(1) maletinpara guardadode cinco gafas derealidad virtual que permitanla
carga de los dispositivos.

Uno (1) Licencia por doce meses de Software de Contenidos VR STEM con las
siguientes caracteristicas:
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* 70 leccionesinmersivas

* Control de aulas para el maestro

* Compatible congafas de realidad virtual y accesorio de deteccién de
manos

* El laboratorio de realidad virtual contiene software de administracién
de dispositivos:

* Crear grupos de dispositivos para compartirarchivos, aplicacionesy
configuraciones

* Monitoreo de salud del dispositivo, como bateria, almacenamiento y
estadoen lared

* Sistemadelibreria

* Control de versiones

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
* Tamafio De Pantalla

65”

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
Potencia De Audio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared e instalacion

¥ Ok X X K X X K X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ ¥ ¥ * * ¥

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacidn para quela Universidad Politécnica de Tulancingo pueda tener la
posibilidad de certificacidn de Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad Politécnica de Tulancingo. (Ver Anexo Técnico B))

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de supropuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar lainstalacién de centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “A”, queincluye la adquisicién de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0: - * Laboratorio de
Robética Colaborativa, compuesto por una linea de produccionflexible, la cual
puede separarse en moédulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:

* Base de fibropanel de densidad media.

* Estructura con soportes de perfil metalico.

* Medidas 1.29m*0.80m*1m

* 2 puertas abatibles

* Cerradaa los contornos conlamina

Un (1) Médulo Central, compuesto por:

El mddulo centralactia comoelcentrode controly coordinaciénde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciéony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:

* Dos (2) Controladores Légicos Programables
o Propiedades de sistema
* Procesador : AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
* Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
o Sistema detiempo de ejecucionIEC-61131
* Memoria de programa: 192 kbyte(s)
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*

Memoria de datos: 192 kbyte(s)

NUmero tareas de mando: 8 tareas

INTERBUS-Master

Numero de datos de proceso / max. 4096 Bit (INTERBUS)

Numero de participantes soportados: 63 participantes

Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
Modbus/TCP-Client

Namero de datos de proceso: max. 8192 Bit (Cliente Modbus /TCP

* % ¥ % O *

* O

interno)

* Numero de clientes TCP Modbus: max. 4

o PROFINET

* Especificacion: PROFINET 2.2

Lenguajes de programacién soportados

Lista deinstrucciones (AWL/IL)

Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)

Esquema de contactos (KOP/LD)

Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)

Texto estructurado (ST)

Propiedades eléctricas

Medio de transmision / Cobre

Posee Relojdetiempo real integrado

Tensidn dealimentacion: 24V DC-15 % /+20 % (segunEN 61131-2)
Tension dealimentacion: 19,2V DC... 30V DC
Absorcion de corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)
Datos de entrada digitales:

Descripcién delaentrada: EN 61131-2 tipo1 NPN/PNP
NUmero de entradas: 8

Longitud del cable: mdx.30 m

Tecnologiade conexidn: 2,3, 4 conductores

Rango de tensionde entrada: -0,5V ... 30V

Margen de tension de entrada Sefial "0": -0,5V...5V
Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V
Datos desalidas digitales:

Tipo de conexidn: Conexion por resorte

Tecnologia de conexion: 2, 3, 4 conductores

Numero de salidas: 4

Corriente de salida maxima por canal: 500mA
Corriente de salida maxima por médulo/borne:2A
Carga nominal de lamparas: 12W

Carga nominalresistiva: 12W

1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
Estandares y Protocolos

IEEE 802.3i /802.3u /802.3ab /802.3x /802.1p
Interface

16 10/100/1000Mbps Ports

Auto-Negotiation

Auto-MDI/MDIX

Contar conCerradura de Seguridad Fisica

Fuente de Alimentacion

Adaptador de Alimentacion Externo (Salida: 12VDC / 1.0A)
Indicador LED

System Power

Link/Act indicators per port builtinto each RJ-45 port
Consumo Maximo de energia

10W (220V/50Hz)

Disipacién Maxima de Calor

34.12BTU/h

Rendimiento

Tasa de Reenviode Paquetes

23.8Mpps

Tabla de MAC Address

8K

Paquetes de Memoria de bufer

4.1Mb

Jumbo Frame

10KB

Certificacién

CE, FCC,RoHS

1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
Procesador Intel Core 15-12500 T o superior
Frecuencia del procesadorhasta 4.4GHz

* Ram

*¥ % ¥ * * O

* O

¥ % ¥ ¥ % ¥ *O O O OO

*¥TS ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ O

¥ ¥ ¥O O O *¥0O *0O %O *0O0 O *¥*O % ¥*x0O0 OO %O

*

o
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8 GBDDR4

Almacenamientointemo

256GB SSD

Sistema operativo

Windows 10 Pro.

Periféricos

USB 2.0

UsB 3.0

HDMI

Pantalla

21.5 pulgadas (1920x 1080 pixeles).

Entradas HDMI

Entrada VGA

Cuenta con cables de Conexidn

Cable de Corriente

Cable devideo

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

* Carga utilMaxima 0.500 kg

Radio de trabajo 440 mm

Repetibilidad+0.05 mm

Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60 Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
Grados de Libertad 4

J1+160°

J2 -25°~85°

J3-25°~105°

J4 -360°~360°

Velocidad méaxima de articulacién

11300°/s

J2300°/s

13300°/s

14300°/s

Interfaces de E/Sy codificador

16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
Codificador incremental ABZ (diferencial)
Interfaz End 10

2 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
2 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
Potencia nominal 150W.

2 Puertos Ethernet

2 Puertos USB 2.0

Rango de temperatura

o Temperatura de almacenamiento: -25°~55°

o Temperaturadetrabajo: 0°~40°

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

* Grados delibertad 4

Capacidad decarga500 g

Alcance méaximo 320mm

Precisién0,2 mm

Comunicacion USB/Wifi/Bluetooth

Fuente de alimentacién 100V -240V, 50/60Hz.
Consumo 78 W maximo.
Temperaturadetrabajo -10° - 60°C

Rango de ejes

J1-120°~+120°

J2 -5°~+90°

J3-15°~+90°

J4 -140°~+140°

Velocidad de ejes

11320°/s

12320°/s

13320°/s

14480°/s

Materiales Aleacion 6061y Plastico ABS
ControladorIntegrado

Interfaces de E/S

10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
4 Salida de potencia controlablea 12V.
Funciones de Brazo robdtico: impresién 3D, grabadolaser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:

* O * O

* O

¥ 0 O O

¥ ¥ ¥ O O O

¥ 0 O 0O 0O O OO 0O O O O * % % % *

*¥ ¥ ¥ ¥ O O
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o Herramienta de Impresién 3D

* Tamafio maximode impresion (L xW xH) 150 mm x150mmx 150
mm.

* Material deimpresion 3DPLA.

*

Resolucién0,1 mm.
Incluye un rollo de didmetro 1.75mm peso 200g.
Herramienta de Grabado Laser
Tipo 405 nm (laserazul).
12V, disparador TTL (con controlador PWM).
El consumo de energia 500 mw
Herramienta tipo Ventosa
Didmetro delaventosa 20mm
Presién-35 Kpa
Herramienta tipo Gripper
Tipo de unidad Neumatico
8 Newton.
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 3. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
* Configuracién: SCARA
Carga utilMaxima 1.5kg
Radio de trabajo 400 mm
Repetibilidad+0,02 mm
Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60 Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
4 Grados de Libertad
J1+85°
J2 #135°
J35mm~245mm
J4 £360°
Velocidad maxima de articulacidn
11180°/s
12180°/s
131000 mm/s
J41000°/s
Interfaces de E/S
16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltaje a 24V.
Interfaz End 10
4 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
4 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
1 RS485 (Modbus_RTU)
Potencianominal 192W.
2 Puertos Ethernet
* 2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robético colaborativo tipo 4. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
* Alcance: 900mm
Velocidad Méxima: 3 m/s
Repetibilidad: +0.02 mm
Carga util (kg): 5 kg
Grados delibertad: 6-DOF
Radio de Accion:
Joint 1:360°
Joint 2:360°
Joint 3:160°
Joint 4:360°
Joint 5:360°
Joint 6:360°
Velocidad maxima:
Joint 1:120°/s
Joint 2:120°/s
Joint 3: 180°/s
Joint4:180°/s
Joint 5:180°/s
Joint 6: 180°/s
Puerto de Entradas y Salidas:
Interfaz End 10
Entradas Digitales:2
Salidas Digitales: 2
Entradas Analogas: 2
Salidas Analogas: 0

*

¥ 0O O 0 O O 0O 0O O O O * % % * % % * ¥ O % O % % % O
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Comunicacién: R5485
Protocolo de Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
IP54
Controlador:
Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
Potencia de entrada: monofasica110V/220V CA, 7,5 A, 50/60 HZ
Potenciadesalida: 48V, 20A
Comunicacién: 1 EtherCAT (para ejes externos), Ethernet
Interfazde E/S:
16 salidas digitales
16 entradas/salidas digitales (multiplex)
2 salidas analdgicas (voltaje:0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
2 entradas analdgicas (voltaje: OV-10V, corriente: 4mA-20mA)
1 entradade codificador incremental ABZ
Método de ensefianza: aplicacién
Lenguaje de programacion: Python,Lua o C++
Método de instalacién: piso.
Temperatura ambiente: 0*~45* / Humedad:=95% y sin condensacion.
Clasificacién de proteccion: IP20.
o Método de enfriamiento: Refrigeracidon por aire forzado.
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
* Carga util20kg.
Carrera efectiva 800mm.
Rentabilidad 0,05 mm.
Longitud del tornillo de avance 20mm.
Potencia nominal 200W.
Velocidad méaxima 800 mm/s.
Dimensiones 1150 mmx230 mmx90 mm.
Aceleracion maxima 1600 mm/s?.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:

* ¥ ¥ ¥

¥ ¥ * ¥ ¥*¥O O O O O

O 0O o0 oo

* X X X X ¥ ¥

* Carga util500 g

* Distancia de entrega efectiva 600 mm
* Velocidad maxima 120mm /s

* Aceleracion maxima 1100 mm/s?

Dos (2) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CédmaraHD acolor Industrial:
* Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
* Tamafio delsensor: 1/2.5"CMOS
Velocidad de fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
Tamaiio de pixel: 2.2umx2.2um.
SNR: >40 Db.
Gama dindmica: >60dB.
Tipo de obturador: Persiana.
Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 ps-1 seg.
Control de exposicion: Automatica / Manual.
Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
Interfaz de datos: USB3.0
Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
Montura del lente: Mount C
Lente de enfoque:
Distancia focal: 12mm.
Tamafio maximode imagen: 1/1.8"(fomm).
Rango de apertura: F2.8-F16.
Modo de control: Aperturay enfoque manual.
Temperatura de funcionamiento: -10*-+50%*.
Distorsidn 6ptica: -0.38%
Distancia de fotografia mds corta: 0.06m.
Filtro: M27*0.5
Tamafio: 29mm*35.36mm.
uente de luzauxiliarblanca:
Color de luzblanca
Numero de LED 48 LED’s
Iluminacién 40000 lux
Longitud deonda455-457.5 nm
Distancia de funcionamiento35-110 mm
Especificacion de tamafio Didmetrointemo: 40 mm, Didmetro externo:
0 mm, Altura: 25mm.
Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el usode un software

*

* Ok X X X X ¥ X ¥ ¥
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de adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

* Software de control: Se proporcionara un software de control propio
que se utilizara parainteractuar conlos brazos robéticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos robéticos.

* Panel de control principal: La interfaz deberd contar conun panelde
control principal que mostrara informacion esencial sobre el estado del brazo
robdtico, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

* Visualizacién entiempo real: El software deberd ofreceruna
visualizacion en tiemporeal del brazo robético enaccidn. Los usuarios deberan ver
en una representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que
facilitara la programacion y la supervision de las tareas realizadas.

* Programacion de tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y e stablecer pardmetros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacién como Python, C++o Lua lo
que brindara una mayor flexibilidad y personalizacién.

* Configuraciénde hardware: La interfaz también deberd permitir alos
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacién, configuracion
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

* Tamafio De Pantalla

65”

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana

ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexién Bluetooth

WiFi

Reproductor De Medios USB

PotenciaDeAudio 8 watts

Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberad incluir soporte articulado para montaje en pared

¥ K X X ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * * ¥

* ¥ ¥ X ¥ ¥

Incluye lainstalacion y capacitacion
* Laboratorio de Robdtica Mévil para disefiar, armar, programarrobots
que puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y calculo de
trayectorias, control porvision, inteligencia artificial. El laboratorio estard
compuesto por los siguientes componentes:

Para el laboratorio de robdtica movil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots mdéviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robd6tica mévil.

Como objetivo, los robots deberdn poderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacidén en robdtica maévil, la cual deberd seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:

Cuatro (4) Sistemas de construccion de robot mavil tipo 1, que incluye al menos
los siguientes componentes de acuerdoal sistema:

* (1) Estacidn de robotica movil para construccion de robots de
competencia, el cualincluye:
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Materiales de construccion de aluminio
Hechos dealuminio5052-H32

Segmentado en piezas de 2.5 cortables
Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre
Espesordel.6 mm

(1) Procesador paraelrobot que cuente con:
21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:
Motores

Sensores

Comunicacién por radio

8 puertos digitales / analogicos 3-wire
Salidas digitales

Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

Inactivo: 0.4 v maximo en altaimpedancia
Entradasdigitales:

Activo:2.4-5.5V

Inactivo: 0.0-1.0V

Entrada analogica:0-5V

Resoluciénde salida analogica: 12-bit
Tecnologia del sistema

Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones deinstrucciones por

MIPS)

Nucleo CortexMO0 a 32 MHz

Una FPGA

Memoria de 128 mb

Memoria flash de32mb

Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

Pantalla tactil

4.25"

280 x 272 pixeles

65k colores

Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
Entrada para tarjeta microSD

Expansion de hasta 16 gb FAT 32

Caratula protectora

Conectividad:

Bluetooth4.2

Sistemaderadio

Voltaje de12.8V

Tamafio 101.6mm x 139.7mm x 33.02mm

Pesode 285¢g

(1) Control de robotde tipovideojuego que cuente con:
Pantalla LCD monocromdtica 128 x 64 pixeles

Luz de fondo con leds rojos o blancos

Posibilidad de seleccionar,comenzar, y detener programas
Conexion con el controlador para seguimiento del nivel de bateria de

Indicador de sefial de comunicacion

Indicador de modo competencia

10idiomas

Bluetooth4.2

Descarga y depuraciénde programasa 200 kbps
2 joysticks

12 botones

Vibrador

Bateria Li-ionrecargable

Tiempo de bateriade 8-10 horas

Tiempo de carga de bateria 1 hora
Detecciénde nouso

Puerto parasegundo control

Peso de 350g

Radio de robot para comunicacion inaldmbrica
Soporte para 500 canales simultaneos
Capacidad para usar Bluetooth

Indicador led

Bateriarecargable para controlador de 1100 mAh
Lithium Iron (LiFePO4)

200 ciclos de recarga completa

Voltaje nominal12.8 V

Corriente maxima 20A

Energia méaxima de salida: 256 Watts

Numero de motores ensu pico de poder 10
Rendimiento de los motores al 100% cuando la bateria se encuentra
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con poca carga
' Capacidad 12.8 Wh

" 350g de peso

' Dimensiones 46.45mm x 160.45mm x 24.64mm

* (4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

! Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

36:1 (100 rpm)

18:1 (200 rpm)

6:1 (600 rpm)

(8) Engranajesdealtaresistencia 36T

(8) Engranajesdealtaresistencia 60T

(8) Engranajesdealtaresistencia 84T

(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

(32) Insertos de engranajes degirolibre

(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

Software de programacion con posibilidad de programar conbloquesy

¥ ¥ ¥ X ¥ ¥ ¥ ¥ * ¥

con texto.

Sensores compatibles concontrolador de robot:

(1) Sensor de Game Positioning System

(1) Sensor de distancia

rango de 20 mma 2000 mm

Debajo delos 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/-

Por encima de 200 mm debera teneruna exactitud aproximada del 5%
Reporte aproximadodeltamario del objeto como pequefio, mediano, o

* ¥ P ¥ ¥=m——-= ¥
wv
3
3

grande.

* Reporte delavelocidad aproximada del objeto

' (1) Sensor 6ptico

* Deberad tener la funcién en combinacion de sensorde luz ambiente,
color, proximidady sensor de gestos.

* La informacién de color debera mostrarse en RGB, HUE, y saturaciéono
escaladegrises

' (1) Sensor de inercia

' (1) Cdmara devision

" (2) Potenciémetro

* (6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

" Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

* 36:1 (100 rpm)

* 18:1 (200 rpm)

* 6:1 (600 rpm)

* (3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertos RJ11

cortos

* (3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertos RJ11

largos

* (3) Cartucho para motor inteligente conrelaciéon de engranajes 36:1

* (3) Cartucho paramotor inteligente conrelacion de engranajes 6:1

* (2) Paquetes de material de construccion de robots maviles de
luminio:

a

" En formato C con agujeros para ensamblaje.

' 6 barrasde construccion por paquete

' Hechos de aluminio 5052-H32

" Segmentado en piezas de 2.5 cortables

' Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre

' Espesordel.6mm

Cuatro (4) Sistema de construccion de robot méviltipo 2, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

* (1) Equipamiento de armadode robots mdviles de competencia para
nivel de educacion basica, el cualincluye:

* (1) Controlador de robot movil

' Radio bluetooth 5.0integrado

' Gyro/Acelerémetro de 6 ejes integrado

" Pantallaa color multilenguaje

' Tablero de control que provee diagndsticos entiempo real
' 12 puertosinteligentes

" Programable en bloquesy texto C++y python

' Descarga de cddigo inaldmbrica conel control

' Espacio para microSD

* (6) Motores inteligentes

' Puerto inteligente
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Velocidad libre 120rpm

Torque de paro 0.414 N-m

Poderde salida1.4W

Tasa de comandos de 3000 Hz

Frecuencia de muestreo 3000 Hz

Resoluciéndel codificador 0.375 degrees

Voltaje de operacién nominal 7.2 V

Corrientesin carga 100mA

Pico de poder desalida7.2V

(1) Control de robotde tipovideojuego

2 joysticks analogicos

10 botones

Radio bluetooth 5.0incorporada
Emparejamientoinaldmbrico con el controlador de robot movil
Descarga inalambrica de programas

Ejecutary detener programas desde el control
Bateriarecargable via USB-C

(1) Bateria de controladorde Li-lon 2000 mAh

Lithium lon 7.2V 2000 mAh

Leds indicadores incorporados

Carga por USB-C

Carga aproximada de 2 horas

(1) Componente deled con funcionalidad téctil para interaccién
(1) Switch de colision

(1) Sensor dptico

(1) Sensor de distancia

Rango de 20 mma 200 mm con una precisién de +/-15 mm
Rango de 20 mma 2000 mm conuna precision de ~5%
Reporte de objetos entamarios chico, mediano y grande
(2) Cables de 600 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 400 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 300 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 200 mm con compatibilidad con controlador
(1) Cable USB A-C

Estructura para construccién de robot moévil

L I I R e el e

* kK X X K X m— ===

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica mavil

Caracteristicas técnicas:

* Paredes de perimetro para el desafiode robdtica, armable de PVC, que
contiene:

(16) ConectoresenT

(8) Conectores de esquina

(4) Extrusiones laterales

(4) Extrusiones centrales

(4) Extrusionesizquierdas

(8) Extrusiones centrales verticales

(4) Extrusiones verticales de esquina

(12) Extrusiones de cédigo GPS

(8) Paneles laterales

(4) Paneles centrales

(2) Correas

(2) Cajas de campo

(2) Estuches para baldosas

(36) Tapetes antiestaticos con textura.

o Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicién.

o Estas losetas son resistentes a las descargas electrostaticas.
o Material de espuma EVA antiestatica (35-40)

o Espesor de0.63" (1.6 cm)

¥0 O 00O O0OO0OO0OO0OO0OO0OOoOO0OO o

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:

* Cinco (5) porterias maviles, cada una con una (1) estaca
o Objetos Marcadores, cada uno conuna Estaca enel centro.
o Porterias moviles hexagonales, conun didmetro maximode 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
o La estaca se considera parte de la meta movil.
* Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipo y dos (2) neutrales
o Un tubo vertical de PVC Schedule 40 de %:" (12,7 mm) (gris, rojo o azul)
* Una (1) escalera, con tres (3) nivelesy una (1) estacaaltaenlacima
o Una estructurade 36" (914,4 mm)x 36" (914,4 mm) x 46" (1168,4 mm)
situadaen el centro del campo.
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o Escalera de cuatropostes verticalesy tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).

o] Estaca altasobreunode los postes verticales
o Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta son parte dela
Escalera.

* Cuarentay ocho (48) anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojo y azul)

o Objeto de plastico hueco, rojo o azul,enforma detoroide,con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undiametro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"didmetrodeltubo") de 50,8 mm.

o Interior de 76,2 mm y un grosor (o "diametro del tubo") de 50,8 mm.

Uno(1) Campo desarmable parainteraccién de robots méviles conlos objetos de
juego, con las siguientes caracteristicas:

* Tamafio: de6'x8’
Incluye:
o 48 baldosas de suelo
* 305 mm cuadrados
* Esta moldeada enplastico gris muy claro.
*

Lineas negrasde 1 pulgada (25mm) de ancho que creanun signo “+”
sobre la parte superior de la baldosa

o 24 segmentos de pared rectos

o 4 segmentos de paredde esquina

Uno (1) Elementos de interaccion para robots moviles, con las siguientes
caracteristicas:

* Tamafio: 6ft x 8ft
Contenido:
* Tres (3) bolas

* Un objeto amarillo acolchado, aproximadamente esférico, con un

didmetro de aproximadamente 150 mm (5,9") y un pesode aproximadamente 120
g(4,2 onzas).

* Peso aproximado de 120g (4,2 onzas).

* Dos (2), una porrobot, que pueden ser usadas como precargas

* Una que comienza fuera del campo, para ser usada por un cargador

* Una (1) pared de meta

* Estructura gris y amarilla, construida con piezas de plastico iguales a las
de construccién derobots, que estd unida al perimetrodel campoy a la tuberia de
PVCde la zona derecogida.

* La paredde lameta contiene:

' Cuatro (4) objetivos

' Cuatro (4) Interruptores que comienzan el partido “sin despejar”

* Una (1) zona de recogida

* Zona del suelo situada debajo de la pared de la porteria, delimitada por
el perimetro del campo y eltubo amarillo de PVC que recorre todo el campo.

* Una (1) estacion de carga

* Estructura gris construida con piezas de plastico iguales a las de
construccién de robots, que estd unida al perimetro del campofrente al murode
la porteria
* Esta pensada para recibir pelotas de un cargadorhumano y enviarlas
aleatoriamente a uno de suslados

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

*

(1) Software de simulacién de robots méviles en linea, que cuente con:
Division por clases y/o sesiones

Entornos desimulacién3D

Robot mévil preconfigurado

Programacion por bloques

Programacion en Python

Monitor de variables

Ejemplosy guias de uso

Licenciamiento por doce meses.

(2) Clave tipo|D para participaciéon en temporada 2024-2025 de
robdética movil

¥0 O 0O 0O OO O0OOo

o Vigencia 1temporada (hasta mayo 2025).
o Nivel: Universidad.
o Alcance: Mundial.

Dos (2) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas :
* Tamafio De Pantalla
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65"

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacioén De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
PotenciaDeAudio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberad incluir soporte articulado para montaje en pared

*OX X K X X X X ¥ X X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberdn poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccidn. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivelregional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por unorganismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion

* Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas. El laboratorio estara
compuesto por los siguientes componentes:

El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje de los
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemnet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Dieciséis (16) ESTACION INTELIGENTE DE APRENDIZAJE STEM Estacion Tipo 1, con
las siguientes caracteristicas:

La estaciénes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieriay matematicas).
Caracteristicas técnicas:

* Procesador Broadcom BCM2711, Quadcore Cortex-A72 (ARM v8) 64-
bit SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores

* GPU VideoCore VI (consoporte para OpenGL ES 3.x) o caracteristicas
superiores

* Memoria RAM 4 Gb

Puertos / Conectores

2xUSB2.0

2xUSB3.0

2 x micro-HDMI

40 Pines Digitales de propdsito general

Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi 802.11ac, Gigabit Ethernet
Ranura de expansion de latarjeta MicroSD interna.

PantallaTouch HD de 9 pulgadas

Rango de vision de la pantalla de 1802

Resoluciénde 1024*600

Cargadorde 12V

Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo integrado

Lector de tarjetas TF

*

*¥ % ¥ % % ¥ ¥ ¥ O O O O
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*

El sistema cuenta con los siguientes componentes electrénicos:
1x Cadmara

1x Microfono

1x Circuito de potencia

1x Médulo LCD (MCP23008)

1x LED de segmento HT16K33

1x Motor de vibracion

1x LED de matriz(MAX7219)

1x Sensor deluz (BH1750)

1x Zumbador

1x Sensor desonido

1x Sensor de movimiento PIR(LH1778)

1x Sensor ultrasénico

1x Interfaz de servomotor

1x UART

1x Interfaz de motor paso a paso

1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

1x sensor deinfrarrojos

1x Sensor tactil (TTP223)

1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

1x Relevador

1x Matriz de botones

1x Botonesindependientes

1x Médulo NFC (MFRC522)

1x Interruptores

1x Placade pruebas

1x IndicadorLED GPIO

Sistemas operativos compatibles:

o Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,
FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

¥0 O 0O 0000000000000 O0OO0OO0ODO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0

* Certificacion CE, FCC, RoHS

* Sistema operativo basado en Linux personalizado con lecciones de
aprendizaje

La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 18 lecciones
de programacion basica, divididas por las siguientes categorias:

* 9 de Disefio de Juegos

* 9 de Controlde Hardware

* Curricula preinstalada ensistema operativo que consta de 21lecciones
de programacion en Python avanzada

* Incluye los siguientes componentes electrénicos:

1x Control deinfrarrojo

1x Manualde usuario

1x Destomillador

20x Cubiertas de botones

1x Lapiztactil

1x Receptor infrarrojo

1x Lector detarjetas de memoria SD

1x Motor a pasos

1x Mini servomotor

1x Tarjeta RFID

1x Cable puente GPIO

1x Conector HDMI

1x Conector Micro HDMI

1x Adaptador de audifonos tipo Jack3.5mm

1x Mouse y teclado

2x controles tipo joystick

o] 1x Paquete de Disipadores

Dieciséis(16) ESTACION STEM TODO EN UNO Tipo L,con las siguientes
caracteristicas:

La estacion STEM todo enuno, esta disefiada para la ensefianza de las tecnologias
STEM, con un sistema versatil y puertos extensibles de comunicacién parala
facilidad de practicas.

Caracteristicas Técnicas:

Microcontrolador raspberry pi4

1.5 GHz quad-corearmcortex A72 o caracteristicas superiores
40 pines GPIO

Puerto Ethernet

Bluethooth 5.0

Ranura para tarjeta micro SD

4 puertos USB

O OO0 O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOOoOOoOOoOOoO
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2 Puertos MicroHDMI

LAN inaldmbrica 802.11 B/GN Gigabit

Jack de audio de3.5mm

Nucleo de graficos 3D Videocore IV o caracteristicas superiores

PantallalPS11,6 pulgadas

Rango de vision dela pantalla de 180 grados

Resoluciénde 1366 x 768

Chasis

Bateria 5000mAh

Montaje magnético que facilitay agiliza lainstalacion del
icroprocesador.

Placa de expansion base para estacion inteligente para mdédulos de
electronica de aprendizaje STEM mediante conexion Cable flexible AWM 2678
30awg
*

*g * X X K X X ¥ X ¥ ¥

Hardwareincluido:

Cargador de 12V conadaptador para conectara corriente
Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo
Mouse inaldambricode 2.4Gcon receptor
Herramienta pararetirar la tarjeta SD
Accesoriosincluidos:

Base Shield para Microprocesador x1
Botén x1

Zumbador x1

LED (Verde) x1

LED (Rojo) x1

Sensor tactilx1

Sensor de efecto Hall x1

Sensor de movimiento PIR x1

Sensor de humedad x1

Sensor de luzx1

Sensor de angulo rotatorio x1

Sensor reflectante IR x1

Sensor de colision x1

MOSFET x1

Servo 9G x1

Sensor de distancia ultrasénico x1
Sensor de temperaturay humedadx1
LED RGB x1

LCD12Cx1

ReceptorIR x1

Control remoto infrarrojo x1

Motor de velocidad microx1

Cable x10

Estuche debateriaxl

Iman pequefio x1

La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

¥ ¥ ¥ X X X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * X ¥ *

*

* Curricula preinstalada ensistema operativo que consta de 40lecciones
de programacion basica:

* 16 de Disefiode Juegos

* 24 de Control de Hardware

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 56 lecciones
de programacioén en Pythonavanzada:

* 32 de Introduccién a la Sintaxis

* 24 de Control de Hardware

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
* Tamafio De Pantalla

65"

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla
3840X2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacioén De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
PotenciaDeAudio 8 watts

*OX X X X X X X ¥ X X ¥ ¥ X ¥ ¥
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Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

* ¥ X ¥ ¥ x

Una (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:
* Red Inaldmbrica:
* Normas:

Wi-Fi 6

|IEEE 802.11ax/ac/n/a5 GHz.

IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

Rango Wi-Fi:

4 x antenas fijas de alto rendimiento:

Multiples antenas forman un conjunto de refuerzo de sefial para cubrir
d4s direcciones y dreas grandes

Capacidad Wi-Fi:

Banda dual:

Asignacion de dispositivos a diferentes bandas para un rendimiento
ptimo

4 flujos:

Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda

Modos de trabajo:

Modo de enrutador

Modo de punto de acceso

Hardware:

Procesador:

1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

Puertos Ethemet:

1 x Gigabit WAN Port

4 x Gigabit LAN Port

Adaptador de Corriente

Si

Fuente de Alimentacidn Externa:

12V/1A

Seguridad:

Cifrado Wi-Fi:

WPA

WPA2

WPA3

WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

Seguridadde Red:

Cortafuegos SPI

Control de acceso

Enlace IPy MAC

Puerta deenlacedelacapadeaplicacion

Software:

Protocolos:

IPv4

IPv6

DHCP:

direccién de reservas

Lista declientes DHCP

* ¥ J ---- K- ———-

* Ov--

* ¥ ¥ ¥ ¥ -=
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¥ K——m—————

* % ¥ ———=

Incluye instalacion y capacitacion

* Laboratorio de Realidad Virtualy Realidad Extendida, con cdmara e 1A
para mejorar la experiencia de usuario.

El laboratorio derealidad virtual es unespacio innovadory vanguardista que ha
sido disefiado para proporcionar a los estudiantes una experienciainmersiva y
enriquecedoraen elmundode larealidad virtual. En este laboratoriose podran
tomar clases en entormos virtuales, permitiendolainteraccion conobjetos que no
se tendrian normalmente de forma fisica, de acuerdo al tema delaclase.

El laboratorio debera contener:

Cinco (5) Lente de Realidad Virtual que incluye accesorio de Realidad Extendida
para deteccionde manos conlas siguientes caracteristicas:

Lentes de Realidad Virtual:
* Sistema operativoandroid 10 o superior
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Procesador XR2 o equivalente

6 Gb de Ram

Memoria interna de 256GB

Dimensiones maximas de 150 mmde altura, 75mmde ancho, 9mmde
profundidad
*

* ¥ ¥ ¥

Pesode 620 g
* Vision:
o 2k (773 PPI)
o] 72/90 Hz de tasa de refresco
o 98 FOV
o IPD ajustable 58/63.5/69
* Bateriano removible LiPo (2700 mAh)
* Video:
o 2160p @30 fps, 1080p@30fps
o 720@120fps, HDR
* Conectividad
o 2.4G&5G 2x2MIMO 11ax
o Streaming WiFi con PC
* Bluetooth5.1
* WiFi 802.11a/b/g/n (2.4 GHz +5 GHz) + WiFi 6
* Bocina y micréfono
* Sensores
o Acelerémetro
o Giroscopio
o Proximidad
o 4 cdmaras de seguimiento

Accesorios de deteccién de manos:

4 generaciones deredes neuronales en deteccion de manos
170° FOV

Deteccidén de 2 manos al mismo tiempo

Interaccién entre manos

Alimentacion 5V DC por conector USB

Micro USB Type B (2.0)

Cédmaras estéreo IR operandoa 90FPS

Temperatura de operacionalambiente: 0°C a 40°C

* X X ¥ X ¥ ¥ ¥

Uno(1) maletin paraguardadode cinco gafas de realidad virtual que permitanla
carga de los dispositivos.

Uno (1) Licencia por doce meses de Software de Contenidos VR STEM con las
siguientes caracteristicas:

* 70 leccionesinmersivas

* Control de aulas para el maestro

* Compatible congafas de realidad virtualy accesorio de deteccién de
manos

* El laboratorio de realidad virtual contiene software de administracién
de dispositivos:

* Crear grupos de dispositivos para compartirarchivos, aplicacionesy
configuraciones

* Monitoreo de salud del dispositivo, como bateria, almacenamiento y
estadoenlared

* Sistemadelibreria

* Control de versiones

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
Tamafio De Pantalla

65”

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
Resolucidn De Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexién Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB

*OX X X X X X X ¥ X X ¥ ¥ X ¥ ¥
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Potencia De Audio 8 watts

Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberad incluir soporte articulado para montaje en pared e instalacion

* X X X X ¥ ¥

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacidn para quela Universidad pueda tener la posibilidad de certificacion de
Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad. (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de supropuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “A”, queincluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0: - * Laboratorio de
Robética Colaborativa, compuesto por una linea de producciénflexible, la cual
puede separarse en maddulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:

* Base de fibropanel de densidad media.

Estructura con soportes de perfil metalico.

Medidas 1.29m*0.80m*1m

2 puertasabatibles

* Cerradaa los contornos conlamina

Un (1) Médulo Central, compuesto por:

El mddulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciéony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:
* Dos (2) Controladores Légicos Programables

o Propiedades de sistema

* Procesador : AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores

* Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)

Sistema detiempo de ejecucién |EC-61131

Memoria de programa: 192 kbyte(s)

Memoria de datos: 192 kbyte(s)

Numero tareas de mando: 8 tareas

INTERBUS-Master

NUmero de datos de proceso / max. 4096 Bit (INTERBUS)

Numero de participantes soportados: 63 participantes

Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
Modbus/TCP-Client

Numero de datos de proceso: max. 8192 Bit (Cliente Modbus /TCP

L

* % * O

*¥ ¥ % * O

* O

interno)

* Numero de clientes TCP Modbus: méx. 4

o PROFINET

* Especificacion: PROFINET 2.2

Lenguajes de programacion soportados

Lista deinstrucciones (AWL/IL)

Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)

Esquema de contactos (KOP/LD)

Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)

Texto estructurado (ST)

Propiedades eléctricas

Medio de transmision / Cobre

Posee Relojdetiempo real integrado

Tension dealimentacion: 24V DC -15 % /+20 % (segunEN 61131-2)
Tension dealimentacion: 19,2V DC... 30V DC
Absorcion de corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)
Datos de entrada digitales:

Descripcién delaentrada: EN 61131-2 tipo1 NPN/PNP
Numero de entradas:8

Longitud del cable: mdx.30 m

Tecnologiade conexidn: 2,3, 4 conductores

* O * ¥ ¥ % * O

¥ ¥ ¥ ¥ O O O O O
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1

1

Rango de tensionde entrada: -0,5V ... 30V

Margen de tension de entrada Sefial "0": -0,5V...5V
Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V
Datos desalidas digitales:

Tipo de conexidn: Conexion por resorte
Tecnologiade conexion: 2,3, 4 conductores

Numero de salidas: 4

Corriente de salida maxima por canal: 500mA
Corriente de salida maxima por médulo/borne:2A
Carga nominal de lamparas: 12W

Carga nominalresistiva: 12W

) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:

Estandares y Protocolos

IEEE 802.3i /802.3u /802.3ab /802.3x /802.1p
Interface

16 10/100/1000Mbps Ports
Auto-Negotiation

Auto-MDI/MDIX

Contar conCerradura de Seguridad Fisica
Fuente de Alimentacién

Adaptador de Alimentacién Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
Indicador LED

System Power

Link/Act indicators per port builtinto each RJ-45 port
Consumo Maximo de energia

10W (220V/50Hz)

Disipacién Maxima de Calor

34.12BTU/h

Rendimiento

Tasa de Reenviode Paquetes

23.8Mpps

Tabla de MAC Address

8K

Paquetes de Memoria de bufer

4.1Mb

Jumbo Frame

10KB

Certificacion

CE, FCC,RoHS

) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:

Procesador Intel Core 15-12500 T o superior
Frecuencia del procesadorhasta 4.4GHz
Ram

8 GBDDR4

Almacenamientointemo

256GB SSD

Sistema operativo

Windows 10 Pro.

Periféricos

USB 2.0

USB 3.0

HDMI

Pantalla

21.5 pulgadas (1920x 1080 pixeles).
Entradas HDMI

Entrada VGA

Cuenta con cables de Conexion

Cable de Corriente

Cable devideo

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

*

* X ¥ ¥ ¥

¥ 0 O O O

o

Carga utilMdxima 0.500 kg

Radio de trabajo 440 mm

Repetibilidad +0.05 mm

Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
Grados de Libertad 4

J14160°

J2 -25°~85°

J3-25°~105°

J4-360°~360°

Velocidad maxima de articulacién
J1300°/s
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J2300°/s

13300°/s

J4300°/s

Interfaces de E/Sy codificador

16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
Codificador incremental ABZ (diferencial)
Interfaz End IO

2 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
2 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
Potencia nominal 150W.

2 Puertos Ethernet

2 Puertos USB 2.0

Rango de temperatura

Temperatura de almacenamiento: -25°~55°
Temperaturade trabajo: 0°~40°

Dos (2) Brazos roboéticos colaborativos tipo 2. Deberd cumplircon las siguientes
caracteristicas:

*
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Grados delibertad 4

Capacidad decarga500 g

Alcance méaximo 320mm

Precisién0,2 mm

Comunicacion USB/Wifi/Bluetooth

Fuente de alimentacién 100V -240V, 50/60Hz.
Consumo 78 W méximo.
Temperaturadetrabajo -10° - 60°C

Rango de ejes

J1-120°~+120°

J2 -5°~+90°

J3-15°~+90°

J4 -140°~+140°

Velocidad de ejes

11320°/s

12320°/s

13320°/s

14480°/s

Materiales Aleacion 6061y Plastico ABS
Controlador Integrado

Interfaces de E/S

10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
4 Salida de potencia controlablea 12V.
Funciones de Brazo robdtico: impresidn 3D, grabadolaser, escrituray

dibujo. Caracteristicas de las herramientas:

o
*

mm.
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Herramienta de Impresién 3D
Tamafio maximode impresion (LxW xH) 150 mm x 150 mmx 150

Material deimpresion 3DPLA.
Resoluciéon0,1 mm.

Incluye un rollo de didmetro 1.75 mm peso 200g.
Herramienta de Grabado Laser

Tipo 405 nm (laserazul).

12V, disparador TTL (con controlador PWM).
El consumo de energia 500 mw
Herramienta tipo Ventosa

Diametro delaventosa 20mm

Presion-35 Kpa

Herramienta tipo Gripper

Tipo de unidad Neumatico

8 Newton.

Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 3. Deberd cumplircon las siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:

*

* ¥ X X ¥ ¥
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Configuracion: SCARA

Carga utilMaxima 1.5kg

Radio de trabajo 400 mm
Repetibilidad+0,02 mm

Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60 Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
4 Grados de Libertad

J1 +85°

J2 £135°

J35mm~245mm

J4 £360°
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Velocidad maxima de articulacién

11180°/s

J2180°/s

131000 mm/s

141000°/s

Interfacesde E/S

16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
Interfaz End 10

4 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
4 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
1 RS485 (Modbus_RTU)

Potencia nominal 192W.

2 Puertos Ethernet

2 PuertosUSB 2.0

Un (1) Brazo robético colaborativo tipo 4. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:

*
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Alcance: 900 mm
Velocidad Méxima: 3 m/s
Repetibilidad: +0.02 mm
Carga util (kg): 5 kg
Grados delibertad: 6-DOF
Radio de Accidn:
Joint 1: 360°
Joint 2:360°
Joint 3:160°
Joint 4:360°
Joint 5:360°
Joint 6:360°

Velocidad maxima:
Joint 1:120°/s
Joint 2:120°/s
Joint 3: 180°/s
Joint4:180°/s
Joint 5:180°/s
Joint 6:180°/s
Puerto de Entradas y Salidas:
Interfaz End 10
Entradas Digitales:2
Salidas Digitales: 2
Entradas Analogas: 2
Salidas Analogas: 0
Comunicacién: RS485
Protocolo de Comunicacion: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
IP54

Controlador:
Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
Potencia de entrada: monofdsica 110V/220V CA, 7,5 A, 50/60 HZ
Potenciadesalida: 48V, 20A
Comunicacién: 1 EtherCAT (para ejes externos), Ethernet
Interfazde E/S:
16 salidas digitales
16 entradas/salidas digitales (multiplex)
2 salidas analdgicas (voltaje:0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
2 entradas analdgicas (voltaje: OV-10V, corriente: 4mA-20mA)
1 entradade codificador incremental ABZ
Método de ensefianza: aplicacion
Lenguaje de programacién: Python,Lua o C++
Método de instalacién: piso.
Temperatura ambiente: 0*~45* /Humedad:=95% y sin condensacion.
Clasificacién de proteccion: IP20.
Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado.

Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:

*

* X X ¥ X ¥

Carga util20kg.

Carrera efectiva 800mm.

Rentabilidad 0,05 mm.

Longitud del tornillo de avance 20mm.
Potencia nominal 200W.

Velocidad maxima 800 mm/s.
Dimensiones 1150 mmx230 mmx90 mm.
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* Aceleracion maxima 1600 mm/s?.

Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
* Carga util500 g
* Distancia de entrega efectiva 600 mm
Velocidad mdxima120mm /s
Aceleracion maxima 1100 mm/s?2
Dos (2) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CamaraHD acolor Industrial:
* Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
Tamafio delsensor: 1/2.5"CMOS
Velocidad de fotogramas/Resolucién:31 @2592x1944
Tamaiio de pixel: 2.2umx2.2um.
SNR: >40 Db.
Gama dindmica: >60dB.
Tipo de obturador: Persiana.
Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 ps-1 seg.
Control de exposicion: Automatica / Manual.
Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
Interfaz de datos: USB3.0
Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
Montura del lente: Mount C
Lente de enfoque:

Distancia focal: 12mm.

Tamafio maximode imagen: 1/1.8"(fomm).

Rango de apertura: F2.8-F16.

Modo de control: Aperturay enfoque manual.

Temperatura de funcionamiento: -10*-+50%.

Distorsidn 6ptica: -0.38%

Distancia de fotografia mds corta: 0.06m.

Filtro: M27*0.5

Tamafio: 29mm*35.36mm.
uente de luzauxiliarblanca:

Color de luzblanca

Numero de LED 48LED’s

Iluminacién 40000 lux

Longitud deonda455-457.5 nm

Distancia de funcionamiento35-110 mm

Especificacion de tamafio Didmetrointemo: 40 mm, Didmetro externo:
70 mm, Altura: 25mm.
* Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite elusode un software
de adquisicion de imagenes con las siguientes caracteristicas:
* Software de control: Se proporcionard un software de control propio
que se utilizard parainteractuar conlos brazos robéticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberdn poder accedera todas las funciones y
caracteristicas de los brazos roboticos.
* Panel de control principal: La interfaz de bera contar conun panelde
control principal que mostrara informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberdn verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacién.
* Visualizacion entiempo real: El software debera ofreceruna
visualizacion en tiemporeal del brazo robético enaccién. Los usuarios deberan ver
en una representacion grafica la posicién y el movimiento del brazo, lo que
facilitarala programacion y la supervision de las tareas realizadas.
* Programacion de tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robdticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacién como Python, C++o0 Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacién.
* Configuraciénde hardware: La interfaz también debera permitir alos
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacidn, configuracién
de posiciones de resguardo.
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
* Tamafio De Pantalla
* 65"
* Tipo De Pantalla

*

*

* Ok X X X X X ¥ X ¥ * ¥
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Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
PotenciaDeAudio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

* Ok X X X X ¥ X X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * X ¥ *

Incluye lainstalacion y capacitacion

* Laboratorio de Robdtica Mdvil para disefiar, armar, programarrobots
que puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y célculo de
trayectorias, control porvision,inteligencia artificial. El laboratorio estara
compuesto por los siguientes componentes:

Para el laboratorio de robdtica movil se requiere esté equipado con una variedad
de recursos y herramientas especializadas en el disefio, construccidony
programacion de robots maviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robética movil.

Como objetivo, los robots deberanpoder resolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvisién, inteligencia artificial.
Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacidn en robdtica mévil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debeincluir:

Cuatro (4) Sistemas de construcciéon de robot mévil tipo 1, que incluye al menos
los siguientes componentes de acuerdoal sistema:

* (1) Estacidn de robotica mévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

Materiales de construccién de aluminio

Hechos de aluminio5052-H32

Segmentado en piezas de 2.5 cortables

Acabado anodizado transparente cepillado con alambre
Espesordel.6mm

(1) Procesador paraelrobot que cuente con:

21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

Motores

Sensores

Comunicacion por radio

8 puertos digitales / analogicos 3-wire

Salidasdigitales

Activo: 2.9 V en altaimpedancia

Inactivo: 0.4 v maximo en altaimpedancia

Entradas digitales:

Activo:2.4-5.5V

Inactivo: 0.0-1.0V

Entrada analogica:0-5V

Resoluciénde salida analogica: 12-bit

Tecnologia del sistema

Nucleo CortexA9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por
segundo (MIPS)

¥ Ok ¥ X K X X K X ¥ K ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * ¥ ¥ * ¥

* Nucleo Cortex MO a 32 MHz
* Una FPGA
* Memoria de 128 mb
* Memoria flash de32mb
* Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)
* Pantalla tactil
* 4.25"
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280 x 272 pixeles

65k colores

Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
Entrada para tarjeta microSD

Expansién de hasta 16 gb FAT 32

Caratula protectora

Conectividad:

Bluetooth4.2

Sistemaderadio

Voltaje de12.8V

Tamafio 101.6mm x 139.7mm x 33.02mm

Peso de 285g

(1) Control de robotde tipovideojuego que cuente con:
Pantalla LCD monocromdtica 128 x 64 pixeles

Luz de fondo con leds rojos o blancos

Posibilidad de seleccionar,comenzar, y detener programas
Conexion con el controlador para seguimiento del nivel de bateria de

Indicador de sefial de comunicacién

Indicador de modo competencia

10 idiomas

Bluetooth4.2

Descarga y depuraciénde programasa 200 kbps
2 joysticks

12 botones

Vibrador

Bateria Li-ionrecargable

Tiempo de bateriade 8-10 horas

Tiempo de carga debateria 1 hora
Detecciénde nouso

Puerto para segundo control

Peso de 350g

Radio de robotpara comunicacion inaldmbrica
Soporte para 500 canales simultdneos
Capacidad para usar Bluetooth

Indicador led

Bateriarecargable para controlador de 1100 mAh
Lithium Iron (LiFePO4)

200 ciclos de recarga completa

Voltaje nominal12.8 V

Corriente maxima 20A

Energia méaxima de salida: 256 Watts

Numero de motores ensu pico de poder 10
Rendimiento de los motores al 100% cuando la bateria se encuentra

con poca carga

*

*
*
*
*

Capacidad 12.8 Wh

350g de peso

Dimensiones 46.45mm x 160.45mm x 24.64mm

(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento

intercambiables en 3 opciones:

* X X X X ¥ ¥ X ¥ ¥

on texto.

36:1 (100 rpm)

18:1 (200 rpm)

6:1 (600 rpm)

(8) Engranajesdealtaresistencia 36T

(8) Engranajesdealtaresistencia 60T

(8) Engranajesdealtaresistencia 84T

(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

(32) Insertos de engranajes degirolibre

(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

Software de programacion con posibilidad de programar conbloquesy

Sensores compatibles concontrolador de robot:

(1) Sensor de Game Positioning System

(1) Sensor de distancia

rango de 20 mma 2000 mm

Debajo delos 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/-

Por encima de 200 mm debera teneruna exactitud aproximada del 5%
Reporte aproximadodeltamarfio del objeto como pequefio, mediano, o

Reporte delavelocidad aproximada del objeto
(1) Sensor 6ptico
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*

Debera tener la funcién en combinacion de sensorde luzambiente,

color, proximidady sensor de gestos.

*

La informacién de color debera mostrarse en RGB, HUE, y saturaciono

escaladegrises

*

*
*
*
*

(1) Sensor de inercia

(1) Camara devision

(2) Potenciémetro

(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento

intercambiables en 3 opciones:

*
*
*
*
cortos

*

largos
*
*

*

aluminio:

L

36:1 (100 rpm)
18:1 (200 rpm)
6:1 (600 rpm)
(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertos RJ11

(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertos RJ11

(3) Cartucho para motor inteligente conrelacion de engranajes 36:1
(3) Cartucho para motor inteligente conrelacién de engranajes 6:1
(2) Paquetes de material de construccién de robots méviles de

En formato C con agujeros para ensamblaje.

6 barrasde construccion por paquete

Hechos de aluminio 5052-H32

Segmentado en piezasde 2.5 cortables

Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre
Espesordel.6mm

Cuatro (4) Sistema de construccion de robot méviltipo 2, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

*

(1) Equipamiento de armadode robots mdviles de competencia para

nivel de educacion basica, el cualincluye:

¥ ¥ X X ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥
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(1) Controlador de robot movil

Radio bluetooth 5.0integrado

Gyro/Acelerémetro de 6 ejes integrado

Pantalla a color multilenguaje

Tablero de control que provee diagndsticos entiempo real
12 puertosinteligentes

Programable en bloquesy texto C++y python

Descarga de cédigo inaldmbrica conel control

Espacio para microSD

(6) Motores inteligentes

Puertointeligente

Velocidad libre 120rpm

Torque de paro 0.414 N-m

Poderde salida1.4W

Tasa de comandos de 3000 Hz

Frecuencia de muestreo 3000 Hz

Resoluciéndel codificador 0.375 degrees

Voltaje de operacién nominal 7.2 V

Corrientesin carga 100mA

Pico de poderdesalida7.2V

(1) Control de robotde tipovideojuego

2 joysticks analogicos

10 botones

Radio bluetooth 5.0incorporada
Emparejamientoinaldmbrico con el controlador de robot mavil
Descarga inaldmbrica de programas

Ejecutary detener programas desde el control
Bateriarecargable via USB-C

(1) Bateriade controladorde Li-lon 2000 mAh

Lithium lon 7.2V 2000 mAh

Leds indicadores incorporados

Carga por USB-C

Carga aproximada de 2 horas

(1) Componente de led con funcionalidad téctil para interaccion
(1) Switch de colision

(1) Sensor dptico

(1) Sensor de distancia

Rango de 20 mma 200 mm con una precisién de +/-15 mm
Rango de 20 mma 2000 mm con una precision de ~5%
Reporte de objetos entamafios chico, mediano y grande
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(2) Cables de 600 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 400 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 300 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 200 mm con compatibilidad con controlador
(1) Cable USB A-C

Estructura para construccién de robot movil

* ¥ X ¥ ¥ x

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica mavil

Caracteristicas técnicas:

* Paredes de perimetropara el desafiode robdtica, armable de PVC, que
contiene:

(16) ConectoresenT

(8) Conectores de esquina

(4) Extrusiones laterales

(4) Extrusiones centrales

(4) Extrusionesizquierdas

(8) Extrusiones centrales verticales

(4) Extrusiones verticales de esquina

(12) Extrusiones de cédigo GPS

(8) Paneleslaterales

(4) Paneles centrales

(2) Correas

(2) Cajas de campo

(2) Estuches para baldosas

(36) Tapetesantiestaticos con textura.

o Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

o Estas losetas son resistentes a las descargas electrostaticas.
o Material de espuma EVA antiestatica (35-40)

o Espesor de0.63" (1.6 cm)

¥0 O 00O O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOo

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:

* Cinco (5) porterias méviles, cada una con una (1) estaca

o Objetos Marcadores, cada uno conuna Estacaenel centro.

o Porterias moviles hexagonales, conun didmetro maximode 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).

o La estaca se considera parte de la meta movil.

* Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipo y dos (2) neutrales

o Un tubo vertical de PVC Schedule 40 de %" (12,7 mm) (gris, rojo o azul)
* Una (1) escalera, con tres (3) nivelesy una (1) estacaaltaenlacima

o Una estructurade 36" (914,4 mm)x 36" (914,4 mm) x 46" (1168,4 mm)
situadaen el centro del campo.

o Escalera de cuatro postes verticalesy tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
o Estaca altasobreunode los postes verticales

o Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta son parte dela
Escalera.

* Cuarentay ocho (48) anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojo y azul)
o Objeto de plastico hueco, rojo o azul,enforma detoroide,con un

didmetro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"didmetrodeltubo") de 50,8 mm.
o Interior de 76,2 mm y un grosor (o "diametro del tubo") de 50,8 mm.

Uno(1) Campo desarmable parainteraccién de robots méviles conlos objetos de
juego, con las siguientes caracteristicas:

* Tamafio: de6'x8’
Incluye:
o 48 baldosas de suelo
* 305 mm cuadrados
* Estda moldeada enplastico gris muy claro.
*

Lineas negrasde 1 pulgada (25mm) de ancho que creanun signo “+”
sobre la parte superior de la baldosa

o 24 segmentos de pared rectos

o 4 segmentos de paredde esquina

Uno (1) Elementos deinteraccion para robots moviles, con las siguientes
caracteristicas:
* Tamafio: 6ft x 8ft
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Contenido:

* Tres (3) bolas

* Un objeto amarillo acolchado, aproximadamente esférico, con un
diametro de aproximadamente 150 mm (5,9") y un pesode aproximadamente 120
g(4,2 onzas).

Peso aproximado de 120g (4,2 onzas).

Dos (2), una porrobot, que pueden ser usadas como precargas

Una que comienza fuera del campo, para ser usada por un cargador
Una (1) pared de meta

* Estructura gris y amarilla, construida con piezas de plastico iguales a las
de construccidn de robots, que estad unida al perimetrodel campo y ala tuberia de
PVCde la zona derecogida.

* La paredde la meta contiene:

Cuatro (4) objetivos

Cuatro (4) Interruptores que comienzan el partido “sin despejar”

Una (1) zona de recogida

Zona del suelo situada debajo de la pared de la porteria, delimitada por
el perimetro del campo y el tubo amarillo de PVC que recorre todo el campo.

* Una (1) estacion de carga

* Estructura gris construida con piezas de plastico iguales a las de
construccion de robots, que esta unida al perimetro del campo frente al murode
la porteria

* Esta pensada para recibir pelotas de uncargadorhumano y enviarlas
aleatoriamente a uno de sus lados

* % ¥ ¥

*
*
*
*

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

*

(1) Software de simulacién de robots méviles en linea, que cuente con:
Division por clases y/o sesiones

Entornos de simulacién3D

Robot mévil preconfigurado

Programacion por bloques

Programacion en Python

Monitor de variables

Ejemplosy guias de uso

Licenciamiento por doce meses.

(2) Clave tipoID para participacion en temporada 2024-2025 de
robdtica movil

¥0 O 00O O OO0

o Vigencia 1temporada (hasta mayo 2025).
o Nivel: Universidad.
o Alcance: Mundial.

Dos (2) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
* Tamafio De Pantalla

* 65”

* Tipo De Pantalla

* Smart TV de pantalla LED plana
* ResoluciénDe Pantalla

* 3840X 2160

* HD/FullHD/4K

* Relacién De Aspecto

* 16 X9

* Operacién De Panel

* 60 Hz

* Tecnologias

* HDR

* Cuenta con conexion Bluetooth
* WiFi

* Reproductor De Medios USB

* PotenciaDeAudio 8 watts
* Periféricos

* Al menos 1 RJ45

* Al menos 3 HDMI

* Al menos 2 USB

* Al menos 1 RCA

* Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots moviles. El tipo de competencia debera serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
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competencias mundiales.
Incluye instalacion y capacitacion

* Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas. El laboratorioestard
compuesto por los siguientes componentes:

El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electrdnico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Interet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Dieciséis (16) ESTACION INTELIGENTE DE APRENDIZAJE STEM Estacion Tipo 1, con
las siguientes caracteristicas:

La estacidnes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieriay matematicas).
Caracteristicas técnicas:

* Procesador Broadcom BCM2711, Quadcore Cortex-A72 (ARM v8) 64-
bit SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores

* GPU VideoCore VI (consoporte para OpenGL ES 3.x) o caracteristicas
superiores

* Memoria RAM 4 Gb

Puertos / Conectores

2xUSB2.0

2xUSB3.0

2 x micro-HDMI

40 Pines Digitales de propdsito general

Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi 802.11ac, Gigabit Ethernet
Ranura de expansion dela tarjeta MicroSD interna.

Pantalla Touch HD de 9 pulgadas

Rango de vision de la pantalla de 1809

Resoluciénde 1024*600

Cargadorde 12V

Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo integrado

Lector de tarjetas TF

El sistema cuenta con los siguientes componentes electrdénicos:
1x Cdmara

1x Microfono

1x Circuito de potencia

1x Médulo LCD (MCP23008)

1x LED de segmento HT16K33

1x Motor de vibracién

1x LED de matriz(MAX7219)

1x Sensor deluz (BH1750)

1x Zumbador

1x Sensor de sonido

1x Sensor de movimiento PIR(LH1778)

1x Sensor ultrasénico

1x Interfaz de servomotor

1x UART

1x Interfaz de motor paso a paso

1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

1x sensor deinfrarrojos

1x Sensor tactil (TTP223)

1x Sensor detemperaturay humedad (DH11)

1x Relevador

1x Matriz de botones

1x Botonesindependientes

1x Médulo NFC (MFRC522)

1x Interruptores

1x Placade pruebas

1x IndicadorLED GPIO

Sistemas operativos compatibles:

*

¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ O O O O

¥0 O 0000000000000 O0OO0OO0OO0OO0ODO0OO0OO0OO0OO0OO0

o Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,
FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC
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* Certificacion CE, FCC, RoHS

* Sistema operativo basado en Linux personalizado con lecciones de
aprendizaje

La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 18 lecciones
de programacion basica, divididas por las siguientes categorias:

* 9 de Disefio de Juegos

* 9 de Controlde Hardware

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 21 lecciones
de programacion en Pythonavanzada

* Incluye los siguientes componentes electrénicos:

1x Control deinfrarrojo

1x Manualde usuario

1x Destomillador

20x Cubiertas de botones

1x Lapiztactil

1x Receptor infrarrojo

1x Lector detarjetas de memoria SD

1x Motor a pasos

1x Mini servomotor

1x Tarjeta RFID

1x Cable puente GPIO

1x Conector HDMI

1x Conector Micro HDMI

1x Adaptador deaudifonos tipo Jack3.5mm

1x Mouse y teclado

2x controles tipo joystick

1x Paquete de Disipadores

Dieciséis(16) ESTACION STEM TODO EN UNO Tipo L,con las siguientes
caracteristicas:

La estacion STEM todo enuno, esta disefiada para la ensefianza de las tecnol ogias
STEM, con un sistema versatil y puertos extensibles de comunicacion parala
facilidad de practicas.

Caracteristicas Técnicas:

Microcontrolador raspberry pi4

1.5 GHz quad-core armcortex A72 o caracteristicas superiores

40 pines GPIO

Puerto Ethernet

Bluethooth 5.0

Ranura para tarjeta micro SD

4 puertos USB

2 Puertos MicroHDMI

LAN inaldmbrica 802.11 B/GN Gigabit

Jack de audio de 3.5mm

Nucleo de graficos 3D Videocore IV o caracteristicas superiores

PantallalPS11,6 pulgadas

Rango de vision de la pantalla de 180 grados

Resoluciénde 1366 x 768

Chasis

Bateria 5000mAh

Montaje magnético que facilitay agiliza lainstalacion del
icroprocesador.

Placa de expansion base para estacion inteligente para médulos de
electronica de aprendizaje STEM mediante conexion Cable flexible AWM 2678
30awg
*

O OO0 O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOOoOOo

* ¥ X ¥ ¥ X ¥ *

*z * ¥ ¥ X ¥ X ¥ ¥ ¥

Hardware incluido:

Cargador de 12V conadaptador para conectara corriente
Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo
Mouse inaldmbricode 2.4Gcon receptor
Herramienta pararetirar la tarjeta SD
Accesoriosincluidos:

Base Shield para Microprocesador x1
Botdn x1

Zumbador x1

LED (Verde) x1

LED (Rojo) x1

Sensor tactil x1

Sensor de efecto Hall x1

Sensor de movimiento PIR x1

Sensor de humedad x1

Sensorde luzx1

*OX X K X X K X X ¥ X ¥ * ¥ ¥
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Sensor de angulo rotatorio x1

Sensor reflectante IR x1

Sensor de colision x1

MOSFET x1

Servo 9G x1

Sensor de distancia ultrasénico x1

Sensor de temperaturay humedadx1

LED RGB x1

LCD12Cx1

ReceptorIR x1

Control remoto infrarrojo x1

Motor de velocidad microx1

Cable x10

Estuche debateriax1

Iman pequefio x1

La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

* Curricula preinstalada ensistema operativo que consta de 40lecciones
de programacion basica:

* Ok X X K X X ¥ X X ¥ X ¥ ¥ *x

* 16 de Disefiode Juegos
* 24 de Control de Hardware
* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 56 lecciones

de programacioén en Pythonavanzada:

* 32 de Introduccidn ala Sintaxis

* 24 de Control de Hardware

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
* Tamafio De Pantalla
* 65"

* Tipo De Pantalla

* Smart TV de pantalla LED plana
* ResoluciénDe Pantalla
* 3840 X 2160

* HD/FullHD/4K

* Relacién De Aspecto
* 16 X9

* Operacion De Panel

* 60 Hz

* Tecnologias

* HDR

* Cuenta con conexion Bluetooth

* WiFi

* Reproductor De Medios USB

* PotenciaDeAudio 8 watts

* Periféricos

* Al menos 1 RJ45

* Al menos 3 HDMI

* Al menos 2 USB

* Al menos 1 RCA

* Deberad incluir soporte articulado para montaje en pared

Una (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:

Especificaciones técnicas del Router:

Red Inaldmbrica:

Normas:

Wi-Fi 6

|EEE 802.11ax/ac/n/a5 GHz.

IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

Rango Wi-Fi:

4 x antenasfijas de alto rendimiento:

Multiples antenas forman un conjunto de refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

* Capacidad Wi-Fi:
*
*

* ¥ X ¥ X X ¥ *

Banda dual:
Asignacion de dispositivos a diferentes bandas para un rendimiento
6ptimo
* 4 flujos:
* Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda
* Modos de trabajo:
* Modo de enrutador
* Modo de punto de acceso
* Hardware:
* Procesador:
* 1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores
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Puertos Ethemet:

1 x Gigabit WAN Port

4 x Gigabit LAN Port
Adaptador de Corriente

Si

Fuente de Alimentacién Externa:
12V/1A

Seguridad:

Cifrado Wi-Fi:

WPA

WPA2

WPA3

WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)
Seguridadde Red:
Cortafuegos SPI

Control de acceso

Enlace IPy MAC

Puerta deenlacedelacapa deaplicacién
Software:

Protocolos:

IPv4

IPv6

DHCP:

direccion dereservas

Lista declientes DHCP

*OX X K X X X X ¥ X X ¥ X X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ ¥ ¥ *

Incluye instalacion y capacitacion

* Laboratorio de Realidad Virtualy Realidad Extendida, con cdmara e 1A
para mejorar la experiencia de usuario.

El laboratorio de realidad virtual es un espacio innovadory vanguardista que ha
sido disefiado para proporcionar a los estudiantes una experienciainmersiva y
enriquecedoraen elmundode larealidad virtual. En este laboratoriose podran
tomar clases en entoros virtuales, permitiendola interaccion conobjetos que no
se tendrian normalmente de forma fisica, de acuerdo al tema delaclase.

El laboratorio debera contener:

Cinco (5) Lente de Realidad Virtual que incluye accesorio de Realidad Extendida
para deteccionde manos conlas siguientes caracteristicas:

Lentes de Realidad Virtual:

* Sistema operativoandroid 10 o superior
* Procesador XR2 o equivalente

* 6 Gb de Ram

* Memoria interna de 256GB

*

Dimensiones maximas de 150 mmdealtura, 75mm de ancho,9mmde
profundidad

* Pesode 620 g

Visién:

2k (773 PPI)

72/90 Hz de tasa de refresco

98 FOV

IPD ajustable 58/63.5/69

Bateriano removible LiPo (2700 mAh)
Video:

2160p@30 fps, 1080p@30fps
720@120fps, HDR

Conectividad

2.4G&5G 2x2MIMO 11ax

Streaming WiFi con PC
Bluetooth5.1

WiFi 802.11a/b/g/n (2.4 GHz +5 GHz) + WiFi 6
Bocina y micréfono

Sensores

Acelerédmetro

Giroscopio

Proximidad

4 camaras de seguimiento

*

¥ ¥ O O O O

* O O

*¥ ¥ ¥ ¥ O O

O 0O oo

Accesorios de deteccién de manos:

* 4 generaciones de redes neuronales en deteccion de manos
* 170° FOV
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Deteccidénde 2 manos al mismo tiempo
Interaccién entre manos

Alimentacion 5V DC por conector USB

Micro USB Type B (2.0)

Cédmaras estéreo IR operandoa 90 FPS
Temperatura de operacionalambiente: 0°C a 40°C

* ¥ X ¥ ¥ x

Uno(1) maletinpara guardadode cinco gafas derealidad virtual que permitanla
carga de los dispositivos.

Uno (1) Licencia por doce meses de Software de Contenidos VR STEM con las
siguientes caracteristicas:

* 70 lecciones inmersivas

* Control de aulas para el maestro

* Compatible congafas de realidadvirtual y accesorio de deteccionde
manos

* El laboratorio de realidad virtual contiene software de administracién
de dispositivos:

* Crear grupos de dispositivos para compartirarchivos, aplicacionesy
configuraciones

* Monitoreo de salud del dispositivo, como bateria, almacenamiento y
estadoenlared

* Sistemadelibreria

* Control de versiones

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

* Tamafio De Pantalla

* 65"

* Tipo De Pantalla

* Smart TV de pantalla LED plana

* ResoluciénDe Pantalla

* 3840X2160

* HD/FullHD/4K

* Relacién De Aspecto

#* 16 X9

* Operacién De Panel

* 60 Hz

* Tecnologias

* HDR

* Cuenta con conexion Bluetooth

* WiFi

Reproductor De Medios USB

Potencia De Audio 8 watts

Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberad incluir soporte articulado para montaje en pared e instalacion

* X X X X X ¥ *

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacion para quela Universidad pueda tener la posibilidad de certificacion de
Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emisién de certificados gratuitos paraalumnos dela
Universidad. (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de supropuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “A”, queincluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0: - * Laboratorio de
Robética Colaborativa, compuesto por una linea de produccidnflexible, la cual
puede separarse en maddulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:

* Base de fibropanel de densidad media.
* Estructura con soportes de perfil metalico.
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* Medidas 1.29m*0.80m*1m

* 2 puertas abatibles

* Cerradaa los contornos conlamina

Un (1) Médulo Central, compuesto por:

El mdédulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, sera posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El mddulo central permitira la comunicaciony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:

* Dos (2) Controladores Légicos Programables

o Propiedades desistema

* Procesador : AlteraNios® || 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores

* Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)

o Sistema detiempo de ejecucién|EC-61131

* Memoria de programa: 192 kbyte(s)

* Memoria de datos: 192 kbyte(s)

* NUmero tareas de mando: 8 tareas

o INTERBUS-Master

* Numero de datos de proceso / max. 4096 Bit (INTERBUS)

* Numero de participantes soportados: 63 participantes

* Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
* Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
o Modbus/TCP-Client

* Namero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP
interno)

* Numero de clientes TCP Modbus: max. 4

o PROFINET

* Especificacion: PROFINET 2.2

o Lenguajes de programacién soportados

* Lista deinstrucciones (AWL/IL)

* Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)

* Esquema de contactos (KOP/LD)

* Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)

* Texto estructurado (ST)

o Propiedades eléctricas

* Medio de transmision / Cobre

o Posee Relojdetiempo real integrado

o Tensidn dealimentacidn: 24V DC-15 % /+20 % (segunEN 61131-2)
o Tension dealimentacion: 19,2V DC... 30V DC

o Absorcion de corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)

o Datos de entrada digitales:

* Descripcién delaentrada: EN 61131-2 tipo1 NPN/PNP

* NUmero de entradas: 8

* Longitud del cable: mdx.30 m

* Tecnologiade conexion: 2,3, 4 conductores

* Rango de tensionde entrada: -0,5V ... 30V

* Margen de tension de entrada Sefial "0": -0,5V...5V

* Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V

o Datos desalidas digitales:

* Tipo de conexidn: Conexion por resorte

* Tecnologia de conexion: 2, 3, 4 conductores

* Numero de salidas: 4

* Corriente de salida maxima por canal: 500mA

* Corriente de salida maxima por médulo/borne:2A

* Carga nominal de lamparas: 12W

* Carga nominalresistiva: 12W

(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
*

Estandares y Protocolos

IEEE 802.3i /802.3u /802.3ab /802.3x /802.1p
Interface

16 10/100/1000Mbps Ports

Auto-Negotiation

Auto-MDI/MDIX

Contar conCerradura de Seguridad Fisica

Fuente de Alimentacién

Adaptador de Alimentacion Externo (Salida: 12VDC / 1.0A)
Indicador LED

System Power

Link/Act indicators per port builtinto each RJ-45 port
Consumo Maximo de energia

10W (220V/50Hz)

Disipacién Maxima de Calor

34.12BTU/h

¥0 O ¥*0O * ¥0O O O *O

* O

o
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* O
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* O

¥ O O O

¥ ¥ ¥ O O O

Rendimiento

Tasa de Reenviode Paquetes
23.8Mpps

Tabla de MAC Address

8K

Paquetes de Memoria de bufer
4.1Mb

Jumbo Frame

10KB

Certificacién

CE, FCC,RoHS

) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:

Procesador Intel Core 15-12500 T o superior
Frecuencia del procesadorhasta 4.4GHz
Ram

8 GBDDR4

Almacenamientointemo

256GB SSD

Sistema operativo

Windows 10 Pro.

Periféricos

USB 2.0

USB 3.0

HDMI

Pantalla

21.5 pulgadas (1920x 1080 pixeles).
Entradas HDMI

Entrada VGA

Cuenta con cables de Conexién

Cable de Corriente

Cable devideo

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

*

¥ ¥ ¥ ¥ 0O O ¥0O OO0 ¥*0O0 O 00O **0O0 O O O * * % % *

o

(o]

Carga utilMaxima 0.500 kg

Radio de trabajo 440 mm

Repetibilidad+0.05 mm

Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60 Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
Grados de Libertad 4

J1+160°

J2 -25°~85°

J3-25°~105°

J4 -360°~360°

Velocidad méaxima de articulacién

11300°/s

12300°/s

13300°/s

14300°/s

Interfaces de E/Sy codificador

16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
Codificador incremental ABZ (diferencial)
Interfaz End IO

2 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
2 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
Potencia nominal 150W.

2 Puertos Ethernet

2 Puertos USB 2.0

Rango de temperatura

Temperatura de almacenamiento: -25°~55°
Temperatura de trabajo: 0°~40°

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

*

* Ok X ¥ X ¥ ¥ ¥

o

Grados delibertad 4

Capacidad decarga500 g

Alcance méaximo 320mm

Precisién0,2 mm

Comunicacion USB/Wifi/Bluetooth

Fuente de alimentacién 100V -240V, 50/60Hz.
Consumo 78 W maximo.
Temperaturadetrabajo -10° - 60°C

Rango de ejes

J1-120°~+120°
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¥ ¥ ¥*¥O0O O O 0O ¥*0 OO

¥ O O

J2 -5°~+90°

J3-15°~+90°

J4 -140°~+140°

Velocidad de ejes

11320°/s

12320°/s

13320°/s

14 480°/s

Materiales Aleacion 6061y Plastico ABS
ControladorIntegrado

Interfaces de E/S

10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
4 Salida de potencia controlablea 12V.

Funciones de Brazo robdtico: impresidn 3D, grabadolaser, escrituray

dibujo. Caracteristicas de las herramientas:

o
*

mm.

* % O *¥ % ¥ O

* * O

Herramienta de Impresién 3D
Tamafio maximode impresion (LxW xH) 150 mm x 150 mmx 150

Material deimpresion 3DPLA.
Resolucién0,1 mm.

Incluye un rollo de didmetro 1.75 mm peso 200g.
Herramienta de Grabado Laser

Tipo 405 nm (laserazul).

12V, disparador TTL (con controlador PWM).
El consumo de energia 500 mw
Herramienta tipo Ventosa

Diametro delaventosa 20mm

Presién-35 Kpa

Herramienta tipo Gripper

Tipo de unidad Neumatico

8 Newton.

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 3. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:

*

* ¥ X ¥ ¥ ¥

¥0 O ¥*0 OO0 0 O 0O

¥ ¥ ¥ O O O

Configuraciéon: SCARA

Carga utilMaxima 1.5kg

Radio de trabajo 400 mm

Repetibilidad+0,02 mm

Voltaje nominal 100~ 240V CA, 50/60 Hz
Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
4 Grados de Libertad

J1+85°

J2 #135°

J35mm~245mm

J4 £360°

Velocidad méaxima de articulacion

11180°/s

12180°/s

131000 mm/s

141000°/s

Interfaces de E/S

16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
16 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
Interfaz End 10

4 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
4 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
1 RS485 (Modbus_RTU)

Potencia nominal 192W.

2 Puertos Ethernet

2 Puertos USB 2.0

Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 4. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:

*

* ¥ ¥ ¥ *

o 0O oo

Alcance: 900mm
Velocidad Maxima: 3 m/s
Repetibilidad: +0.02 mm
Carga util (kg): 5 kg
Grados delibertad: 6-DOF
Radio de Accion:

Joint 1:360°

Joint 2:360°

Joint 3:160°
Joint4:360°
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Joint 5:360°
Joint 6:360°

Velocidad maxima:
Joint 1: 120°/s
Joint2:120°/s
Joint 3:180°/s
Joint 4:180°/s
Joint5:180°/s
Joint 6: 180°/s
Puerto de Entradas y Salidas:
Interfaz End IO
Entradas Digitales:2
Salidas Digitales: 2
Entradas Analogas: 2
Salidas Analogas: 0
Comunicacion: RS485
Protocolo de Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
IP54

Controlador:
Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
Potencia de entrada: monofasica 110V/220V CA, 7,5 A, 50/60 HZ
Potenciadesalida: 48V, 20A
Comunicacién: 1 EtherCAT (para ejes externos), Ethernet
Interfazde E/S:
16 salidas digitales
16 entradas/salidas digitales (multiplex)
2 salidas analdgicas (voltaje:0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
2 entradas analdgicas (voltaje: OV-10V, corriente: 4mA-20mA)
1 entradade codificador incremental ABZ
Método de ensefianza: aplicacion
Lenguaje de programacién: Python,Lua o C++
Método de instalacién: piso.
Temperatura ambiente: 0¥*~¥45* / Humedad:=95% y sin condensacion.
Clasificacién de proteccion: IP20.
o Método de enfriamiento: Refrigeracién por aire forzado.
Un (1) Accesoriopara desplazamiento tipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
* Carga util20kg.
Carrera efectiva 800mm.
Rentabilidad 0,05 mm.
Longitud del tornillo de avance 20mm.
Potencia nominal 200W.
Velocidad méaxima 800 mm/s.
Dimensiones 1150 mmx230 mmx90 mm.
* Aceleracion maxima 1600 mm/s?.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:

o

* O

¥ ¥ ¥ ¥ ¥ O O O OO * % ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ 0O %0 O O O O o

©O o0 o oo

* ¥ X ¥ %

*

* Carga util500 g

* Distancia de entrega efectiva 600 mm
* Velocidad mdxima120mm /s

* Aceleracion maxima 1100 mm/s?

Dos (2) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:

CémaraHD acolor Industrial:

* Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.

Tamafio delsensor: 1/2.5"CMOS

Velocidad de fotogramas/Resolucién:31 @2592x1944
Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.

SNR: >40 Db.

Gama dindmica: >60dB.

Tipo de obturador: Persiana.

Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 pus-1 seg.
Control de exposicion: Automatica / Manual.
Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.

Interfaz de datos: USB3.0

Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.

Montura del lente: Mount C

Lente de enfoque:

* Ok X X Ok X X ¥ X ¥ ¥ ¥

* Distancia focal: 12mm.
* Tamafio maximode imagen: 1/1.8"(fomm).
* Rango de apertura: F2.8-F16.
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Modo de control: Aperturay enfoque manual.
Temperatura de funcionamiento: -10*-+50%*.
Distorsion dptica: -0.38%

Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.
Filtro: M27*0.5

Tamafio: 29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

Color de luzblanca

Numero de LED 48 LED’s

Iluminacién 40000 lux

Longitud deonda455-457.5 nm

Distancia de funcionamiento35-110 mm
Especificacion de tamafio Didmetrointemo: 40 mm, Diametro externo:
70 mm, Altura: 25mm.

* ¥ X ¥ ¥ x

* X X ¥ X ¥

* Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite elusode un software
de adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:
* Software de control: Se proporcionara un software de control propio

que se utilizard parainteractuar conlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos robdticos.

* Panel de control principal: La interfaz deberd contar conun panelde
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexién con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

* Visualizacion entiempo real: El software debera ofreceruna
visualizacion en tiemporeal del brazo robético enaccidn. Los usuarios deberan ver
en una representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que
facilitarala programacion y la supervision de las tareas realizadas.

* Programacion de tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podrd hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacién como Python, C++o0 Lua lo
que brindara una mayor flexibilidad y personalizacién.

* Configuraciénde hardware: La interfaz también debera permitir alos
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracién
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

* Tamafio De Pantalla

* 65”

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana

ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth

WiFi

Reproductor De Medios USB

PotenciaDeAudio 8 watts

Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

¥ Ok ¥ X K X X K X ¥ K ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * ¥ ¥ * ¥

Incluye lainstalacion y capacitacion

* Laboratorio de Robdtica Mévil para disefiar, armar, programarrobots
que puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y calculo de
trayectorias, control porvision,inteligencia artificial. El laboratorio estard
compuesto por los siguientes componentes:

Para el laboratorio de robdtica mévil se requiere e sté equipado con una variedad
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de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots moviles.

Con estos materiales se deberan poder construir robots eficientes y veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robotica mévil.

Como objetivo, los robots deberdnpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalle los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debeincluir:

Cuatro (4) Sistemas de construccidon de robot movil tipo 1, que incluye al menos
los siguientes componentes de acuerdoalsistema:

* (1) Estacidn de robdtica moévil para construccion de robots de
competencia, el cualincluye:

Materiales de construccién de aluminio

Hechos dealuminio5052-H32

Segmentado en piezas de 2.5” cortables

Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre
Espesordel.6 mm

(1) Procesador paraelrobot que cuente con:

21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

Motores

Sensores

Comunicacién por radio

8 puertos digitales / analogicos 3-wire

Salidas digitales

Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

Inactivo: 0.4 v maximo en altaimpedancia
Entradasdigitales:

Activo:2.4-5.5V

Inactivo: 0.0-1.0V

Entrada analogica:0-5V

Resoluciénde salida analogica: 12-bit

Tecnologia del sistema

Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por
segundo (MIPS)

Nucleo Cortex MO a 32 MHz

Una FPGA

Memoria de 128 mb

Memoria flash de32mb

Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

Pantalla tactil

4.25"

280 x 272 pixeles

65k colores

Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
Entrada para tarjeta microSD

Expansion de hasta 16 gb FAT 32

Caratula protectora

Conectividad:

Bluetooth4.2

Sistemaderadio

Voltaje de 12.8V

Tamaiio 101.6mm x 139.7mm x 33.02mm

Pesode 285¢g

(1) Control de robotde tipovideojuego que cuente con:
Pantalla LCD monocromdtica 128 x 64 pixeles

Luz de fondo con leds rojos o blancos

Posibilidad de seleccionar,comenzar, y detener programas
Conexion con el controlador para seguimiento del nivel de bateria de

¥ OK X X K X K K X X F X ¥ ¥ X ¥ ¥ ¥ ¥ * *x

* ¥ X ¥ ¥ * ¥

* X X K X X K X X K ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * ¥

mbos
Indicador de sefial de comunicacion
Indicador de modo competencia
10idiomas
Bluetooth4.2
Descarga y depuraciénde programas a 200 kbps
2 joysticks
12 botones
Vibrador
Bateria Li-ionrecargable
Tiempo de bateriade 8-10 horas
Tiempo de carga de bateria 1 hora

L R R R K U R R U )
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Detecciénde nouso

Puerto para segundo control

Peso de 350g

Radio de robot para comunicacion inaldmbrica
Soporte para 500 canales simultdneos
Capacidad para usar Bluetooth

Indicador led

Bateriarecargable para controlador de 1100 mAh
Lithium Iron (LiFePO4)

200 ciclos de recarga completa

Voltaje nominal12.8 V

Corriente maxima 20A

Energia maxima de salida: 256 Watts

Numero de motores ensu pico de poder 10
Rendimiento de los motores al 100% cuando la bateria se encuentra
con poca carga

* Ok X X K X X ¥ X X ¥ X ¥ ¥ *x

* Capacidad 12.8 Wh

* 350g de peso

* Dimensiones 46.45mm x 160.45mm x 24.64mm
* (4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

*

Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:
36:1 (100 rpm)
18:1 (200 rpm)
6:1 (600 rpm)
(8) Engranajesdealtaresistencia 36T
(8) Engranajesdealtaresistencia 60T
(8) Engranajesdealtaresistencia 84T
(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia
(32) Insertos de engranajes degirolibre
(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes
Software de programacion con posibilidad de programar conbloguesy

¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * * ¥

con texto.

Sensores compatibles concontrolador de robot:

(1) Sensor de Game Positioning System

(1) Sensor de distancia

rango de 20 mma 2000 mm

Debajo delos 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/-

Por encima de 200 mm debera teneruna exactitud aproximada del 5%
Reporte aproximadodeltamariio del objeto como pequefio, mediano, o

* ¥ P ¥ ¥ X ¥ %

grande.

* Reporte delavelocidad aproximada del objeto

* (1) Sensor 6ptico

* Debera tener la funcidon en combinacion de sensorde luzambiente,
color, proximidady sensor de gestos.

* La informacién de color debera mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

* (1) Sensor de inercia

(1) Cdmara devision

(2) Potenciémetro

(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

*
*
*
*

* 36:1 (100 rpm)

* 18:1 (200 rpm)

* 6:1 (600 rpm)

* (3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertos RJ11
cortos

* (3) Paquete de cables de conexién para controlador con puertos RJ11
largos

* (3) Cartucho para motor inteligente conrelacién de engranajes 36:1
* (3) Cartucho paramotor inteligente conrelacion de engranajes 6:1

* (2) Paquetes de material de construccién de robots méviles de
aluminio:

* En formato C con agujeros para ensamblaje.

* 6 barrasde construccion por paquete

* Hechos dealuminio5052-H32

* Segmentado en piezas de 2.5 cortables

* Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre

*

Espesordel.6 mm

Cuatro (4) Sistema de construccion de robot méviltipo 2, queincluye al menos los
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siguientes componentes de acuerdo al sistema:

*

(1) Equipamiento de armado de robots méviles de competencia para

nivel de educacion basica, el cualincluye:

¥ Ok ¥ X K X ¥ K X X K X X K X ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * ¥ ¥ * * ¥

* ¥ ¥ X ¥ ¥

(1) Controlador de robot movil

Radio bluetooth 5.0integrado

Gyro/Acelerémetro de 6 ejes integrado

Pantalla a color multilenguaje

Tablero de control que provee diagndsticos entiempo real
12 puertosinteligentes

Programable en bloquesy texto C++y python

Descarga de cdédigo inaldmbrica conel control

Espacio para microSD

(6) Motores inteligentes

Puertointeligente

Velocidad libre 120rpm

Torque de paro 0.414 N-m

Poderde salida1.4W

Tasa de comandos de 3000 Hz

Frecuencia de muestreo 3000 Hz

Resoluciéndel codificador 0.375 degrees

Voltaje de operacién nominal 7.2 V

Corrientesin carga 100mA

Pico de poder desalida7.2V

(1) Control de robotde tipovideojuego

2 joysticks analogicos

10 botones

Radio bluetooth 5.0incorporada
Emparejamientoinaldmbrico con el controlador de robot mdvil
Descarga inalambrica de programas

Ejecutary detener programas desde el control
Bateriarecargable via USB-C

(1) Bateria de controladorde Li-lon2000 mAh

Lithium lon 7.2V 2000 mAh

Leds indicadores incorporados

Carga por USB-C

Carga aproximada de 2 horas

(1) Componente deled con funcionalidad tactil para interaccion
(1) Switch de colision

(1) Sensor éptico

(1) Sensor de distancia

Rango de 20 mma 200 mm con una precisién de +/-15 mm
Rango de 20 mma 2000 mm conuna precision de ~5%
Reporte de objetos entamarios chico, mediano y grande
(2) Cables de 600 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 400 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 300 mm con compatibilidad con controlador
(2) Cables de 200 mm con compatibilidad con controlador
(1) Cable USB A-C

Estructura para construccién de robot moévil

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica movil
Caracteristicas técnicas:

*

contiene:

¥0 O 00O O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOo

(o]

Paredes de perimetro para el desafiode robdtica, armable de PVC, que

(16) ConectoresenT

(8) Conectores de esquina

(4) Extrusiones |laterales

(4) Extrusiones centrales

(4) Extrusionesizquierdas

(8) Extrusiones centrales verticales

(4) Extrusiones verticales de esquina
(12) Extrusiones de cédigo GPS

(8) Paneles laterales

(4) Paneles centrales

(2) Correas

(2) Cajas de campo

(2) Estuches para baldosas

(36) Tapetes antiestaticos con textura.
Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un

campo de competicion.

[¢]

Estas losetas son resistentes a las descargas electrostaticas.
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o Material de espuma EVA antiestatica (35-40)

o Espesor de0.63" (1.6 cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:

* Cinco (5) porterias méviles, cada una con una (1) estaca

o Objetos Marcadores, cada uno conuna Estacaenel centro.

o Porterias moviles hexagonales, conun didmetro maximode 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).

o La estaca se considera parte de la meta movil.

* Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipo y dos (2) neutrales

o Un tubo vertical de PVC Schedule 40 de %" (12,7 mm) (gris, rojo o azul)
* Una (1) escalera, con tres (3) nivelesy una (1) estacaaltaenlacima

o Una estructurade 36" (914,4 mm)x 36" (914,4 mm) x 46" (1168,4 mm)
situadaen el centro del campo.

o] Escalera de cuatro postes verticalesy tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
o Estaca altasobre unode los postes verticales

o Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta son parte dela
Escalera.

* Cuarentay ocho (48) anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojo y azul)
o Objeto de plastico hueco, rojo o azul,enformadetoroide,con un

diametro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm y un grosor (0
"didmetrodeltubo") de 50,8 mm.
o Interior de 76,2 mm y un grosor (o "diametro del tubo") de 50,8 mm.

Uno(1) Campo desarmable parainteraccién de robots méviles conlos objetos de
juego, con las siguientes caracteristicas:

*

Tamafio: de6’x8’

Incluye:

48 baldosas de suelo

305 mm cuadrados

Estda moldeada enplastico gris muy claro.

Lineas negrasde 1 pulgada (25mm) de ancho que creanun signo “+”
sobre la parte superior de la baldosa

o 24 segmentos de pared rectos

o 4 segmentos de paredde esquina

*

* ¥ % O

Uno (1) Elementos deinteraccion para robots méviles, con las siguientes
caracteristicas:

* Tamafio: 6ft x 8ft

Contenido:

* Tres (3) bolas

* Un objeto amarillo acolchado, aproximadamente esférico, con un

didmetro de aproximadamente 150 mm (5,9") y un pesode aproximadamente 120
g(4,2 onzas).

Peso aproximado de 120g (4,2 onzas).

Dos (2), una porrobot, que pueden ser usadas como precargas

Una que comienza fuera del campo, para ser usada por un cargador
Una (1) pared de meta

Estructura gris y amarilla, construida con piezas de plastico iguales a las
de construccion derobots, que estd unida al perimetrodel campo y alatuberia de
PVCde la zona derecogida.

* La paredde la meta contiene:

Cuatro (4) objetivos

Cuatro (4) Interruptores que comienzan el partido “sin despejar”

Una (1) zona de recogida

Zona del suelo situada debajo de la pared de la porteria, delimitada por
el perimetro del campo y el tubo amarillo de PVC que recorre todo el campo.

* Una (1) estacién decarga

* Estructura gris construida con piezas de plastico iguales a las de
construccién de robots, que estd unida al perimetro del campofrente al murode
la porteria

* Estd pensada para recibir pelotas de uncargadorhumano y enviarlas
aleatoriamente a uno desuslados

* ¥ X ¥ %

* % ¥ ¥

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

* (1) Software de simulacién de robots méviles en linea, que cuente con:
o Division por clases y/o sesiones
o Entornos de simulacién3D
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Robot mévil preconfigurado

Programacion por bloques

Programacion en Python

Monitor de variables

Ejemplosy guias de uso

Licenciamiento por doce meses.

(2) Clave tipoID para participacion en temporada 2024-2025 de
robdética movil

¥0 O 0O 0O OO

o Vigencia 1temporada (hasta mayo 2025).
o Nivel: Universidad.
o Alcance: Mundial.

Dos (2) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
Tamafio De Pantalla

65”

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacién De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
PotenciaDeAudio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberd incluir soporte articulado para montaje en pared

* Ok X X X X X X X K X X ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * *

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion

* Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas. El laboratorio estard
compuesto por los siguientes componentes:

El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran variedad de material
electrdnico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje de los
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar en diferentes lenguajes de programacién asi como
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciony desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Dieciséis (16) ESTACION INTELIGENTE DE APRENDIZAJE STEM Estacidn Tipo1, con
las siguientes caracteristicas:

La estaciénes un sistemaintegrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:

* Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-
bit SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores

* GPU VideoCore VI (consoporte para OpenGL ES 3.x) o caracteristicas
superiores

* Memoria RAM 4 Gb
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*

Puertos / Conectores

2xUSB2.0

2xUSB3.0

2 x micro-HDMI

40 Pines Digitales de propdsito general
Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi 802.11ac, Gigabit Ethernet
Ranura de expansion de latarjeta MicroSD interna.
Pantalla Touch HD de 9 pulgadas

Rango de vision de la pantalla de 1802
Resoluciénde 1024*600

Cargadorde 12V

Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo integrado
Lector de tarjetas TF

El sistema cuenta con los siguientes componentes electrénicos:
1x Cdmara

1x Microfono

1x Circuito de potencia

1x Médulo LCD (MCP23008)

1x LED de segmento HT16K33

1x Motor de vibracién

1x LED de matriz(MAX7219)

1x Sensor deluz (BH1750)

1x Zumbador

1x Sensor de sonido

1x Sensor de movimiento PIR(LH1778)

1x Sensor ultrasénico

1x Interfaz de servomotor

1x UART

1x Interfaz de motor paso a paso

1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

1x sensor deinfrarrojos

1x Sensor tactil (TTP223)

1x Sensor detemperaturay humedad (DH11)

1x Relevador

1x Matriz de botones

1x Botonesindependientes

1x Médulo NFC (MFRC522)

1x Interruptores

1x Placade pruebas

1x IndicadorLED GPIO

Sistemas operativos compatibles:

o Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,
FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥xO O O O
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* Certificacion CE, FCC, RoHS

* Sistema operativo basado en Linux personalizado con lecciones de
aprendizaje

La estacidon STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 18 lecciones
de programacion basica, divididas por las siguientes categorias:

* 9 de Disefio de Juegos

* 9 de Controlde Hardware

* Curricula preinstalada ensistema operativo que consta de 21 lecciones
de programacion en Pythonavanzada

* Incluye los siguientes componentes electrénicos:

1x Control deinfrarrojo

1x Manualde usuario

1x Destomillador

20x Cubiertas de botones

1x Lapiz tactil

1x Receptor infrarrojo

1x Lector de tarjetas de memoria SD
1x Motor a pasos

1x Mini servomotor

1x Tarjeta RFID

1x Cable puente GPIO

1x Conector HDMI

1x Conector Micro HDMI

1x Adaptador de audifonos tipo Jack3.5mm
1x Mouse y teclado

2x controles tipo joystick

1x Paquete de Disipadores

O 00O O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OOoOOo
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Dieciséis(16) ESTACION STEM TODO EN UNO Tipo L,con las siguientes
caracteristicas:

La estacion STEM todo enuno, esta disefiada para la ensefianza de las tecnologias
STEM, con un sistema versatil y puertos extensibles de comunicacion parala
facilidad de practicas.

Caracteristicas Técnicas:

* Microcontrolador raspberry pi4

1.5 GHz quad-corearmcortex A72 o caracteristicas superiores

40 pines GPIO

Puerto Ethernet

Bluethooth 5.0

Ranura paratarjeta micro SD

4 puertos USB

2 Puertos MicroHDMI

LAN inaldmbrica 802.11 B/GN Gigabit

Jack de audio de 3.5mm

Nucleo de graficos 3D Videocore IV o caracteristicas superiores

PantallalPS11,6 pulgadas

Rango de vision de la pantalla de 180 grados

Resoluciénde 1366 x 768

Chasis

Bateria 5000mAh

Montaje magnético que facilitay agiliza lainstalacion del
icroprocesador.

Placa de expansion base para estacion inteligente para moédulos de
electronica de aprendizaje STEM mediante conexion Cable flexible AWM 2678
30awg
*

*z ¥ Ok ¥ X ¥ X X ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * * ¥

Hardwareincluido:

Cargador de 12V conadaptador para conectara corriente
Tarjeta SDclase 10 con sistema operativo
Mouse inaldmbricode 2.4Gcon receptor
Herramienta pararetirar la tarjeta SD
Accesoriosincluidos:

Base Shield para Microprocesador x1
Botdn x1

Zumbador x1

LED (Verde) x1

LED (Rojo) x1

Sensor tactil x1

Sensor de efecto Hall x1

Sensor de movimiento PIR x1

Sensor de humedad x1

Sensor de luzx1

Sensor de dngulo rotatorio x1

Sensor reflectante IR x1

Sensor de colision x1

MOSFET x1

Servo 9G x1

Sensor de distancia ultrasénico x1
Sensor de temperaturay humedadx1
LED RGB x1

LCD12Cx1

ReceptorIR x1

Control remoto infrarrojo x1

Motor de velocidad microx1

Cable x10

Estuche de bateria x1

Iman pequefio x1

La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

¥ K X X ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * * ¥

* X X K X X X X ¥ ¥ ¥ ¥ * %

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 40 lecciones
de programacion basica:

* 16 de Disefiode Juegos

* 24 de Control de Hardware

* Curricula preinstalada ensistema operativoque consta de 56 lecciones
de programacion enPythonavanzada:

* 32 de Introduccidn a la Sintaxis

* 24 de Control de Hardware

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
* Tamafio De Pantalla

* 65”

* Tipo De Pantalla

* Smart TV de pantalla LED plana
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*OX X K X X K X ¥ X X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥

ResoluciénDe Pantalla
3840X2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacioén De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
PotenciaDeAudio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Debera incluir soporte articulado para montaje en pared

Una (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

* X X X X X ¥ ¥

m
*
*
*

ptimo

* ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ * O

* Ok X X X X X X X ¥ X X ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ * * ¥ *

Red Inaldmbrica:

Normas:

Wi-Fi 6

|EEE 802.11ax/ac/n/a5 GHz.

IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

Rango Wi-Fi:

4 x antenas fijas de alto rendimiento:

Multiples antenas forman un conjunto de refuerzo de sefial para cubrir

4s direcciones y dreas grandes

Capacidad Wi-Fi:
Banda dual:
Asignacion de dispositivos a diferentes bandas para un rendimiento

4 flujos:

Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda
Modos de trabajo:

Modo de enrutador

Modo de punto de acceso
Hardware:

Procesador:

1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores
Puertos Ethemet:

1 x Gigabit WAN Port

4 x Gigabit LAN Port

Adaptador de Corriente

Si

Fuente de Alimentacién Externa:
12V/1A

Seguridad:

Cifrado Wi-Fi:

WPA

WPA2

WPA3

WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)
Seguridadde Red:

Cortafuegos SPI

Control de acceso

Enlace IPy MAC

Puerta deenlace delacapadeaplicacion
Software:

Protocolos:

IPv4

IPv6

DHCP:

direccion dereservas

Lista declientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion

*

Laboratorio de Realidad Virtual y Realidad Extendida, con cdmarae |A
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para mejorar la experiencia de usuario.

El laboratorio de realidad virtual es unespacio innovadory vanguardista que ha
sido disefiado para proporcionar a los estudiantes una experienciainmersivay
enriquecedora en el mundode larealidad virtual. En este laboratoriose podran
tomar clases en entormnos virtuales, permitiendolainteraccion conobjetos que no
se tendrian normalmente de forma fisica, de acuerdo al tema delaclase.

El laboratorio deberd contener:

Cinco (5) Lente de Realidad Virtual que incluye accesorio de Realidad Extendida
para detecciénde manos conlas siguientes caracteristicas:

Lentes de Realidad Virtual:

* Sistema operativoandroid 10 o superior
* Procesador XR2 o equivalente

* 6 Gb de Ram

* Memoria interna de 256GB

*

Dimensiones maximas de 150 mmdealtura, 75mmde ancho,9mmde
profundidad

* Pesode 620 g

* Visién:

o 2k (773 PPI)

o 72/90 Hz de tasa derefresco
o 98 FOV

o IPD ajustable 58/63.5/69

* Bateria no removible LiPo (2700 mAh)
* Video:

o 2160p @30 fps, 1080p@30fps
o 720@120fps, HDR

* Conectividad

o 2.4G&5G 2x2MIMO 11ax

o Streaming WiFi con PC

* Bluetooth5.1

* WiFi 802.11a/b/g/n (2.4 GHz +5 GHz) + WiFi 6
* Bocina y micréfono

* Sensores

o Acelerémetro

o Giroscopio

o Proximidad

o 4 cdmaras de seguimiento

Accesorios de deteccién de manos:

* 4 generaciones deredes neuronales en deteccion de manos
* 170° FOV

Detecciénde 2 manos al mismo tiempo

Interaccién entre manos

Alimentacion 5V DC porconector USB

Micro USB Type B (2.0)

Cédmarasestéreo IR operandoa 90 FPS

Temperatura de operacionalambiente: 0°C a 40°C

* ¥ ¥ X ¥ ¥

Uno(1) maletinpara guardadode cinco gafas derealidad virtual que permitanla
carga de los dispositivos.

Uno (1) Licencia por doce meses de Software de Contenidos VR STEM con las
siguientes caracteristicas:

* 70 lecciones inmersivas

* Control de aulas para el maestro

* Compatible congafas de realidad virtual y accesorio de deteccién de
manos

* El laboratorio de realidad virtual contiene software de administracién
de dispositivos:

* Crear grupos de dispositivos para compartirarchivos, aplicacionesy
configuraciones

* Monitoreo de salud del dispositivo, como bateria, almacenamiento y
estadoenlared

* Sistemadelibreria

* Control de versiones

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
* Tamafio De Pantalla
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65"

Tipo De Pantalla

Smart TV de pantalla LED plana
ResoluciénDe Pantalla

3840X 2160

HD/FullHD/4K

Relacién De Aspecto

16 X9

Operacioén De Panel

60 Hz

Tecnologias

HDR

Cuenta con conexion Bluetooth
WiFi

Reproductor De Medios USB
Potencia De Audio 8 watts
Periféricos

Al menos 1 RJ45

Al menos 3 HDMI

Al menos 2 USB

Al menos 1 RCA

Deberad incluir soporte articulado para montaje en pared e instalacion

*OX X K X X X X ¥ X X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥ X ¥ ¥

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacidn para quela Universidad Politécnica de Pachuca pueda tener la
posibilidad de certificacidn de Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcién pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad Politécnica de Pachuca (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de supropuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

Nota: transcribir de manera integra las modificaciones derivadas de la junta de aclaraciones e indicar en su oferta técnica y econémica los siguientes datos.

Condiciones de pago:

Plazo y condiciones de entrega de los bienes:

Lugar de entrega de los bienes:

Vigencia de la proposicion:

Los licitantes deberan apegarse estrictamente a las condiciones establecidas en los puntos 1.2, 1.3, 1.4 y 1.5 indicando en forma integral el contenido de los puntos o en caso contrario
deberan sustituirlo con la frase “seglin convocatoria ala Licitacion Publica”
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Anexo Técnico No. 1 “B”
“Descripcion de los bienes”

Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Laboratorios de Robética Colaborativa

Concepto

Subconcepto

Cantidad

Unidad

Descripcion

Marca

1

1

1

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicién de los
siguientes Laboratorios de STEM para la Industria 4.0 - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en médulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El médulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basara en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Logicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecucién|EC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUmero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-Numero de datos de proceso/ max.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de buslocal conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de parametros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-Numero de datos de proceso: max. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmision / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensién de alimentacion: 24V DC -15 % / +20 % (segun EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcionde corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndelaentrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Rango de tensién deentrada: -05V...30 V
-Margen de tensidn de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexién: Conexién por resorte
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-NUumero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal: 500mA
-Corriente de salida maxima pormaodulo/borne: 2A
-Carga nominal de lamparas:12W
-Carga nominal resistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
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-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de SeguridadFisica
-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Maximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexién
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méaxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440mm
-Repetibilidad +0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4-360°~360°
-Velocidad maxima de articulacién
-11300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-4 300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencianominal 150 W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
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-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25?~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~407?
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Deberd cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad4
-Capacidadde carga500g
-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacién 100 V-240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperatura de trabajo-10°-60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-J1320°/s
-J2320°%s
-3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacion 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-Interfacesde E/S
-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo roboético: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresién (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresién 3D PLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de diametro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (laser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Didmetro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Maxima 1.5kg
-Radio de trabajo400 mm
-Repetibilidad £0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 +135°
-J35mm~245mm
-J4 £360°
-Velocidad méxima de articulacién
-11180°/s
-J2180°/s
-J31000 mm/s
-J41000° /s
-Interfacesde E/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
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-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robético colaborativotipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Maxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: +0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Accidn:
-Joint 1: 360°
-Joint 2:180°
-Joint 3:156°
-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad méaxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint2:135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint4:135°/s
-Joint 5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Andlogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ
-Temperatura ambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1IP20
-Método de enfriamiento: Refrigeracién por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencianominal 200W.
-Velocidad méxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150mm x230mm x 90 mm.
-Aceleracién maxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidad méxima 120 mm/s
-Aceleracién maxima 1100 mm /s?
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CémaraHD a color Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dindmica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.
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-Control de exposicion: Automatica/ Manual.

-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.

-Interfaz de datos: USB3.0

-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.

- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:

-Distanciafocal:12mm.

-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).

-Rango de apertura: F2.8-F16.

-Modo de control: Apertura y enfoque manual.

-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.

-Distorsion éptica: -0.38%

-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.

-Filtro: M27*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-NUumero de LED 48 LED’s

-lluminacién40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacién de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Didametro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionara unsoftware de control propio que
se utilizara para interactuarconlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos robdticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz deberd contar con un panel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robdtico, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizaciéonen tiemporeal: El software debera ofrecer una visualizacion
en tiemporeal del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberan ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer pardmetros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacién como Python, C++o Lua lo
que brindara una mayor flexibilidad y personalizacion.

-Configuracién de hardware: Lainterfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robdticos,comola velocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacién, configuracion
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA
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-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robdtica Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y célculo de trayectorias,
control porvisidn, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica mévil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciény
programacion de robots mdviles.

Con estos materiales se deberan poder construir robots eficientes y veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica mévil.

Como objetivo, los robots deberdnpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalle los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debeincluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robdtica mévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica: 0 -5V

-Resolucidn de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo
(MIPS)

-Nucleo Cortex M0 a32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema deradio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexioén conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia
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-10idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracién de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 -10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién deno uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicacion inalambrica

-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidadpara usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-NUmero de motores en supico de poder 10

-Rendimientode los motores al 100% cuando la bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de altaresistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a 2000 mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de lavelocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor dptico

-Debera tener lafunciénen combinacidon de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacién de color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) Cdmarade visién

-(2) Potenciometro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertos RJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccion de robots moéviles de aluminio:
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-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre
-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica mavil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cédigo GPS

-(8) Paneles laterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostéticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesor de0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias méviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias moviles hexagonales, con undidametromdaximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm) x 46" (1168,4
mm)situadaen el centro del campo.
-Escalerade cuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca alta sobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altasonpartede la
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undiametro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"diametrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacién enPython
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robdtica
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.
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Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-RelaciénDe Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexién Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
-Al menos 2 USB
-Al menos 1 RCA
-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberdn poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgarpremios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccidn. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internet de las Cosas
El laboratorio de Al & Internet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciony desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estaciénes un sistemaintegrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propdsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de visién dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado

76

ba-N125-2024
DMH



-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibracién
-1x LED de matriz (MAX7219)
-1x Sensor deluz (BH1750)
-1x Zumbador
-1x Sensor de sonido
-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)
-1x Sensor ultrasénico
-1x Interfaz de servomotor
-1x UART
-1x Interfaz de motor paso a paso
-1x Sensor deinclinaciéon (SW-200D)
-1x sensorde infrarrojos
-1x Sensor tactil (TTP223)
-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)
-1x Relevador
-1x Matriz de botones
-1x Botones independientes
-1x Médulo NFC (MFRC522)
-1x Interruptores
-1x Placade pruebas
-1x Indicador LED GPIO
-Sistemas operativos compatibles:
-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows |oT, Kail, Pidora, ArchLinux,
FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacién CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacion STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9de Disefiode Juegos
- 9de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que constade 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GP1O
-1x Conector HDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X 2160
-HD/FullHD/4K
-Relaciéon De Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
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-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexién Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inalambrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman un conjuntode refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacidnde dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
6ptimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a masancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace delacapa deaplicacidn

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direcciénde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacidn para que la Universidad Tecnoldgica de Mineral de la Reforma pueda
tener la posibilidad de certificacidn de Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcién por doce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad Tecnoldgica de Mineral de la Reforma. (Ver Anexo Técnico B)
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El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, queincluye la adquisicién de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0 - Tres (3) Mesas de trabajo
con las siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El médulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciény sincronizacién
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Logicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecuciénIEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUumero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-Numero de datos de proceso/ max.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de buslocal conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de parametros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-NUumero de datos de proceso: max. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmision / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensién de alimentacion: 24V DC -15 % / +20 % (segun EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcionde corriente: 80 mA (sin bormes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndelaentrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Nimero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Rango de tensién deentrada: -05V...30 V
-Margen de tensidn de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexidn: Conexion por resorte
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-NUumero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal: 500mA
-Corriente de salida maxima pormodulo/borne: 2A
-Carga nominal deldmparas:12W
-Carga nominalresistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
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-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Méaximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Mdxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GB DDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexién
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440mm
-Repetibilidad £0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4 -360°~360°
-Velocidad maxima de articulaciéon
-1J1300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-4 300°/s
-Interfacesde E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencia nominal 150 W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25? ~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~40°7?
Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
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-Grados de libertad 4
-Capacidadde carga500g
-Alcance mdaximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacion USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacién 100 V -240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperatura de trabajo-10°-60°C
-Rango de ejes
-J1-120° ~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-J4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-)1320°/s
-J2320°s
-J3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacion 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-InterfacesdeE/S
-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresion (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de diametro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (l&ser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Didmetro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Maxima 1.5 kg
-Radio de trabajo400 mm
-Repetibilidad £0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 +135°
-J35mm~245mm
-J4 +360°
-Velocidad méxima de articulacién
-J1180°/s
-J2180°/s
-J31000 mm/s
-J41000° /s
-InterfacesdeE/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robético colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
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-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: £0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Accidn:
-Joint 1: 360°
-Joint 2:180°
-Joint 3:156°
-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad maxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2:135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint 4:135°/s
-Joint5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Andlogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacion: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador increme ntal ABZ
-Temperaturaambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1P20
-Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamiento tipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencianominal 200W.
-Velocidad méaxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x90 mm.
-Aceleracién maxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidadméxima 120 mm/s
-Aceleracién méxima 1100mm /s?
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CédmaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dinamica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.
-Control de exposicidn: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfazde datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
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Lente de enfoque:

-Distanciafocal:12mm.

-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).

-Rango de apertura: F2.8-F16.

-Modo de control: Apertura y enfoque manual.

-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507?.

-Distorsion dptica: -0.38%

-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.

-Filtro: M27*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-Nimero de LED 48 LED's

-lluminacién40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacion de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Diametro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionard unsoftware de control propio que
se utilizara para interactuarconlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos roboticos.

-Panel de control principal: La interfaz debera contar con unpanel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizacién en tiemporeal: El software deberd ofrecer una visualizacion
en tiemporeal del brazo robédtico enaccidn. Los usuarios deberdn ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: Lainterfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de una interfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robdtico utilizando lenguajes de programacion como Python, C++o0 Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacion.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad delos motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacidn, configuracién
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucion De Pantalla

-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-RelaciénDe Aspecto

-16 X9

-Operacion De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexién Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.
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-Laboratoriode Robotica Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y célculo de trayectorias,
control porvisidn, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica mavil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots mdéviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica movil.

Como objetivo, los robots deberan poderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvisidn, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacidn en robdtica mévil, la cual deberd seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robdtica mévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo: 0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resolucién de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo
(MIPS)

-Nucleo Cortex M0 a 32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25"

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema de radio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexioén conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia

-10idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracion de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones
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-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 - 10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién deno uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicacién inaldmbrica

-Soporte para 500 canales simulta neos

-Capacidad para usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecarga completa

-Voltaje nominal12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-NUumero de motores en supico de poder10

-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de altaresistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a 2000 mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de la velocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor éptico

-Debera tener lafunciénen combinacién de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informaciénde color debera mostrarse en RGB, HUE, y saturacion o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) Camarade vision

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccidon de robots méviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

85

ba-N125-2024
DMH



-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica mavil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cddigo GPS

-(8) Paneles laterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesor de0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias moviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias moviles hexagonales, con undidmetromdximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm) x 46" (1168,4
mm)situadaen el centro del campo.
-Escaleradecuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca altasobre uno de los postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altasonpartedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"diametrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "didmetrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisiénpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacién enPython
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robética
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
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-Resolucién De Pantalla
-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-Relaciéon De Aspecto

-16 X9

-Operacion De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por unorganismo autorizado por los organizadores de | as
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran variedad de material
electrdnico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacion asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemnet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estacidnes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propdsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansiénde la tarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de visién dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
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-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibracién
-1x LED de matriz (MAX7219)
-1x Sensor deluz (BH1750)
-1x Zumbador
-1x Sensor de sonido
-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)
-1x Sensor ultrasénico
-1x Interfaz de servomotor
-1x UART
-1x Interfaz de motor paso a paso
-1x Sensor deinclinaciéon (SW-200D)
-1x sensorde infrarrojos
-1x Sensor tactil (TTP223)
-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)
-1x Relevador
-1x Matriz de botones
-1x Botones independientes
-1x Médulo NFC (MFRC522)
-1x Interruptores
-1x Placade pruebas
-1x Indicador LEDGPIO
-Sistemas operativos compatibles:
-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows |oT, Kail, Pidora, ArchLinux,
FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacion CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9 de Disefiode Juegos
- 9 de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GP1O
-1x ConectorHDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-Relaciéon De Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
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-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inaldmbrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman unconjuntode refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacionde dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
optimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mds ancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IPy MAC

-Puerta de enlace dela capa de aplicacién

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direccionde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordeberd incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacion para que la Universidad pueda tener la posibilidad de certificaciéon de
Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcién pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad. (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
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Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0 - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en médulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El mddulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El mddulo central permitira la comunicaciéony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Légicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecuciénIEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUmero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-NUumero de datos de proceso/ méx.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-Numero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmision / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensidn de alimentacion: 24V DC -15 % / +20 % (seguin EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcionde corriente: 80 mA (sin bormes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndelaentrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexién: 2, 3,4 conductores
-Rango de tension deentrada: -05V...30 V
-Margen de tensidn de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tensidn de entrada Sefial "1":15V... 30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexién: Conexién por resorte
-Tecnologia de conexidn: 2, 3,4 conductores
-Numero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal:500mA
-Corriente desalida maxima pormaddulo/bome: 2A
-Carga nominal delamparas:12W
-Carga nominalresistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
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-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perporthbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Méaximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexién
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Deberd cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méaxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440 mm
-Repetibilidad +0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4 -360°~360°
-Velocidad maxima de articulacién
-J1300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-4 300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencianominal 150 W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25? ~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~40°?
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad4
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-Capacidadde carga500g
-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacién 100 V-240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperatura de trabajo-10°-60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-J1320°/s
-12320°s
-)3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacién 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-Interfacesde E/S
-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresién (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de diametro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (laser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Didmetro delaventosa 20mm
-Presién -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Méxima 1.5kg
-Radio de trabajo400mm
-Repetibilidad £0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 +135°
-J35mm~245mm
-J4 £360°
-Velocidad maxima de articulaciéon
-11180°/s
-J2180°/s
-J31000 mm/s
-J41000° /s
-Interfacesde E/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
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-Repetibilidad: +0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Acciodn:
-Joint 1: 360°
-Joint 2: 180°
-Joint 3:156°
-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad méaxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2: 135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint4:135°/s
-Joint 5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Andlogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ
-Temperatura ambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1IP20
-Método de enfriamiento: Refrigeracién por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamiento tipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencianominal 200W.
-Velocidad méxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x 90 mm.
-Aceleracién maxima 1600 mm/s?.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidad méxima 120 mm/s
-Aceleracién mdaxima 1100 mm /s?
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CédmaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dindmica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.
-Control de exposicién: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfazde datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:
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-Distanciafocal:12mm.

-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).

-Rango de apertura: F2.8-F16.

-Modo de control: Apertura y enfoque manual.

-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.

-Distorsion optica: -0.38%

-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.

-Filtro: M27*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-NUumero de LED 48 LED’s

-lluminacién40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacién de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Didametro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionara unsoftware de control propio que
se utilizara para interactuar conlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, comoWindows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos robdticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz deberd contar con un panel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizacién en tiemporeal: El software debera ofrecer una visualizacion
en tiemporeal del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberdn ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programaciony la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacién como Python, C++o0 Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacion.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracién
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robotica Movil para disefiar, armar, programar robots que
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puedan resolverdesafios de ingenieriacomo movimiento y célculo de trayectorias,
control porvisidn, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica mavil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots moviles.

Con estos materiales se deberan poder construir robots eficientes y ve loces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica mévil.

Como objetivo, los robots deberdnpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdan impartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamenque evalle los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robotica moévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica: 0 -5V

-Resolucién de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo
(MIPS)

-Ndcleo Cortex M0 a32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema deradio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexioén conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracion de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador
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-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 -10 horas

-Tiempo de carga de bateria1 hora

-Deteccién de no uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicacion inalambrica

-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidadpara usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecargacompleta

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-NUmero de motores en supico de poder 10

-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a 2000 mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de lavelocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor déptico

-Debera tener la funciénen combinacidon de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacidn de color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) CdAmarade visidn

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccion de robots moéviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccién por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladocon alambre

-Espesorde 1.6 mm
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Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica mavil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cédigo GPS

-(8) Paneles laterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesorde0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias méviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias moviles hexagonales, con undiametromdaximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca se considera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4 mm) x 46" (1168,4
mm)situadaen el centro delcampo.
-Escalerade cuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca alta sobre uno de los postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altasonpartedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undiametro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"didmetrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacién enPython
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robdtica
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
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-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-RelaciénDe Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccidn. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje de los
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asi como
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estaciénes un sistemaintegrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propdsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de visién dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
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-1x LED de segmento HT16K33

-1x Motor de vibracién

-1x LED de matriz (MAX7219)

-1x Sensor deluz (BH1750)

-1x Zumbador

-1x Sensor de sonido

-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)

-1x Sensor ultrasénico

-1x Interfaz de servomotor

-1x UART

-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor de inclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matrizde botones

-1x Botones independientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LED GPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,

FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacion CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacidn STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9de Disefiode Juegos
- 9de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GP1O
-1x Conector HDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X 2160
-HD/FullHD/4K
-Relaciéon De Aspecto
-16 X9
-Operacion De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
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-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inalambrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman unconjuntode refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacidnde dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
6ptimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace delacapa deaplicacion

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direcciénde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacion para que el Instituto Tecnolégico Superior del Oriente del Estado de
Hidalgo pueda tener la posibilidad de certificacion de Instructores (Ver Anexos
TécnicosAy B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emisidn de certificados gratuitos para alumnos del
Instituto Tecnoldgico Superior del Oriente del Estado de Hidalgo. (Ver Anexo
Técnico B)

El licitante participante debera contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.
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PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM parala Industria 4.0: - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metdlico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El mdédulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, sera posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El mddulo central permitira la comunicaciény sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Légicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecuciénIEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUumero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-NUumero de datos de proceso/ méx.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-Numero de datos de proceso: max. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacion: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmisién / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensidn de alimentacién: 24V DC -15 % / +20 % (segtin EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcidonde corriente: 80 mA (sin bomes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndela entrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Rango de tension deentrada: -0,5V...30 V
-Margen de tension de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tensidn de entrada Sefial "1":15V... 30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexidn: Conexidn por resorte
-Tecnologia de conexién: 2, 3,4 conductores
-Numero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal:500mA
-Corriente de salida maxima pormédulo/bore: 2A
-Carga nominaldeldmparas: 12W
-Carga nominal resistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
-Fuente de Alimentacion
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-Adaptadorde Alimentacion Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Méaximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexion
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méaxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440 mm
-Repetibilidad £0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4 -360°~360°
-Velocidad méxima dearticulacién
-J1300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-J4300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End IO
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencianominal 150 W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25?~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~407?
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad 4
-Capacidadde carga500g
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-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacion USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacion 100 V-240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperaturade trabajo-10° - 60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-J4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-11320°/s
-J2320%
-)3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacion 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-Interfacesde E/S
-10 E/S configurables comoentrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresién (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de didmetro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (laser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Diametro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Maxima 1.5kg
-Radio de trabajo400 mm
-Repetibilidad 0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 £135°
-J35mm~245mm
-J4 +360°
-Velocidad maxima de articulacién
-11180°/s
-J2180°/s
-J3 1000 mm/s
-J41000° /s
-Interfaces deE/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End IO
-4 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robético colaborativotipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: +0.05 mm
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-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Acciodn:
-Joint 1:360°
-Joint 2: 180°
-Joint 3: 156°
-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad méaxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2: 135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint4:135°/s
-Joint 5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Analogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potenciade entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ
-Temperatura ambiente: 0?~50? /Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1IP20
-Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad £0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencia nominal 200W.
-Velocidad méxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x90 mm.
-Aceleracién méaxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidad méxima 120 mm/s
-Aceleracidn méxima 1100 mm /s?
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CamaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamaiio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dindmica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 pus-1 seg.
-Control de exposicion: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfaz de datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:
-Distanciafocal:12mm.
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-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).

-Rango de apertura: F2.8-F16.

-Modo de control: Apertura y enfoque manual.

-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.

-Distorsion dptica: -0.38%

-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.

-Filtro: M27%*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-Nimero de LED 48 LED’s

-lluminaciéon 40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacion de tamafio Diametro interno: 40 mm, Didmetro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicionde imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionara unsoftware de control propio que
se utilizard para interactuarconlos brazos robéticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, comoWindows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberdn poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos roboticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz deberd contar con un panel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicién actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizaciénen tiemporeal: El software deberd ofrecer una visualizacién
en tiemporeal del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberan ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programacionde tareas: La interfaz permitira a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También serd posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacion como Python, C++o Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacién.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robdticos,comola velocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracion
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucidn De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-Relaciéon De Aspecto

-16 X9

-Operacion De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robotica Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios deingenieria como movimiento y célculo de trayectorias,
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control porvision, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica movil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciény
programacion de robots maviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robética movil.

Como objetivo, los robots deberanpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvisidn, inteligencia artificial.
Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evallie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robotica mévil para construcciéon de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construcciénde aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-55V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resolucion de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo
(MIPS)

-Nucleo Cortex M0 a32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema de radio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexién conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacién

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracién de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable
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-Tiempo de bateriade 8 - 10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién deno uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicacién inalambrica

-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidad para usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFeP04)

-200 ciclos de recarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-Numero de motores en supico de poder 10

-Rendimientode los motores al 100% cuando la bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a2000mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm debera tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de lavelocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor éptico

-Debera tener lafunciénen combinacion de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacidn de color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) Cdmarade vision

-(2) Potenciometro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiable s

-Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertos RJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relaciéon de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccion de robots moéviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm
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Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica movil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de codigo GPS

-(8) Paneleslaterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicién.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestdtica (35-40)

-Espesorde0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias moviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias méviles hexagonales, con undiametroméximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm)x 46" (1168,4
mm)situada en el centro del campo.
-Escalera de cuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca alta sobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta sonpartedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48) anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plésticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm vy un grosor (o
"didmetrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "didmetrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacion en Python
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participacionen temporada 2024-2025 de robética
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X 2160
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-HD/FullHD/4K

-Relaciéon De Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots moviles. El tipo de competencia debera serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgarpremios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electrdnico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemnet de las Cosas, deberd integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstacionTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estacidénes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieriay matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propdsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de vision dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33

109

ba-N125-2024
DMH



-1x Motor de vibracion

-1x LED de matriz (MAX7219)

-1x Sensor deluz (BH1750)

-1x Zumbador

-1x Sensor de sonido

-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)

-1x Sensor ultrasénico

-1x Interfaz de servomotor

-1x UART

-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matrizde botones

-1x Botones independientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LEDGPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,

FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacién CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9de Disefode Juegos
- 9. de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 21 lecciones de
programacién en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GPIO
-1x Conector HDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-RelaciénDe Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexién Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
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-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inaldmbrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5 GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman unconjuntode refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacidn de dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
éptimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad deRed:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace delacapa deaplicacidn

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direccionde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacién para que el Instituto Tecnolégico Superior de Huichapan pueda tener
la posibilidad de certificacion de Instructores (Ver Anexos Técnicos A y B).

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos para alumnos del
Instituto Tecnoldgico Superior de Huichapan. (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” de las marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicién delos
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siguientes Laboratorios de STEM parala Industria 4.0: - Tres (3) Mesas de trabajo
con las siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El mddulo centralactia comoelcentrode controly coordinaciénde todos los
componentes de la linea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciéony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basara en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Logicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecucion IEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUumero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-NUumero de datos de proceso/ méax.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-NUumero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmision / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensién de alimentaciéon: 24V DC-15 % / +20 % (seguin EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcionde corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndelaentrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexién: 2, 3,4 conductores
-Rango de tensién deentrada: -05V...30 V
-Margen de tensidn de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tensidn de entrada Sefial "1": 15V... 30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexidn: Conexidn por resorte
-Tecnologia de conexién: 2, 3,4 conductores
-Numero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal:500mA
-Corriente de salida maxima pormaodulo/borne: 2A
-Carga nominal delamparas:12W
-Carga nominal resistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
-Fuente de Alimentacién
-Adaptadorde Alimentacion Extemo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Maximode energia
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-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexién
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méaxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440mm
-Repetibilidad +0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4-360°~360°
-Velocidad maxima de articulacién
-11300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-4 300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End IO
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencianominal 150W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25? ~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~40?
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad4
-Capacidadde carga500g
-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacion USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacion 100 V -240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
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-Temperatura de trabajo-10°-60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-J4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-J1320°/s
-J2320%
-3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacién 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-Interfacesde E/S
-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado |aser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresion (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresién 3D PLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de diametro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (laser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Diametro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Méxima 1.5kg
-Radio de trabajo400mm
-Repetibilidad £0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 +135°
-J35mm~245mm
-J4 £360°
-Velocidad maxima de articulacion
-11180°/s
-J2180°/s
-J31000 mm/s
-J41000° /s
-Interfacesde E/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End IO
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencia nominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: £0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Accidn:
-Joint 1:360°
-Joint 2: 180°
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-Joint 3:156°
-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad méaxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2: 135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint 4: 135°/s
-Joint 5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Andlogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ
-Temperatura ambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1IP20
-Método de enfriamiento: Refrigeracién por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencianominal 200W.
-Velocidad maxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x 90 mm.
-Aceleracién maxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidad méaxima 120 mm/s
-Aceleracién maxima 1100 mm /s?
Un (1) Sistema de vision conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CamaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidad de fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dindmica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.
-Control de exposicidén: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfaz de datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:
-Distancia focal:12mm.
-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).
-Rango de apertura: F2.8-F16.
-Modo de control: Apertura y enfoque manual.
-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507?.
-Distorsion dptica: -0.38%
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-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.

-Filtro: M27*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-Numero de LED 48 LED’s

-lluminacién 40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacién de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Didametro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite eluso de un software de
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionara unsoftware de control propio que
se utilizard para interactuarconlos brazos robdticos. Este software deberd ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos robdticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz debera contar con unpanel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robdtico, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizacién en tiemporeal: El software debera ofrecer una visualizacion
en tiemporeal del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberan ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacién como Python, C++o Lua lo
que brindara una mayor flexibilidad y personalizacién.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robdticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracién
de posicionesderesguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robotica Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y célculo de trayectorias,
control porvisién, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica mévil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots maviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
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ultimo en tecnologia de robd6tica movil.

Como objetivo, los robots deberdnpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.
Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamenque evalle los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debeincluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robdtica moévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica: 0 -5V

-Resolucién de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo

(MIPS)

-Ndcleo Cortex M0 a32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansién de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema deradio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexion conel controlador para seguimiento del nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracion de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 -10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién deno uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g
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-Radio de robot para comunicacion inalambrica

-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidadpara usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecargacompleta

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente méxima 20 A

-Energia maxima desalida: 256 Watts

-Numero de motores en supico de poder 10

-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a 2000 mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm debera tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de lavelocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor dptico

-Deberad tener la funcidénen combinacidén de sensor de luzambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacién de color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) CdAmarade visién

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccion de robots méviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccién por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica movil
Caracteristicas técnicas:

-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que
contiene:
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-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cédigo GPS

-(8) Paneles laterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesor de0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots maviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias méviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias méviles hexagonales, con undiametromaximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm) x 46" (1168,4
mm)situadaen el centro del campo.
-Escalerade cuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca alta sobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altasonpartedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undiametro interior de 76,2 mm vy un grosor (o
"diametrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacién enPython
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robdtica
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-Relaciéon De Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
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-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexién Bluetooth
-WiFi

-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgarpremios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje de los
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciony desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estacidnes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica de disciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieriay matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propdsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de visién dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electronicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibracién
-1x LED de matriz (MAX7219)
-1x Sensor deluz (BH1750)
-1x Zumbador
-1x Sensor de sonido
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-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)

-1x Sensor ultrasénico

-1x Interfaz de servomotor

-1x UART

-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matriz de botones

-1x Botones independientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LED GPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,

FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacién CE, FCC,RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizadoconlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9de Disefiode Juegos
- 9de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GP1O
-1x Conector HDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X 2160
-HD/FullHD/4K
-Relaciéon De Aspecto
-16 X9
-Operacion De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
-Al menos 2 USB
-Al menos 1 RCA
-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
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Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inalambrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman un conjuntode refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacidnde dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
o6ptimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace delacapa deaplicacion

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direcciénde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacidn para quela Universidad Tecnoldgica de laZona Metropolitana del
Valle de México pueda tenerla posibilidad de certificacion de Instructores (Ver
Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad Tecnoldgica delaZona Metropolitana del Valle de México. (Ver Anexo
Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” de las marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM parala Industria 4.0. Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para simular procesos de manufactura -
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Laboratorio de Robdtica Colaborativa, compuesto por una linea de produccién
flexible, la cual puede separarse en mddulos didacticos para simular procesos de
manufactura. El laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El mddulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciény sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basara en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Logicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecucion IEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUmero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-NUimero de datos de proceso/ méx.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-Numero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmision / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensidn de alimentacién: 24V DC -15 % / +20 % (seguin EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcionde corriente: 80 mA (sin bormes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndelaentrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexién: 2, 3,4 conductores
-Rango de tensién deentrada: -05V...30 V
-Margen de tensidn de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tensidn de entrada Sefial "1":15V... 30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexién: Conexion por resorte
-Tecnologia de conexién: 2, 3,4 conductores
-Numero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal:500mA
-Corriente de salida maxima pormédulo/borne: 2A
-Carga nominal delamparas:12W
-Carga nominal resistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
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-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Méaximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexién
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méaxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440 mm
-Repetibilidad +0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4 -360°~360°
-Velocidad maxima de articulacién
-11300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-4 300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencianominal 150W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25? ~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~40°?
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad4
-Capacidadde carga500g
-Alcance méaximo 320mm
-Precision 0,2 mm
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-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacién 100 V-240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperatura de trabajo-10°-60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-J1320°/s
-J2320°s
-)3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacién 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-Interfacesde E/S
-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresién (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de diametro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (laser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Didametro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Méxima 1.5kg
-Radio de trabajo400mm
-Repetibilidad £0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 +135°
-J35mm~245mm
-J4 £360°
-Velocidad maxima de articulacion
-11180°/s
-J2180°/s
-J31000 mm/s
-J41000° /s
-Interfacesde E/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: £0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
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-Radio de Acciodn:
-Joint 1: 360°
-Joint 2: 180°
-Joint 3:156°
-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad méaxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2: 135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint4:135°/s
-Joint 5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Andlogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ
-Temperatura ambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1IP20
-Método de enfriamiento: Refrigeracién por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamiento tipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencianominal 200W.
-Velocidad méxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x 90 mm.
-Aceleracién maxima 1600 mm/s?.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidad méxima 120 mm/s
-Aceleracién mdaxima 1100 mm /s?
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CamaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dindmica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.
-Control de exposicién: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfaz de datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:
-Distancia focal:12mm.
-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).
-Rango de apertura: F2.8-F16.
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-Modo de control: Apertura y enfoque manual.

-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.

-Distorsion optica: -0.38%

-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.

-Filtro: M27*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-Numero de LED 48 LED’s

-lluminacién40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacién de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Didametro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionara unsoftware de control propio que
se utilizara para interactuar conlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos robdticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz deberd contar con un panel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexién con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizacién en tiemporeal: El software debera ofrecer una visualizacion
en tiemporeal del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberdn ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacién como Python, C++o0 Lua lo
que brindara una mayor flexibilidad y personalizacién.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracién
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robdtica Moévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y célculo de trayectorias,
control porvisién, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica movil se requiere esté equipado con una variedad
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de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots moviles.

Con estos materiales se deberan poder construir robots eficientes y veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robotica mévil.

Como objetivo, los robots deberdnpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdanimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalle los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debeincluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robdtica moévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica: 0 -5V

-Resolucién de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo
(MIPS)

-Nucleo Cortex M0 a 32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema deradio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexioén conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracion de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 - 10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora
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-Deteccién de no uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicacion inalambrica

-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidadpara usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-NUmero de motores en supico de poder 10

-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a 2000 mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/-15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de la velocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor dptico

-Debera tener la funciénen combinacidon de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacién de color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) CdAmarade visidn

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccion de robots moéviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccién por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica movil

129

ba-N125-2024
DMH



Caracteristicas técnicas:
-Paredesde perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusiones izquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cédigo GPS

-(8) Paneles laterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesorde0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias méviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias moviles hexagonales, con undiametromdaximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm)x 46" (1168,4
mm)situadaen el centro del campo.
-Escalerade cuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca altasobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altasonpartedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undiametro interior de 76,2 mm vy un grosor (o
"didmetrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacién enPython
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robdtica
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-Relacién De Aspecto
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-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexién Bluetooth
-WiFi

-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccidn. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje de los
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asi como
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intermnet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estaciénes un sistemaintegrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propdsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de visién dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibracién
-1x LED de matriz (MAX7219)
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-1x Sensor de luz (BH1750)

-1x Zumbador

-1x Sensor de sonido

-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)

-1x Sensor ultrasénico

-1x Interfaz de servomotor

-1x UART

-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matriz de botones

-1x Botones independientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LED GPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,

FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacion CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9de Disefiode Juegos
- 9de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GP1O
-1x Conector HDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X 2160
-HD/FullHD/4K
-Relaciéon De Aspecto
-16 X9
-Operacion De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
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-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inalambrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman un conjuntode refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacidnde dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
6ptimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a masancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace delacapa deaplicacion

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direcciénde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

El proveedordeberd incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacién para quela Universidad Politécnica de Francisco I. Madero pueda
tener la posibilidad de certificacion de Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B).
El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad Politécnica de Francisco |. Madero. (Ver Anexo Técnico B).

El licitante participante debera contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar lainstalaciénde centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0 - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:
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Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metdlico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El mdédulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, sera posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciény sincronizacién
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Légicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecucién IEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUumero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-Numero de datos de proceso/ méx.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-Numero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Mod bus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmisién / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensidn de alimentacién: 24V DC -15 % / +20 % (segtin EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30V DC
- Absorcidonde corriente: 80 mA (sin bomes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndelaentrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Rango de tension deentrada: -0,5V...30 V
-Margen de tension de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tension de entrada Sefial "1": 15V... 30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexidn: Conexidn por resorte
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Numero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima por canal: 500mA
-Corriente de salida maxima pormaodulo/borne: 2A
-Carga nominaldeldmparas: 12W
-Carga nominal resistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de SeguridadFisica
-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Extemo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Méaximode energia
-10W (220V/50Hz)
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-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexion
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Maxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440 mm
-Repetibilidad +0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4 -360°~360°
-Velocidad maxima de articulacién
-11300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-J4300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencianominal 150 W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25?~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~407?
Dos (2) Brazos roboéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad 4
-Capacidadde carga500g
-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacién 100 V-240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperatura de trabajo-10°-60°C

135

ba-N125-2024
DMH



-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-J4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-1320°/s
-J2320%s
-J3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacion 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-InterfacesdeE/S
-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado laser, escritura y
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresion (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de didmetro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (laser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Diametro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdéticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracion: SCARA
-Carga util Maxima 1.5kg
-Radio de trabajo400mm
-Repetibilidad 0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 £135°
-J35mm~245mm
-J4 +360°
-Velocidad maxima de articulacién
-11180°/s
-J2180°/s
-J3 1000 mm/s
-J41000° /s
-Interfaces deE/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robético colaborativotipo 5. Deberd cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Maxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: +0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Accidn:
-Joint 1:360°
-Joint 2:180°
-Joint 3: 156°
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-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6: 360°
- Velocidad méxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2:135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint4:135°/s
-Joint 5:135°/s
-Joint 6: 135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Analogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacién: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos

-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ

-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ

-Temperatura ambiente: 0?~50? /Humedad: =95%Yy sin condensacion

-Clasificacion de proteccion: 1IP20
-Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel

Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor

y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencia nominal 200W.
-Velocidad méxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x90 mm.
-Aceleracién méxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidad méxima 120 mm/s
-Aceleracién méxima 1100 mm /s
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CéamaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamaiio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dinamica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.
-Control de exposicidn: Automatica/ Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfaz de datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:
-Distanciafocal: 12mm.
-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).
-Rango de apertura: F2.8-F16.
-Modo de control: Apertura y enfoque manual.
-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.
-Distorsidn optica: -0.38%
-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.
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-Filtro: M27%*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.
Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-Nimero de LED 48 LED's

-lluminacién 40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacion de tamaiio Didmetro interno: 40 mm, Didmetro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicionde imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionara unsoftware de control propio que
se utilizard para interactuarconlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, comoWindows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos roboticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz debera contar con un panel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado delos motoresy la conexion con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizaciénen tiemporeal: El software deberd ofrecer una visualizacién
en tiemporeal del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberan ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robdticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programaciéon como Python, C++o Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacién.

-Configuracion de hardware: La interfaz también deberd permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robdticos,comola velocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracion
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-Relaciéon De Aspecto

-16 X9

-Operacion De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robética Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y calculo de trayectorias,
control porvisién, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robética mévil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots méviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica movil.
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Como objetivo, los robots deberanpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.
Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robdtica mévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construcciénde aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacion porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-55V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resolucidn de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo
(MIPS)

-Nucleo Cortex M0 a32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema de radio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexién conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacién

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracién de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 -10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién de no uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicacién inalambrica
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-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidad para usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia mdxima de salida: 256 Watts

-Numero de motores en supico de poder 10

-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a2000mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de lavelocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor éptico

-Debera tener la funciénen combinacion de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacidnde color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) Cdmarade vision

-(2) Potenciometro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construcciénde robots méviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robética mavil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que
contiene:
-(16) Conectoresen T
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-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusiones izquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cédigo GPS

-(8) Paneleslaterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicién.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestdtica (35-40)

-Espesorde0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias moviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias méviles hexagonales, con undiametroméaximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm)x 46" (1168,4
mm) situada en el centro delcampo.
-Escalera de cuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca alta sobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta son partedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"didmetrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacion en Python
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robética
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucion De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-RelaciénDe Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
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-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi

-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots moviles. El tipo de competencia debera serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intermet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemnet de las Cosas, deberd integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estacidnes un sistemaintegrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propdsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de vision dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 con sistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibracién
-1x LED de matriz (MAX7219)
-1x Sensor deluz (BH1750)
-1x Zumbador
-1x Sensor de sonido
-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)
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-1x Sensor ultrasénico

-1x Interfaz de servomotor

-1x UART

-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matrizde botones

-1x Botones independientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LEDGPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,

FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacién CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9de Disefiode Juegos
- 9. de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que constade 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiztactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GPIO
-1x ConectorHDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucion De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-RelaciénDe Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexién Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
-Al menos 2 USB
-Al menos 1 RCA
-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
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Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inaldmbrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5 GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman unconjunto de refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacidn de dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
6ptimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mds ancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace delacapa deaplicacidn

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direccionde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacidn para quela Universidad Tecnoldgica Minera de Zimapdan pueda tener
la posibilidad de certificacion de Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B))

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emisién de certificados gratuitos para alumnos dela
Universidad Tecnoldgica Minera de Zimapan. (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que esta autorizado para realizar lainstalaciénde centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM para laIndustria 4.0: - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
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-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El mdédulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, sera posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El mddulo central permitira la comunicaciony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Légicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecucién IEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUumero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-NUumero de datos de proceso/ méx.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-Numero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmisién / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensidn de alimentacién: 24V DC -15 % / +20 % (seguin EN 61131-2)
-Tension de alimentaciéon: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcidonde corriente: 80 mA (sin bomes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndela entrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexién: 2, 3,4 conductores
-Rango de tension deentrada: -0,5V...30 V
-Margen de tensidon de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexién: Conexidn por resorte
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-NUumero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal:500mA
-Corriente de salida maxima pormodulo/borne: 2A
-Carga nominaldeldmparas: 12W
-Carga nominal resistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de SeguridadFisica
-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Extemno (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Maximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
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-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacién
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexion
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Maxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440 mm
-Repetibilidad £0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4 -360°~360°
-Velocidad maxima de articulacién
-J1300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-J4300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencia nominal 150W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25?~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~407?
Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 2. Deberd cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad 4
-Capacidadde carga500g
-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacién 100 V-240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperatura de trabajo-10°-60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
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-J3-15°~+90°
-J4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-1320°/s
-J2320%s
-J3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacion 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-Interfaces deE/S
-10 E/S configurables comoentrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresion (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye un rollo de didmetro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (laser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Diametro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracion: SCARA
-Carga util Maxima 1.5kg
-Radio de trabajo400 mm
-Repetibilidad 0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 £135°
-J35mm~245mm
-J4 £360°
-Velocidad maxima de articulacion
-11180°/s
-J2180°/s
-J3 1000 mm/s
-J41000° /s
-InterfacesdeE/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robético colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: +0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Accidn:
-Joint 1:360°
-Joint 2:180°
-Joint 3:156°
-Joint 4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6: 360°
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- Velocidad méxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2:135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint4:135°/s
-Joint5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Analogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ
-Temperatura ambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1IP20
-Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencia nominal 200W.
-Velocidad méxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x90 mm.
-Aceleracién méxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidad méxima 120 mm/s
-Aceleracidn méxima 1100 mm /s?
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CamaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamaiio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dinamica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 pus-1 seg.
-Control de exposicion: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfazde datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:
-Distanciafocal:12mm.
-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).
-Rango de apertura: F2.8-F16.
-Modo de control: Apertura y enfoque manual.
-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.
-Distorsion éptica: -0.38%
-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.
-Filtro: M27*0.5
-Tamafio: f29mm*35.36mm.
Fuente de luzauxiliarblanca:
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-Color de luzblanca

-Nimero de LED 48 LED's

-lluminacién 40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacion de tamafio Diametro interno: 40 mm, Didmetro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicion de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionard unsoftware de control propio que
se utilizard para interactuarconlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, comoWindows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funciones y
caracteristicas de los brazos roboticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz debera contar con un panel de
control principal que mostrard informacion esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicién actual, el estado de los motoresy la conexién con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizaciénen tiemporeal: El software deberd ofrecer una visualizacién
en tiemporeal delbrazo robdtico enaccién. Los usuarios deberan ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer pardmetros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programacion como Python, C++o Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacién.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robdticos,comola velocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracion
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-Relaciéon De Aspecto

-16 X9

-Operacion De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robdtica Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y célculo de trayectorias,
control porvisidn, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robética mévil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciény
programacion de robots mdviles.

Con estos materiales se deberan poder construir robots eficientes y veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica mévil.

Como objetivo, los robots deberdnpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvisidn, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
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obtencidn de certificacidn en robdtica mévil, la cual deberd seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robdtica moévil para construccidén de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacion porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-55V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resolucién de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por se gundo
(MIPS)

-Nucleo Cortex M0 a32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos

-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema deradio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:

-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas

-Conexién conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos

-Indicador de sefial de comunicacién

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracién de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 -10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién deno uso

-Puerto parasegundocontrol

-Pesode 350g

-Radio de robot para comunicacion inalambrica

-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidadpara usarBluetooth

-Indicador led
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-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh

-Lithium Iron (LiFeP0O4)

-200 ciclos de recarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia mdxima de salida: 256 Watts

-Numero de motores en supico de poder 10

-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a2000mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de lavelocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor éptico

-Debera tener lafunciénen combinacién de sensor de luzambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacidn de color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) CdAmarade visién

-(2) Potenciometro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccion de robots moéviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robética mavil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales
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-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de codigo GPS

-(8) Paneleslaterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicién.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostéticas.

-Material de espuma EVA antiestdtica (35-40)

-Espesorde0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias moviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias méviles hexagonales, con undiametroméximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm)x 46" (1168,4
mm) situada en el centro delcampo.
-Escalera de cuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca alta sobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altasonpartedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48) anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plésticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"diametrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacion en Python
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robética
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucion De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-RelaciénDe Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
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-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots moviles. El tipo de competencia debera serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar una variedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemnet de las Cosas, deberd integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estaciénes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieriay matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB 3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propodsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de vision dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibracién
-1x LED de matriz (MAX7219)
-1x Sensor deluz (BH1750)
-1x Zumbador
-1x Sensor de sonido
-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)
-1x Sensor ultrasénico
-1x Interfaz de servomotor
-1x UART
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-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matrizde botones

-1x Botones independientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LEDGPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,

FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacién CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentesy materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9de Disefiode Juegos
- 9. de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que constade 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiztactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GPIO
-1x ConectorHDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucion De Pantalla
-3840X 2160
-HD/FullHD/4K
-RelaciénDe Aspecto
-16 X9
-Operacion De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexién Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
-Al menos 2 USB
-Al menos 1 RCA
-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:
-Red Inalambrica:
-Normas:
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-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman unconjunto de refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacidnde dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
6ptimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mds ancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace delacapa deaplicacién

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direcciénde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacion para que la Universidad Politécnica de Francisco |. Madero pueda
tener la posibilidad de certificacién de Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B).

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emisién de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad Politécnica de Francisco I. Madero. (Ver Anexo Técnico B).

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizado a su
nombre” de las marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0 - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina

Un (1) Mddulo Central, compuesto por:
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El médulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciény sincronizacién
entre los diferentes equipos. El médulose basara en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Légicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecuciénIEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUmero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-Numero de datos de proceso/ méx.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de buslocal conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de parametros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
-NUimero de datos de proceso: max. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmision / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensién de alimentacion: 24V DC -15 % / +20 % (segun EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcionde corriente: 80 mA (sin bomes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndelaentrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30m
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Rango de tensién deentrada:-05V...30 V
-Margen de tension de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexidn: Conexidn por resorte
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-NUumero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal: 500mA
-Corriente de salida maxima pormodulo/bore: 2A
-Carga nominal de ldmparas: 12W
-Carga nominalresistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Extemo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Méaximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
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-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacion
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GB DDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexién
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440mm
-Repetibilidad £0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4
-J1+160°
-J2 -25°~85°
-J3-25°~105°
-J4-360°~360°
-Velocidad méxima de articulacién
-J1300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-4 300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencia nominal 150 W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25? ~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~40°7?
Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad4
-Capacidadde carga500g
-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacion 100 V -240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperaturade trabajo-10° - 60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~+90°
-J4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-11320°/s
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-J2320°s
-J3320°/s
-J4480°/s
-Materiales Aleacion 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-InterfacesdeE/S
-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robdtico: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresion (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.
-Resolucion 0,1 mm.
-Incluye unrollo de didmetro 1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser
-Tipo 405 nm (l&ser azul).
-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Didmetro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Méxima 1.5kg
-Radio de trabajo400 mm
-Repetibilidad £0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 £135°
-J35mm~245mm
-J4 +360°
-Velocidad maxima de articulacién
-J1180°/s
-J2180°/s
-J3 1000 mm/s
-J41000° /s
-InterfacesdeE/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: #0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Accion:
-Joint 1:360°
-Joint 2:180°
-Joint 3:156°
-Joint4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad méxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2: 135°/s
-Joint3:135°/s
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-Joint 4:135°/s
-Joint5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Andlogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacion: RS485
- Protocolode Comunicacion: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificador incremental ABZ
-Temperaturaambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1P20
-Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamiento tipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga util 20kg.
-Carrera efectiva 800mm.
-Rentabilidad +0,05 mm.
-Longitud deltornillode avance 20mm.
-Potencianominal 200W.
-Velocidad méaxima 800 mm/s.
-Dimensiones 1150 mm x230mm x90 mm.
-Aceleracién méaxima 1600 mm/s2.
Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:
-Carga util 500g
-Distancia de entrega efectiva 600 mm
-Velocidadméxima 120 mm/s
-Aceleracién méxima 1100mm /s?
Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CdmaraHD acolor Industrial:
-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.
-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS
-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.
-SNR: >40 Db.
-Gama dinamica: >60dB.
-Tipo de obturador: Persiana.
-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.
-Control de exposicidn: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.
-Interfaz de datos: USB3.0
-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.
- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:
-Distancia focal:12mm.
-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).
-Rango de apertura: F2.8-F16.
-Modo de control: Apertura y enfoque manual.
-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.
-Distorsion dptica: -0.38%
-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.
-Filtro: M27%*0.5
-Tamafio: f29mm*35.36mm.
Fuente de luzauxiliarblanca:
-Color de luzblanca
-Numero de LED 48 LEDs
-lluminacién 40000 lux
-Longitud de onda455-457.5nm
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-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacion de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Diametro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionard unsoftware de control propio que
se utilizara para interactuarconlos brazos robdticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberdn poder accedera todas las funciones y
caracteristicas de los brazos roboticos.

-Panel de control principal: La interfaz debera contar con unpanel de
control principal que mostrara informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexidn con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacién.

-Visualizacién en tiemporeal: El software deberd ofrecer una visualizacion
en tiemporeal del brazo robédtico enaccidn. Los usuarios deberdn ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programaciénde tareas: Lainterfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robéticos. Esto se podra hacer a través de una interfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También sera posible programar el
brazo robdtico utilizando lenguajes de programacion como Python, C++o0 Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacion.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comola velocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracién
de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucion De Pantalla

-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-RelacionDe Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexién Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robotica Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieria como movimiento y calculo de trayectorias,
control porvisién, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica mévil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots maviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica movil.

Como objetivo, los robots deberanpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvisién, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:
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Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, que incluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estacidnde robdtica mdvil para construccion de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo: 0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resolucidn de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo

(MIPS)
-Nucleo Cortex M0 a 32 MHz
-Una FPGA
-Memoria de 128 mb
-Memoria flash de32mb
-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)
-Pantalla tactil
-4.25"
-280x 272 pixeles
-65k colores
-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
-Entrada para tarjeta microSD
-Expansion de hasta 16 gb FAT 32
-Caratula protectora
-Conectividad:
-Bluetooth 4.2
-Sistema de radio
-Voltaje de 12.8V
-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm
-Peso de 285¢g
-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:
-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles
-Luz de fondo con leds rojos o blancos
-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas
-Conexion conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de
ambos
-Indicador de sefial de comunicacion
-Indicador de modo competencia
-10idiomas
-Bluetooth 4.2
-Descargay depuracion de programas a 200 kbps
-2 joysticks
-12 botones
-Vibrador
-Bateria Li-ion recargable
-Tiempo de bateriade 8 - 10 horas
-Tiempo de carga de bateria 1 hora
-Deteccion de no uso
-Puerto parasegundocontrol
-Peso de 350g
-Radio de robot para comunicacién inaldmbrica
-Soporte para 500 canales simultdneos
-Capacidad para usarBluetooth
-Indicador led
-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh
-Lithium Iron (LiFePO4)
-200 ciclos de recarga completa
-Voltaje nominal 12.8V
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-Corriente méxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-NUumero de motores en supico de poder10

-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con
poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia

-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de altaresistencia de 6 dientes

-Software de programacién con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a 2000 mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objeto como pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de la velocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor éptico

-Debera tener lafunciénen combinacién de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informaciénde color deberda mostrarse en RGB, HUE, y saturacion o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) Camarade vision

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccidon de robots méviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica mavil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cédigo GPS
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-(8) Paneles laterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicion.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesor de0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccidon para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias moviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias moviles hexagonales, con undidmetromdaximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de 5" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm)x 46" (1168,4
mm)situadaen el centro del campo.
-Escaleradecuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).
-Estaca altasobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altason partedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"diametrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "didmetrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacion porbloques
-Programacién enPython
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robética
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X 2160
-HD/FullHD/4K
-Relacién De Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
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-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por unorganismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacién enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacion asicomo
desarrollar una variedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemnet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacién Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estacidnes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propodsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansiénde la tarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de visién dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrdnicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibraciéon
-1x LED de matriz (MAX7219)
-1x Sensor deluz (BH1750)
-1x Zumbador
-1x Sensor de sonido
-1x Sensor de movimiento PIR (LH1778)
-1x Sensor ultrasénico
-1x Interfaz de servomotor
-1x UART
-1x Interfaz de motor paso a paso
-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)
-1x sensorde infrarrojos
-1x Sensor tactil (TTP223)
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-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matrizde botones

-1x Botones independientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LEDGPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows |oT, Kail, Pidora, ArchLinux,

FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacion CE, FCC, RoHS
-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9 de Disefiode Juegos
- 9 de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GPIO
-1x Conector HDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-Relacién De Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
-Al menos 2 USB
-Al menos 1 RCA
-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:
-Red Inaldmbrica:
-Normas:
-Wi-Fi 6
-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5 GHz.
-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.
-Rango Wi-Fi:
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-4 x antenasfijas de altorendimiento:

-Multiples antenas forman un conjuntode refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignaciénde dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
optimo

-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mas ancho de banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores

-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IPy MAC

-Puerta de enlace dela capa de aplicacién

-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direccionde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacion para que la Universidad pueda tener la posibilidad de certificacion de
Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcién pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad. (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de supropuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

10

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, queincluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0 - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para

simular procesos de manufactura. El laboratorio estara compuesto porlos
siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:

-Base de fibropanel de densidad media.

-Estructura consoportes de perfil metalico.

-Medidas 1.29m*0.80m*1m

-2 puertas abatibles

-Cerrada alos contornos conlamina

Un (1) Médulo Central, compuesto por:

El mdédulo centralactya comoelcentrode controly coordinacionde todos los
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componentes de lalinea. Desde este punto, sera posible
supervisary coordinarel flujo de trabajo. El mddulo central permitirala
comunicaciény sincronizacién entre los diferentes equipos. El médulo
se basara en los siguientes componentes:

-Dos (2) Controladores Légicos Programables

-Propiedades de sistema

-Procesador: AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores

-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)

-Sistema de tiempode ejecucion IEC-61131

-Memoria de programa: 192 kbyte(s)

-Memoria de datos: 192 kbyte(s)

-NUmero tareas de mando: 8 tareas

-INTERBUS-Master

-Numero de datos de proceso / méx. 4096 Bit (INTERBUS)

-Numero de participantes soportados: 63 participantes

-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de parametros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client

-Nimero de datos de proceso: max.8192 Bit (Cliente Modbus/TCPintemo)
-Numero de clientes TCP Modbus: méx. 4

-PROFINET

-Especificacién: PROFINET 2.2

-Lenguajes de programacion soportados

-Lista deinstrucciones (AWL/IL)

-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)

-Esquema de contactos (KOP/LD)

-Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)

-Texto estructurado (ST)

-Propiedades eléctricas

-Medio de transmision/ Cobre

-Posee Relojde tiemporealintegrado

-Tensidn de alimentacion: 24V DC -15 % /+20 % (segin EN 61131-2)
-Tensién de alimentacién: 19,2V DC... 30V DC

- Absorcidnde corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:

-Descripcion delaentrada:EN 61131-2 tipo 1 NPN/PNP

-Numero de entradas: 8

-Longitud delcable: max. 30 m

-Tecnologia de conexion: 2, 3, 4 conductores

-Rango de tensiéon deentrada: -0,5V... 30 V

-Margen de tensionde entrada Sefial "0": -0,5V...5V

-Margen de tensidnde entrada Sefial "1": 15V ... 30V

-Datos de salidas digitales:

-Tipo de conexidn: Conexién porresorte

-Tecnologia de conexion: 2, 3, 4 conductores

-NUumero de salidas: 4

-Corriente de salida maxima por canal: 500mA

-Corriente de salida maxima por mddulo/borne: 2A

-Carga nominal deldmparas: 12W

-Carga nominal resistiva: 12W

(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:

-Estandaresy Protocolos

-IEEE 802.3i/802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface

-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation

-Auto-MDI/MDIX

-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
-Fuente de Alimentacion

-Adaptadorde Alimentacién Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED

-System Power

-Link/Act indicators per portbuiltinto each RJ-45 port
-Consumo Méaximo de energia

-10W (220V/50Hz)

-Disipacién Maxima de Calor

Pagina 3 FOAQ7-36

-34,12BTU/h

-Rendimiento

-Tasa de Reenvio de Paquetes

-23.8Mpps

-Tabla de MAC Address
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-8K

-Paquetes de Memoria de bufer

-4.1Mb

-Jumbo Frame

-10KB

-Certificacion

-CE, FCC,RoHS

(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, conlas siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500 T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz

-Ram

-8 GBDDR4

- Almacenamiento interno

-256GB SSD

-Sistema operativo

-Windows 10Pro.

-Periféricos

-UsB 2.0

-USB 3.0

-HDMI

-Pantalla

-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).

-Entradas HDMI

-Entrada VGA

-Cuenta concables de Conexion

-Cable de Corriente

-Cable de video

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

-Carga util Maxima 0.500 kg

-Radio de trabajo 440 mm

-Repetibilidad £0.05 mm

-Voltaje nominal 100~240 V CA, 50/60Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4

-J1+160°

-J2-25°~85°

-J3-25°~105°

-J4 -360°~360°

-Velocidad maxima de articulacion

-J1300°/s

-J2300°/s

-J3300°/s

-14300°/s

-Interfaces de E/Sy codificador

-16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-InterfazEnd 10

-2 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencia nominal 150W.

-2 Puertos Ethemet

-2 Puertos USB 2.0

-Rango de temperatura

-Temperatura de almacenamiento:-25 ?~55?
-Temperaturadetrabajo:0?~407?

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

-Grados de libertad 4

-Capacidad decarga500g

-Alcance maximo 320mm

-Precision #0,2 mm

-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth

-Fuente de alimentacion 100V -240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W méximo.

-Temperatura de trabajo -10°-60°C

-Rango de ejes

-J1-120°~+120°

-2 -5°~+90°

-J3-15°~+90°

-4 -140°~+140°

Pagina 4 FOAQ7-36
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-Velocidad de ejes

-11320°/s

-12320°/s

-J3320°/s

-J4 480°/s

-Materiales Aleacién 6061y Plastico ABS
-Controlador Integrado

-Interfaces de E/S

-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robdtico: impresion 3D, grabadolaser, escrituray dibujo.
Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresién 3D

-Tamafio maximo deimpresién (L xW xH) 150 mm x 150 mm x 150 mm.
-Materialdeimpresién3D PLA.

-Resoluciéon0,1 mm.

-Incluye un rollode diametro 1.75 mm peso 200g.
-Herramienta de Grabado Laser

-Tipo 405 nm (laser azul).

-12V, disparador TTL (con controlador PWM).

-El consumo de energia 500 mw

-Herramienta tipo Ventosa
-Didmetrodelaventosa 20mm

-Presion -35Kpa

-Herramienta tipo Gripper

-Tipo de unidad Neumatico

-8 Newton.

Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:

Caracteristicas técnicas:

-Configuracion:SCARA

-Carga utilMdxima 1.5 kg

-Radio de trabajo 400 mm

-Repetibilidad £0,02 mm

-Voltaje nominal 100~240V CA, 50/60Hz
-Interface de comunicacidon TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad

-J1485°

-J2 £135°

-J35mm~245mm

-J4 £360°

-Velocidad méxima de articulacién

-J1180°/s

-J2180°/s

-J31000 mm/s

-J41000° /s

-Interfaces de E/S

-16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-InterfazEnd 10

-4 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltaje a 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)

-Potencianominal 192W.

-2 Puertos Ethemet

-2 Puertos USB 2.0

Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:

Caracteristicas técnicas:

-Alcance: 625mm

-Velocidad Médxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: +0.05mm

-Carga util (kg): 2 kg

-Grados de libertad: 6-DOF

-Radio de Accidén:

-Joint 1:360°

-Joint 2:180°

-Joint 3:156°

-Joint 4:360°

-Joint 5:360°

-Joint 6:360°

- Velocidad méxima:

-Joint1:135°/s
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-Joint 2:135°/s

-Joint 3:135°/s

-Joint4:135°/s

-Joint 5:135°/s

-Joint 6:135°/s

Pagina 5 FOAQ7-36

- Puerto de Entradasy Salidas:

-Herramienta

-Entradas Digitales: 2

-Salidas Digitales:2

-Entradas Andlogas: 2

-Salidas Analogas: 0

-Comunicacion:RS485

- Protocolo de Comunicacion: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54

- Controlador:

-Ejes controlados:6 ejes+ejes externos

-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 VCA, 7,5 A, 50/60 HZ
-Interfazde E/S:

-8 salidas digitales

-8 entradas/salidas digitales (multiplex)

-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
-1 entrada de codificadorincremental ABZ
-Temperatura ambiente: 0?~50? / Humedad: =95% y sin condensacidn
-Clasificacion de proteccion: IP20

-Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamiento tipo Riel

Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes
caracteristicas:

-Carga 1til 20 kg.

-Carrera efectiva 800mm.

-Rentabilidad +0,05 mm.

-Longitud deltomillo de avance 20mm.

-Potencia nominal 200W.

-Velocidad méxima 800 mm/s.

-Dimensiones 1150mm x230mmx90 mm.
-Aceleracién méxima 1600 mm/s2

Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)

Banda transportadora.

Caracteristicas técnicas:

-Carga util500¢g

-Distancia de entrega efectiva 600 mm

-Velocidad méxima 120mm /s

-Aceleraciéon maxima 1100 mm/s?

Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:

CamaraHD acolor Industrial:

-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.

-Tamafio delsensor: 1/2.5"CMOS

-Velocidad de fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944
-Tamaiio de pixel:2.2umx2.2um.

-SNR: >40 Db.

-Gama dinamica:>60dB.

-Tipo de obturador: Persiana.

-Tiempo de exposicién: Formato de Bayer: 16 ps-1 seg.
-Control de exposicion: Automatica / Manual.
-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.

-Interfazde datos: USB3.0

-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.

- Montura del lente: Mount C

Lente de enfoque:

-Distancia focal: 12mm.

-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).

-Rango de apertura: F2.8-F16.

-Modo de control: Aperturay enfoque manual.
-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.
-Distorsion éptica:-0.38%

-Distancia de fotografia mas corta:0.06m.

-Filtro: M27%*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:
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-Color de luzblanca

-Nimero de LED48LED’s

-lluminacién 40000 lux

-Longitud de onda 455 -457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35 -110mm

-Especificacion de tamafio Diametro interno: 40 mm, Didmetro externo: 70 mm,
Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el usode unsoftware de
adquisicionde imagenes con las siguientes

caracteristicas:

-Software de control: Se proporcionara un software de control propio que se
utilizard para interactuar con los brazos robéticos. Este
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software deberd ser compatible condiferentes sistemas operativos, como
Windows, Macy Android. Al abrir el software, los usuarios deberan

poder accedera todas las funciones y caracteristicas de los brazos roboticos.
-Panel de control principal: La interfaz debera contar con un panel de control
principal que mostrara informacién esencial sobre el

estadodel brazo robdtico, comola posicidn actual, el estado de los motoresy la
conexioncon otros dispositivos. Aqui es donde los usuarios

deberanverificar el estado del sistema antes de poderrealizar cualquier
operacion.

-Visualizacién entiempo real: El software deberd ofrecer una visualizaciénen
tiempo real del brazo robdtico en accién. Los usuarios

deberanver en una representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo,
lo que facilitara la programaciény la supervisionde las

tareasrealizadas.

-Programacion de tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar tareas
para los brazos robdticos. Esto se podrd hacer a

través de unainterfaz grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y
establecer pardmetros de movimiento, velocidad y

coordenadas. También serd posible programar el brazo robético utilizando
lenguajes de programacién como Python, C++o0 Lua lo que

brindard una mayor flexibilidad y personalizacién.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitir a los usuarios
configurar diferentes parametros relacionados conel

hardware delos brazos robéticos, comolavelocidad de los motores, los limites de
movimiento, los ajustes de seguridad, Configuraciones de

puertos de comunicacién, configuracién de posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucion De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-RelaciénDe Aspecto

-16 X9

-OperaciéonDe Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta conconexion Bluetooth

-WiFi

-Reproductor De Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluir soporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratorio de Robdtica Movil para disefiar, armar, programar robots que puedan
resolver desafios de ingenieria como movimiento y

cadlculode trayectorias, control porvisidn,inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica movil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio,

construccién y programacién de robots maviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica mévil.

Como objetivo, los robots deberanpoderresolver desafios de ingenieria como

171

ba-N125-2024
DMH



movimiento y calculode trayectorias, control porvision,

inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencion de certificacidon en robdtica mévil, la cual debera ser

acreditada pormediode unexamen que evalle los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debeincluir:

Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estacidn de robdtica mévil para construccion de robots de competencia, el
cual incluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentado enpiezasde 2.5” cortables

-Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre
-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesadorparael robotque cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién por radio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4v maximo enaltaimpedancia

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resoluciénde salida analogica: 12-bit
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-Tecnologia delsistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones porsegundo (MIPS)
-Nucleo Cortex MO a 32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flashde 32 mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25"

-280 x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
-Entrada paratarjeta microSD

-Expansidonde hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth4.2

-Sistema de radio

-Voltaje de12.8V

-Tamafio 101.6mmx 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control derobot de tipo videojuego que cuente con:
-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar,y detener programas
-Conexidn con el controlador para seguimiento del nivel de bateria de ambos
-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth4.2

-Descargay depuracion de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 - 10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién deno uso

-Puerto para segundo control

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicaciéninaldmbrica
-Soporte para 500 canales simultdneos

-Capacidad para usar Bluetooth
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-Indicador led

-Bateriarecargable para controlador de 1100 mAh
-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente méxima 20A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-Numero de motores en su picode poder 10
-Rendimientodelos motores al 100% cuando la bateria se encuentra con poca
carga

-Capacidad 12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mm x 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimientointercambiables en
3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de altaresistencia 36T

-(8) Engranajes de altaresistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia
-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de alta resistencia de 6 dientes

-Software de programacidn con posibilidad de programar con bloguesy con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mma 2000 mm

-Debajo delos 200 mmdebera tener una exactitud aproximada de +/- 15 mm
-Por encima de 200 mmdeberd tener una exactitud aproximada del 5%
-Reporte aproximado del tamafiodel objeto como pequefio, mediano, o grande.
-Reporte de la velocidad aproximada del objeto
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-(1) Sensor éptico

-Debera tener lafuncién encombinacién de sensor de luzambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacidn de colordeberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacidn o escala de
grises

-(1) Sensor deinercia

-(1) Camara devision

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimientointercambiables en
3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador conpuertos RJ 11 cortos
-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador conpuertosRJ 11largos
-(3) Cartucho para motorinteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartucho para motorinteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccion de robots moéviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentado enpiezas de 2.5” cortables

-Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica mavil

Caracteristicas técnicas:

-Paredes de perimetro para el desafio de robdtica, armable de PVC, que contiene:

-(16) ConectoresenT

-(8) Conectoresdeesquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusiones izquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales
-(4) Extrusiones verticales de esquina
-(12) Extrusiones de codigo GPS

-(8) Paneles laterales
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-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos con textura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un campo de
competicién.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesor de0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:

-Cinco (5) porterias moviles, cada una conuna (1) estaca

-Objetos Marcadores, cada unoconuna Estaca en el centro.

-Porterias moéviles hexagonales, con un diametroméximo de 10" (254 mm)y una
altura totalde 14,5" (368,3 mm).

-La estaca se considera parte de la meta movil.

-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) porequipo y dos (2) neutrales

-Un tubo vertical de PVC Schedule 40 de %" (12,7 mm) (gris, rojo o azul)
-Una (1) escalera, con tres (3) nivelesy una (1) estaca altaen la cima

-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm)x 46" (1168,4 mm) situada
en el centro del campo.

-Escalerade cuatro postes verticalesy tres conjuntos de peldafios horizontales a
457,2 mm,812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)

y46"(1168,4 mm).

-Estaca alta sobre uno de los postes verticales

-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta son partedelaEscalera.
-Cuarentay ocho (48) anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojo y azul)
-Objeto de plastico hueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un didmetro
exteriorde 177,8 mm, undidmetrointeriorde 76,2

mm y un grosor (o "didmetro del tubo") de 50,8 mm.

-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodel tubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consisteen :

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Division por clases y/o sesiones

-Entornos de simulacién 3D

-Robot mévil preconfigurado

-Programacién por bloques

-Programacién en Python

-Monitor de variables

-Ejemplos y guias de uso
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-Licenciamiento por doce meses.

-(1) Clave tipo ID para participacion entemporada 2024-2025 de robdtica movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).

-Nivel: Universidad.

-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-ResoluciénDe Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto

-16 X9

-OperacionDe Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta conconexion Bluetooth

-WiFi

-Reproductor De Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluir soporte articulado para montaje enpared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberdn poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de

competencia debera ser por mediode diferentes torneos a nivel nacional, que
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deben otorgarpremios de validez mundial en rubros como

programacion, disefioy construccion. Estas competencias deben llevarse a caboen
nivel regional, nacional e internacionaly debenser

organizadas por un organismo autorizado porlos organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacién enelusodellaboratorio

-Laboratorio de Al & Internet de las Cosas

El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran

variedad de material electrénico asi como contenidos precargados STEM, parael
aprendizaje delos estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de

programacion asi comodesarrollar una variedad de circuitos electrénicos.
Como objetivodel laboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos

en diferentes lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:

La estaciénes un sistemaintegrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieriay

matemiticas).

Caracteristicas técnicas:

-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit SoC, 1.5
Ghz o caracteristicas superiores

-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGL ES 3.x) o caracteristicas superiores
-Memoria RAM 4 Gb

-Puertos / Conectores

-2xUSB 2.0

-2xUSB 3.0

-2 x micro-HDMI

-40 Pines Digitales de propdsito general

-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi 802.11ac, Gigabit Ethemet

-Ranura de expansion de latarjeta MicroSDinterna.

-Pantalla TouchHD de 9 pulgadas

-Rango de visidn de la pantalla de 1802

-Resoluciénde 1024*600

-Cargador de 12V

-Tarjeta SD clase 10 con sistema operativo integrado

-Lector de tarjetas TF

-El sistema cuenta con los siguientes componentes electrénicos:

-1x Cdmara

-1x Microfono

-1x Circuitode potencia

-1x Médulo LCD (MCP23008)
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-1x LED de segmento HT16K33

-1x Motor de vibracién

-1x LED de matriz (MAX7219)

-1x Sensor deluz (BH1750)

-1x Zumbador

-1x Sensor de sonido

-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)

-1x Sensor ultrasénico

-1x Interfaz de servomotor

-1x UART

-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor detemperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matriz de botones

-1x Botonesindependientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LED GPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux, FreeBSD, Kodi,
OpenWrt, RISC 0S, RetroPie, LAKKA,

Recalbox, LibreELEC, OSMC
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-Certificacion CE, FCC, RoHS

-Sistema operativo basadoen Linux personalizado con lecciones de aprendizaje
La estacion STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes
categorias:

-9 de Disefio de Juegos

- 9 de Control de Hardware

-Curricula preinstalada en sistema operativo que constade 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada

-Incluye los siguientes componentes electrénicos:

-1x Control deinfrarrojo

-1x Manual de usuario

-1x Destornillador

-20x Cubiertas de botones

-1x Lapiz tactil

-1x Receptor infrarrojo

-1x Lector de tarjetas de memoria SD

-1x Motor a pasos

-1x Mini servomotor

-1x Tarjeta RFID

-1x Cable puente GPIO

-1x ConectorHDMI

-1x Conector MicroHDMI

-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm

-1x Mouse y teclado

-2x controles tipo joystick

-1x Paquete de Disipadores

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-RelaciénDe Aspecto

-16 X9

-OperaciénDe Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta conconexion Bluetooth

-WiFi

-Reproductor De Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluir soporte articulado para montaje enpared
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Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inalambrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5 GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenas fijas de alto rendimiento:

-Multiples antenas formanun conjunto de refuerzo de sefial para cubrir mas
direccionesy dreas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacion de dispositivos a diferentes bandas para un rendimiento 6ptimo
-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mds anchode banda

-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso
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-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores
-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptadorde Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:
-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)
-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IPy MAC

-Puerta deenlace de la capa de aplicacién
-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direccion dereservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendario con cursos de
certificacién para quela Universidad Tecnologica del Valle del Mezquital pueda
tener la posibilidad de certificacion de Instructores ( Ver Anexos Técnicos Ay B)
El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emisién de certificados gratuitos para

alumnos dela Universidad Tecnologica del Valle del Mezquital . (Ver Anexo
Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” de las marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.
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Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, que incluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM parala Industria 4.0: - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:
-Base de fibropanel de densidad media.
-Estructura con soportes de perfil metalico.
-Medidas 1.29m*0.80m*1m
-2 puertas abatibles
-Cerrada alos contornos con lamina
Un (1) Médulo Central, compuesto por:
El mdédulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, sera posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitira la comunicaciény sincronizacién
entre los diferentes equipos. El médulose basard en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Légicos Programables
-Propiedades de sistema
-Procesador:AlteraNios® Il 64 MHz Frecuencia dereloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores
-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)
-Sistema de tiempode ejecucién IEC-61131
-Memoria de programa: 192 kbyte(s)
-Memoria de datos: 192 kbyte(s)
-NUumero tareas de mando: 8 tareas
-INTERBUS-Master
-Numero de datos de proceso/ max.4096 Bit (INTERBUS)
-Numero de participantes soportados: 63 participantes
-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de pardmetros: 8 participantes
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-Modbus/TCP-Client
-NUumero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCP interno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4
-PROFINET
-Especificacién: PROFINET 2.2
-Lenguajes de programacion soportados
-Lista de instrucciones (AWL/IL)
-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)
-Esquema de contactos (KOP/LD)
-Diagramade bloques de funcién (FBS/FBD)
-Texto estructurado (ST)
-Propiedades eléctricas
-Medio de transmisién / Cobre
-Posee Relojde tiemporealintegrado
-Tensién de alimentacion: 24V DC -15 % / +20 % (segun EN 61131-2)
-Tension de alimentacion: 19,2 VDC...30VDC
- Absorcionde corriente: 80 mA (sin bormnes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:
-Descripciéndela entrada: EN 61131-2tipo 1 NPN/PNP
-Nimero de entradas: 8
-Longitud delcable: max. 30 m
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Rango de tensién deentrada: -05V...30 V
-Margen de tension de entrada Sefial"0": -0,5V...5V
-Margen de tension de entrada Sefial "1":15V...30V
-Datos de salidas digitales:
-Tipo de conexién: Conexidn por resorte
-Tecnologia de conexion: 2, 3,4 conductores
-Numero de salidas: 4
-Corriente de salida maxima porcanal: 500mA
-Corriente de salida maxima pormodulo/borne: 2A
-Carga nominal delamparas:12W
-Carga nominalresistiva: 12W
(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos
-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface
-16 10/100/1000Mbps Ports
-Auto-Negotiation
-Auto-MDI/MDIX
-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica
-Fuente de Alimentacion
-Adaptadorde Alimentacion Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED
-System Power
-Link/Act indicators perportbuiltintoeach RJ-45 port
-Consumo Méaximode energia
-10W (220V/50Hz)
-Disipacién Maxima de Calor
-34.12BTU/h
-Rendimiento
-Tasa de Reenvio de Paquetes
-23.8Mpps
-Tabla de MAC Address
-8K
-Paquetes de Memoria de bufer
-4.1Mb
-Jumbo Frame
-10KB
-Certificacién
-CE, FCC,RoHS
(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, con las siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz
-Ram
-8 GBDDR4
- Almacenamiento interno
-256GB SSD
-Sistema operativo
-Windows 10Pro.
-Periféricos
-USB 2.0
-USB 3.0
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-HDMI
-Pantalla
-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).
-Entradas HDMI
-Entrada VGA
-Cuenta con cables de Conexién
-Cable de Corriente
-Cable de video
Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Carga util Méaxima 0.500 kg
-Radio de trabajo440mm
-Repetibilidad £0.05 mm
-Voltaje nominal 100 ~240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad4
-J1+160°
-J2-25°~85°
-J3-25°~105°
-J4 -360°~360°
-Velocidad maxima de articulaciéon
-1J1300°/s
-J2300°/s
-J3300°/s
-4 300°/s
-Interfaces de E/Sy codificador
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-Interfaz End 10
-2 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-Potencia nominal 150 W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
-Rango de temperatura
-Temperatura de almacenamiento: -25? ~55 ?
-Temperaturadetrabajo:0?~407?
Dos (2) Brazos roboticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:
-Grados de libertad 4
-Capacidadde carga500g
-Alcance maximo 320mm
-Precision 0,2 mm
-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth
-Fuente de alimentacion 100 V -240V, 50/60 Hz.
-Consumo 78 W maximo.
-Temperaturade trabajo-10° - 60°C
-Rango de ejes
-J1-120°~+120°
-J2 -5°~+90°
-J3-15°~490°
-J4 -140°~+140°
-Velocidadde ejes
-1320°/s
-J2320%
-3320°/s
-4 480°/s
-Materiales Aleacion 6061 y Plastico ABS
-Controlador Integrado
-InterfacesdeE/S
-10 E/S configurables comoentrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robético: impresion 3D, grabado laser, escrituray
dibujo. Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresion 3D

-Tamafio maximo deimpresion (L xW xH) 150 mm x 150 mmx 150 mm.

-Materialde impresion 3DPLA.

-Resolucion 0,1 mm.

-Incluye un rollo de didmetro1.75 mm peso200g.
-Herramienta de Grabado Laser

-Tipo 405 nm (laser azul).

-12V, disparadorTTL (con controlador PWM).
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-El consumode energia 500 mw
-Herramienta tipo Ventosa
-Didmetro delaventosa 20mm
-Presion -35 Kpa
-Herramienta tipo Gripper
-Tipo de unidad Neumatico
-8 Newton.
Uno (1) Brazos robdéticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:
Caracteristicas técnicas:
-Configuracién: SCARA
-Carga util Maxima 1.5 kg
-Radio de trabajo400 mm
-Repetibilidad £0,02 mm
-Voltaje nominal 100 ~ 240V CA, 50/60 Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad
-J1 +85°
-J2 £135°
-J35mm~245mm
-J4 +360°
-Velocidad méaxima dearticulacién
-J1180°/s
-J2180°/s
-J31000 mm/s
-J41000° /s
-InterfacesdeE/S
-16 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltaje a 24V.
-Interfaz End 10
-4 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)
-Potencianominal 192W.
-2 Puertos Ethernet
-2 Puertos USB 2.0
Un (1) Brazo robético colaborativotipo 5. Debera cumplir con las siguientes
caracteristicas minimas:
Caracteristicas técnicas:
-Alcance: 625 mm
-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: #0.05 mm
-Carga util (kg): 2 kg
-Grados de libertad: 6-DOF
-Radio de Accion:
-Joint 1:360°
-Joint 2:180°
-Joint 3:156°
-Joint4:360°
-Joint 5:360°
-Joint 6:360°
- Velocidad méxima:
-Joint 1: 135°/s
-Joint 2:135°/s
-Joint 3:135°/s
-Joint4:135°/s
-Joint 5:135°/s
-Joint 6:135°/s
- Puerto de Entradasy Salidas:
-Herramienta
-Entradas Digitales: 2
-Salidas Digitales: 2
-Entradas Analogas: 2
-Salidas Andlogas: 0
-Comunicacién: RS485
- Protocolode Comunicacién: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54
- Controlador:
-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 V CA, 7,5A, 50/60HZ
-Interfazde E/S:
-8 salidas digitales
-8 entradas/salidas digitales (multiplex)
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-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)

-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)

-1 entrada de codificador incremental ABZ

-Temperaturaambiente: 0?~50? / Humedad: =95%y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: 1P20
-Método de enfriamiento: Refrigeracién por aire forzado
Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel
Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:

-Carga util 20kg.

-Carrera efectiva 800mm.

-Rentabilidad +0,05 mm.

-Longitud deltornillode avance 20mm.

-Potencianominal 200W.

-Velocidad méaxima 800 mm/s.

-Dimensiones 1150 mm x230mm x90 mm.

-Aceleracién méaxima 1600 mm/s2.

Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)
Banda transportadora.
Caracteristicas técnicas:

-Carga util 500g

-Distancia de entrega efectiva 600 mm

-Velocidadméxima 120 mm/s

-Aceleracién méxima 1100mm /s?

Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:
CamaraHD acolor Industrial:

-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.

-Tamafio del sensor:1/2.5"CMOS

-Velocidadde fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944

-Tamafio de pixel: 2.2umx2.2um.

-SNR: >40 Db.

-Gama dinamica: >60dB.

-Tipo de obturador: Persiana.

-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 us-1 seg.

-Control de exposicidn: Automatica/ Manual.

-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.

-Interfazde datos: USB3.0

-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.

- Montura dellente: Mount C
Lente de enfoque:

-Distancia focal: 12mm.

-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).

-Rango de apertura: F2.8-F16.

-Modo de control: Apertura y enfoque manual.

-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507.

-Distorsion dptica: -0.38%

-Distancia de fotografia mas corta: 0.06m.

-Filtro: M27%*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-Nimero de LED 48 LED's

-lluminacién 40000 lux

-Longitud de onda455-457.5nm

-Distancia de funcionamiento 35-110mm

-Especificacion de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Didmetro externo: 70
mm, Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el uso de un software de
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control:Se proporcionard unsoftware de control propio que
se utilizard para interactuarconlos brazos robéticos. Este software debera ser
compatible con diferentes sistemas operativos, comoWindows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos roboticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz debera contar con un panel de
control principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicién actual, el estado delos motoresy la conexion con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacion.

-Visualizaciénen tiemporeal: El software deberd ofrecer una visualizacién
en tiemporeal del brazo robdtico enaccidn. Los usuarios deberan ver enuna
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitard la
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programacion y la supervision de las tareas realizadas.

-Programacién de tareas: La interfaz permitird a los usuarios programar
tareas paralos brazos robdticos. Esto se podra hacer a través de unainterfaz
grafica que deberd admitir arrastrary soltar los comandos y establecer parametros
de movimiento, velocidady coordenadas. También serd posible programar el
brazo robético utilizando lenguajes de programaciéncomo Python, C++o0 Lua lo
que brindard una mayor flexibilidad y personalizacion.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera permitira los
usuarios configurar diferentes parametros relacionados con el hardware de los
brazos robéticos,comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los
ajustes de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracién
de posicionesderesguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucion De Pantalla

-3840X2160

-HD/FullHD/4K

-RelaciénDe Aspecto

-16 X9

-Operacién De Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta con conexion Bluetooth

-WiFi

-ReproductorDe Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratoriode Robotica Mévil para disefiar, armar, programar robots que
puedan resolverdesafios de ingenieriacomo movimiento y calculo de trayectorias,
control porvisidn, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica movil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots mdéviles.

Con estos materiales se deberdn poder construir robots eficientesy veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robética movil.

Como objetivo, los robots deberanpoderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvision, inteligencia artificial.

Por medio de este laboratorio, se deberdnimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacion en robdtica mavil, la cual debera seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debe incluir:
Dos (2) Sistemas de construccion de robot movil tipo 1, queincluye al menos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estaciénde robdtica mévil para construccién de robots de
competencia, el cualincluye:

-Materiales de construccién de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezasde 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesador para el robot que cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacion porradio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4 v maximoen altaimpedancia
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(MIPS)

ambos

-Entradas digitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resolucidn de salida analogica: 12-bit

-Tecnologia del sistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones por segundo

-Nucleo Cortex M0 a 32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flash de32mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25"

-280x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
-Entrada para tarjeta microSD

-Expansion de hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth 4.2

-Sistema de radio

-Voltaje de 12.8V

-Tamafio 101.6mm x 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control de robotde tipo videojuego que cuente con:
-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar, y detener programas
-Conexioén conel controlador para seguimientodel nivel de bateria de

-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia

-10idiomas

-Bluetooth 4.2

-Descargay depuracion de programas a 200 kbps
-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade8 - 10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccion de no uso

-Puerto parasegundocontrol

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicacién inaldmbrica
-Soporte para 500 canales simultdneos
-Capacidad para usarBluetooth

-Indicador led

-Bateria recargable para controlador de 1100 mAh
-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos de recarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-Numero de motores en supico de poder 10
-Rendimientode los motores al 100% cuandola bateria se encuentra con

poca carga

-Capacidad12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mmx 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poderusarcartuchos de rendimiento

intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de alta resistencia 36T

-(8) Engranajes de alta resistencia 60T

-(8) Engranajes de alta resistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia
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-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de altaresistencia de 6 dientes

-Software de programacion con posibilidad de programar con bloquesy
con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:

-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mm a 2000 mm

-Debajo de los 200 mm debera tener una exactitud aproximada de +/- 15

-Por encima de 200 mm deberd tener una exactitud aproximada del 5%

-Reporte aproximado del tamafio del objetocomo pequefio, mediano, o
grande.

-Reporte de lavelocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor éptico

-Debera tener lafunciénen combinacién de sensor de luz ambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informaciénde color deberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o
escaladegrises

-(1) Sensor de inercia

-(1) Camarade vision

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poderusar cartuchos de rendimiento
intercambiables en 3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertosRJ11
cortos

-(3) Paquete de cables de conexion para controlador con puertosRJ11
largos

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartuchopara motor inteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccidon de robots méviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentadoen piezas de 2.5 cortables

-Acabado anodizado transparente cepilladoconalambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica movil
Caracteristicas técnicas:
-Paredes de perimetro para el desafio de robética, armable de PVC, que

contiene:

-(16) Conectoresen T

-(8) Conectores de esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusionesizquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de cédigo GPS

-(8) Paneleslaterales

-(4) Paneles centrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos contextura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un
campo de competicién.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestdtica (35-40)

-Espesorde0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:
-Cinco (5) porterias moviles, cada una con una (1) estaca
-Objetos Marcadores, cada unocon una Estaca en el centro.
-Porterias méviles hexagonales, con undiametroméximo de 10" (254
mm)y una alturatotalde 14,5" (368,3 mm).
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-La estaca seconsidera parte de la meta movil.
-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) por equipoy dos (2) neutrales
-Un tubo vertical de PVC Schedule 40de %" (12,7 mm) (gris, rojo o
azul)
-Una (1) escalera, contres (3) nivelesy una (1) estaca alta en lacima
-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm)x 46" (1168,4
mm) situadaen el centro delcampo.
-Escaleradecuatro postes verticales y tres conjuntos de peldafios
horizontalesa 457,2 mm, 812,8 mm y 812,8 mm. (812,8 mm) y 46" (1168,4 mm).
-Estaca alta sobre uno delos postes verticales
-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Altason partedela
Escalera.
-Cuarentay ocho(48)anillos, veinticuatro (24) de cada color (rojoy azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul, en forma de toroide, con un
didmetro exterior de 177,8 mm, undidmetro interior de 76,2 mm y un grosor (o
"diametrodeltubo") de 50,8 mm.
-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "didmetrodeltubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Divisidnpor clases y/o sesiones
-Entornos de simulacién 3D
-Robot movil preconfigurado
-Programacioén porbloques
-Programacién enPython
-Monitor de variables
-Ejemplos y guias de uso
-Licenciamiento pordoce meses.
-(1) Clave tipo ID para participaciénen temporada 2024-2025 de robética
movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).
-Nivel: Universidad.
-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-Relacién De Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
-Al menos 2 USB
-Al menos 1 RCA
-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots moviles. El tipo de competencia debera serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgar premios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratoriode Al & Internetde las Cosas
El laboratorio de Al & Intermet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
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aprendizaje STEM, las cuales deberan teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje delos
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacion asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemnet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:
La estacidnes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas).
Caracteristicas técnicas:
-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit
SoC, 1.5 Ghz o caracteristicas superiores
-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGLES 3.x) o caracteristicas
superiores
-Memoria RAM 4 Gb
-Puertos / Conectores
-2xUSB 2.0
-2xUSB3.0
-2 x micro-HDMI
-40 Pines Digitales de propodsito general
-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi802.11ac, Gigabit Ethernet
-Ranura de expansionde latarjeta MicroSDinterna.
-Pantalla Touch HDde 9 pulgadas
-Rango de visién dela pantalla de 1802
-Resolucién de 1024*600
-Cargador de 12V
-Tarjeta SD clase 10 consistema operativointegrado
-Lector de tarjetas TF
-El sistema cuenta conlos siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara
-1x Microfono
-1x Circuitode potencia
-1x Médulo LCD (MCP23008)
-1x LED de segmento HT16K33
-1x Motor de vibraciéon
-1x LED de matriz (MAX7219)
-1x Sensor deluz (BH1750)
-1x Zumbador
-1x Sensor de sonido
-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)
-1x Sensor ultrasénico
-1x Interfaz de servomotor
-1x UART
-1x Interfaz de motor paso a paso
-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)
-1x sensorde infrarrojos
-1x Sensor tactil (TTP223)
-1x Sensor de temperaturay humedad (DH11)
-1x Relevador
-1x Matriz de botones
-1x Botones independientes
-1x Médulo NFC (MFRC522)
-1x Interruptores
-1x Placade pruebas
-1x Indicador LEDGPIO
-Sistemas operativos compatibles:
-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux,
FreeBSD, Kodi, OpenWrt, RISCOS, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC

-Certificacién CE, FCC, RoHS

-Sistema operativo basado en Linux personalizado conlecciones de
aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:

-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
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programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
- 9 de Disefiode Juegos
- 9de Control de Hardware
-Curricula preinstalada en sistema operativo que constade 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada
-Incluye los siguientes componentes electrénicos:
-1x Control deinfrarrojo
-1x Manual de usuario
-1x Destornillador
-20x Cubiertas de botones
-1x Lapiz tactil
-1x Receptorinfrarrojo
-1x Lector de tarjetas de memoria SD
-1x Motor a pasos
-1x Mini servomotor
-1x Tarjeta RFID
-1x Cable puente GPIO
-1x Conector HDMI
-1x Conector MicroHDMI
-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm
-1x Mouse y teclado
-2x controles tipo joystick
-1x Paquete de Disipadores
Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla
-65”
-Tipo De Pantalla
-Smart TV de pantalla LED plana
-Resolucién De Pantalla
-3840X2160
-HD/FullHD/4K
-Relacién De Aspecto
-16 X9
-Operacién De Panel
-60 Hz
-Tecnologias
-HDR
-Cuenta con conexion Bluetooth
-WiFi
-ReproductorDe Medios USB
-Potencia De Audi -8 watts
-Periféricos
-Al menos 1 RJ45
-Al menos 3 HDMI
-Al menos 2 USB
-Al menos 1 RCA
-Debera incluirsoporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:
-Red Inaldmbrica:
-Normas:
-Wi-Fi 6
-IEEE 802.11ax/ac/n/a 5 GHz.
-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.
-Rango Wi-Fi:
-4 x antenasfijas de altorendimiento:
-Multiples antenas forman unconjunto de refuerzo de sefial para cubrir
mas direcciones y areas grandes
-Capacidad Wi-Fi:
-Banda dual:
-Asignacidn de dispositivos a diferentes bandas para unrendimiento
6ptimo
-4 flujos:
-Conecta tus dispositivos a mds ancho de banda
-Modos de trabajo:
-Modo de enrutador
-Modo de punto de acceso
-Hardware:
-Procesador:
-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores
-Puertos Ethernet:
-1 x Gigabit WAN Port
-4 x Gigabit LAN Port
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-Adaptador de Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:
-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)
-Seguridad de Red:
-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IPy MAC

-Puerta de enlace dela capa de aplicacién
-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direcciénde reservas

-Lista de clientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordeberd incluir una propuesta de calendariocon cursos de
certificacidn para que la Universidad Tecnoldgica de Mineral de la Reforma pueda
tener la posibilidad de certificacién de Instructores ( Ver Anexos Técnicos Ay B)

El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcién pordoce mesesala
Academia STEM para la emision de certificados gratuitos paraalumnos dela
Universidad Tecnoldgica de Mineral de la Reforma. ((Ver Anexo Técnico B))

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su
nombre” de las marcas con las que oferte los laboratorios.

El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

12

PQ

Centro Certificador Academia STEM Tipo “B”, queincluye la adquisicion de los
siguientes Laboratorios de STEM paralaIndustria 4.0 - Laboratorio de Robdtica
Colaborativa, compuesto por una linea de produccion flexible, la cual puede
separarse en modulos didacticos para simular procesos de manufactura. El
laboratorio estara compuesto porlos siguientes componentes:

Tres (3) Mesas de trabajo conlas siguientes caracteristicas:

-Base de fibropanel de densidad media.

-Estructura consoportes de perfil metalico.

-Medidas 1.29m*0.80m*1m

-2 puertas abatibles

-Cerrada alos contornos conlamina

Un (1) Médulo Central, compuesto por:

El médulo centralactia comoelcentrode controly coordinacionde todos los
componentes de lalinea. Desde este punto, serd posible supervisar y coordinar el
flujo de trabajo. El médulo central permitird la comunicacidony sincronizacion
entre los diferentes equipos. El médulose basara en los siguientes componentes:
-Dos (2) Controladores Légicos Programables

-Propiedades de sistema

-Procesador: AlteraNios®? Il 64 MHz Frecuencia de reloj 64 MHz o con
caracteristicas superiores

-Memoria de datos remanentes: 8 kbyte(s) (NVRAM)

-Sistema de tiempode ejecucion IEC-61131

-Memoria de programa: 192 kbyte(s)

-Memoria de datos: 192 kbyte(s)

-Numero tareas de mando:8 tareas

-INTERBUS-Master

-Numero de datos de proceso / méx. 4096 Bit (INTERBUS)

-Numero de participantes soportados: 63 participantes

-Numero de participantes de bus local conectables: 63 participantes
-Numero de participantes con canal de parametros: 8 participantes
-Modbus/TCP-Client
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-Numero de datos de proceso: méx. 8192 Bit (Cliente Modbus/TCPintemno)
-Numero de clientes TCP Modbus: max. 4

-PROFINET

-Especificaciéon: PROFINET 2.2

-Lenguajes de programacién soportados

-Lista deinstrucciones (AWL/IL)

-Grafico secuencial de funciones (AS/SFC)

-Esquema de contactos (KOP/LD)

-Diagrama de bloques de funcién (FBS/FBD)

-Texto estructurado (ST)

-Propiedades eléctricas

-Medio de transmision/ Cobre

-Posee Relojde tiemporeal integrado

-Tension de alimentacion: 24V DC -15 % / +20 % (seglin EN 61131-2)
-Tensién de alimentacién: 19,2V DC... 30V DC

- Absorciénde corriente: 80 mA (sin bornes de E/S conectados)
-Datos de entrada digitales:

-Descripcién delaentrada: EN 61131-2 tipo 1 NPN/PNP
-Numero de entradas: 8

-Longitud del cable: max. 30 m

-Tecnologia de conexién: 2, 3, 4 conductores

-Rango de tensién deentrada: -0,5V... 30 V

-Margen de tensidnde entrada Sefial "0": -0,5V...5V
-Margen de tensionde entrada Sefial "1": 15V... 30V
-Datos de salidas digitales:

-Tipo de conexién: Conexién porresorte

-Tecnologia de conexion: 2, 3, 4 conductores
-NUumero de salidas: 4

-Corriente de salida maxima por canal: 500mA
-Corriente de salida maxima por médulo/borne: 2A
-Carga nominal de lamparas: 12W

-Carga nominal resistiva: 12W

(1) Un Switch LAN de 16 puertos con al menos las siguientes caracteristicas:
-Estandaresy Protocolos

-IEEE 802.3i /802.3u/802.3ab /802.3x/802.1p
-Interface

-16 10/100/1000Mbps Ports

-Auto-Negotiation

-Auto-MDI/MDIX

-Contar con Cerradura de Seguridad Fisica

-Fuente de Alimentacién

-Adaptadorde Alimentacién Externo (Salida: 12VDC/ 1.0A)
-Indicador LED

-System Power

-Link/Act indicators perportbuiltinto each RJ-45 port
-Consumo Maximo de energia

-10W (220V/50Hz)

-Disipacion Maxima de Calor

-34,12BTU/h

-Rendimiento

-Tasa de Reenvio de Paquetes

-23.8Mpps

-Tabla de MAC Address

-8K

-Paquetes de Memoria de bufer

-4.1Mb

-Jumbo Frame

-10KB

-Certificacién

-CE, FCC,RoHS

(1) Una Computadora de escritorio con Monitor, conlas siguientes caracteristicas:
-Procesador Intel Core 15-12500 T o superior
-Frecuencia del procesador hasta 4.4GHz

-Ram

-8 GB DDR4

- Almacenamiento interno

-256GB SSD

-Sistema operativo

-Windows 10Pro.

-Periféricos

-UsB 2.0

-USB 3.0

-HDMI
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-Pantalla

-21.5 pulgadas (1920 x 1080 pixeles).

-Entradas HDMI

-Entrada VGA

-Cuenta concables de Conexién

-Cable de Corriente

-Cable de video

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 1. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

-Carga Util Maxima 0.500 kg

-Radio de trabajo 440 mm

-Repetibilidad +0.05mm

-Voltaje nominal 100~240V CA, 50/60Hz
-Interface de comunicacidon TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-Grados de Libertad 4

-J1+160°

-J2-25°~85°

-J3-25°~105°

-J4 -360°~360°

-Velocidad maxima de articulacién

-J1300°/s

-J2300°/s

-13300°/s

-J4300°/s

-Interfaces de E/Sy codificador

-16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltajea 24V.
-Codificador incremental ABZ (diferencial)
-InterfazEnd 10

-2 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-2 puertos digitales de entrada convoltaje a 24V.
-Potencia nominal 150W.

-2 Puertos Ethemet

-2 Puertos USB 2.0

-Rango de temperatura

-Temperatura dealmacenamiento:-25 ? ~55 ?
-Temperatura detrabajo: 0 ?~40?

Dos (2) Brazos robéticos colaborativos tipo 2. Debera cumplircon las siguientes
caracteristicas:

-Grados de libertad 4

-Capacidad decarga500g

-Alcance maximo320mm

-Precision 0,2 mm

-Comunicacién USB/Wifi/Bluetooth

-Fuente de alimentacion 100V -240V, 50/60Hz.
-Consumo 78 W maximo.

-Temperatura de trabajo -10°-60°C

-Rango de ejes

-J1-120°~+120°

-J2-5°~+90°

-J3-15°~+90°

-4 -140°~+140°

-Velocidad de ejes

-J1320°/s

-J2320°/s

-13320°/s

-J4 480°/s

-Materiales Aleacion 6061y Plastico ABS
-Controlador Integrado

-Interfaces de E/S

-10 E/S configurables como entrada analogica o salida PWM
-4 Salida de potencia controlablea 12V.
-Funciones de Brazo robdtico: impresién 3D, grabadolaser, escrituray dibujo.
Caracteristicas de las herramientas:
-Herramienta de Impresién 3D

-Tamafio maximo deimpresion (L xW xH) 150 mm x 150 mm x 150 mm.
-Materialdeimpresion3D PLA.

-Resolucion0,1 mm.

-Incluye un rollode didmetro 1.75 mm peso 200g.
-Herramienta de Grabado Laser

-Tipo 405 nm (l&ser azul).

-12V, disparador TTL (con controlador PWM).

-El consumo de energia 500 mw
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-Herramienta tipo Ventosa
-Didmetrodelaventosa 20mm

-Presion -35Kpa

-Herramienta tipo Gripper

-Tipo de unidad Neumatico

-8 Newton.

Uno (1) Brazos robdticos colaborativos tipo 3. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas:

Caracteristicas técnicas:

-Configuracién:SCARA

-Carga utilMdxima 1.5 kg

-Radio de trabajo 400 mm

-Repetibilidad 20,02 mm

-Voltaje nominal 100~240 V CA, 50/60Hz
-Interface de comunicacién TCP/IP, Modbus TCP, Modbus RTU
-4 Grados de Libertad

-J1+85°

-J2 +135°

-J35mm~245mm

-J4 £360°

-Velocidad maxima de articulaciéon

-J1180°/s

-J2180°/s

-J31000 mm/s

-J41000° /s

-Interfaces de E/S

-16 puertos digitales de salida convoltaje de 24V.
-16 puertos digitales de entrada con voltajea 24V.
-InterfazEnd 10

-4 puertos digitales de salida con voltaje de 24V.
-4 puertos digitales de entrada convoltajea 24V.
-1 RS485 (Modbus_RTU)

-Potencia nominal 192W.

-2 Puertos Ethemet

-2 Puertos USB 2.0

Un (1) Brazo robdtico colaborativo tipo 5. Debera cumplir conlas siguientes
caracteristicas minimas:

Caracteristicas técnicas:

-Alcance: 625 mm

-Velocidad Mdxima: 1.6 m/s
-Repetibilidad: +0.05mm

-Carga util (kg): 2 kg

-Grados de libertad: 6-DOF

-Radio de Accién:

-Joint 1:360°

-Joint 2:180°

-Joint 3:156°

-Joint 4:360°

-Joint 5:360°

-Joint 6:360°

- Velocidad maxima:

-Joint 1:135°/s

-Joint 2:135°/s

-Joint3:135°/s

-Joint4:135°/s

-Joint 5:135°/s

-Joint 6:135°/s

- Puerto de Entradasy Salidas:

-Herramienta

-Entradas Digitales: 2

-Salidas Digitales: 2

-Entradas Andlogas: 2

-Salidas Analogas: 0

-Comunicacion:RS485

- Protocolo de Comunicacion: TCP/IP, Modbus, EtherCAT, Wi-Fi
- IP54

- Controlador:

-Ejes controlados: 6 ejes+ejes externos
-potencia de entrada: monofasica 110 V/220 VCA, 7,5 A, 50/60 HZ
-Interfazde E/S:

-8 salidas digitales

-8 entradas/salidas digitales (multiplex)

-2 salidas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)
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-2 entradas analdgicas (voltaje: 0V-10V, corriente: 4mA-20mA)

-1 entrada de codificadorincremental ABZ

-Temperatura ambiente: 0?~50? / Humedad: =95% y sin condensacion
-Clasificacion de proteccion: IP20

-Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado

Un (1) Accesoriopara desplazamientotipo Riel

Séptimo eje mddulolineal (Riel de desplazamiento) controlado por unservomotor
y un servocontrolador, debera cumplir con las siguientes caracteristicas:
-Carga Util 20 kg.

-Carrera efectiva 800mm.

-Rentabilidad +0,05 mm.

-Longitud deltomillo de avance 20mm.

-Potencia nominal 200W.

-Velocidad méxima 800 mm/s.

-Dimensiones 1150mm x230mmx 90 mm.

-Aceleraciéon maxima 1600 mm/s2.

Dos (2) Accesorios para desplazamiento (banda)

Banda transportadora.

Caracteristicas técnicas:

-Carga util500g

-Distancia de entrega efectiva 600 mm

-Velocidad méxima 120mm /s

-Aceleracién maxima 1100 mm/s?

Un (1) Sistema de visidn conlicencia perpetua tipo dongle usb
Caracteristicas técnicas:

CamaraHD acolor Industrial:

-Pixeles efectivos: 5,000,000 pixeles.

-Tamafio delsensor: 1/2.5"CMOS

-Velocidad de fotogramas/Resolucion: 31 @2592x1944

-Tamafio de pixel:2.2umx2.2um.

-SNR: >40 Db.

-Gama dindmica:>60dB.

-Tipo de obturador: Persiana.

-Tiempo de exposicion: Formato de Bayer: 16 ps-1 seg.

-Control de exposicidon: Automatica / Manual.

-Dimensiones: 29mm*29mm*30mm.

-Interfaz de datos: USB3.0

-Temperatura de funcionamiento: 0~50°C.

- Montura del lente: MountC

Lente de enfoque:

-Distancia focal: 12mm.

-Tamafio maximo deimagen: 1/1.8"(f9mm).

-Rango de apertura: F2.8-F16.

-Modo de control: Aperturay enfoque manual.

-Temperatura de funcionamiento: -10?-+507?.

-Distorsion éptica:-0.38%

-Distancia de fotografia mas corta:0.06m.

-Filtro: M27%*0.5

-Tamafio: f29mm*35.36mm.

Fuente de luzauxiliarblanca:

-Color de luzblanca

-Numero de LED 48 LED’s

-lluminacién 40000 lux

-Longitud de onda 455 -457.5nm

-Distancia de funcionamiento35 -110mm

-Especificacién de tamafio Didmetro interno: 40 mm, Diametro externo: 70 mm,
Altura: 25 mm.

-Licencia Perpetua USB Dongle Key, que permite el usode unsoftwarede
adquisicién de imagenes con las siguientes caracteristicas:

-Software de control: Se proporcionard un software de control propio que se
utilizard parainteractuar con los brazos robdticos. Este software deberd ser
compatible con diferentes sistemas operativos, como Windows, Macy Android. Al
abrir el software, los usuarios deberan poder accedera todas las funcionesy
caracteristicas de los brazos roboticos.

-Panel de control principal: Lainterfaz deberd contar conun panel de control
principal que mostrard informacién esencial sobre el estado del brazo
robético, como la posicidn actual, el estado de los motoresy la conexion con otros
dispositivos. Aqui es donde los usuarios deberan verificar el estado del sistema
antes de poderrealizar cualquier operacién.

-Visualizacién entiempo real: El software deberd ofrecer una visualizaciénen
tiempo real del brazo robético en accién. Los usuarios deberanver en una
representacion grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilitaré la
programacion y la supervision de las tareas realizadas.
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-Programacion de tareas: La interfaz permitira a los usuarios programar tareas
para los brazos robodticos. Esto se podrd hacer a través de una interfaz gréfica que
debera admitir arrastrar y soltar los comandos y establecer parametros de
movimiento, velocidad y coordenadas. También sera posible programar el brazo
robético utilizando lenguajes de programacion como Python, C++o0 Lua lo que
brindard una mayor flexibilidad y personalizacion.

-Configuracién de hardware: La interfaz también debera pemmitir a los usuarios
configurar diferentes parametros relacionados conel hardware de los brazos
robdticos, comolavelocidad de los motores, los limites de movimiento, los ajustes
de seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacién, configuracionde
posiciones de resguardo.

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto

-16 X9

-OperaciénDe Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta conconexion Bluetooth

-WiFi

-Reproductor De Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluir soporte articulado para montaje enpared

Incluye lainstalacion y capacitacion enelusodellaboratorio.

-Laboratorio de Robdtica Mévil para disefiar, armar, programar robots que puedan
resolver desafios de ingenieria como movimiento y calculo de trayectorias, control
por visidn, inteligencia artificial.

Para el laboratorio de robdtica mavil se requiere esté equipado con una variedad
de recursosy herramientas especializadas en el disefio, construcciony
programacion de robots maviles.

Con estos materiales se deberan poder construir robots eficientes y veloces, conlo
ultimo en tecnologia de robdtica movil.

Como objetivo, los robots deberan poderresolver desafios de ingenieria como
movimiento y calculode trayectorias, control porvisidn, inteligencia artificial.
Por medio de este laboratorio, se deberdanimpartir capacitaciones parala
obtencidn de certificacidn en robdtica mévil, la cual deberd seracreditada por
medio de unexamen que evalie los conocimientos del solicitante.

El laboratorio debeincluir:

Dos (2) Sistemas de construccion de robot mévil tipo 1, queincluye almenos los
siguientes componentes de acuerdo al sistema:

-(1) Estacidn de robdtica movil para construccion de robots de competencia, el
cual incluye:

-Materiales de construccion de aluminio

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentado enpiezas de 2.5” cortables

-Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre

-Espesorde 1.6 mm

-(1) Procesadorparael robotque cuente con:

-21 puertosinteligentes RJ11 que detectan:

-Motores

-Sensores

-Comunicacién por radio

-8 puertos digitales / analogicos 3-wire

-Salidas digitales

-Activo: 2.9 Ven altaimpedancia

-Inactivo: 0.4v maximo enaltaimpedancia

-Entradasdigitales:

-Activo:2.4-5.5V

-Inactivo:0.0-1.0V

-Entrada analogica:0-5V

-Resolucién de salida analogica: 12-bit
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-Tecnologia delsistema

-Nucleo Cortex A9 a 668 MHz 1333 Millones de instrucciones porsegundo (MIPS)
-Nucleo Cortex M0 a 32 MHz

-Una FPGA

-Memoria de 128 mb

-Memoria flashde 32 mb

-Puerto USB 2.0 High Speed (480 Mbit/s)

-Pantalla tactil

-4.25”

-280 x 272 pixeles

-65k colores

-Almacenamiento para hasta 8 programas simultaneos
-Entrada paratarjeta microSD

-Expansionde hasta 16 gb FAT 32

-Caratula protectora

-Conectividad:

-Bluetooth4.2

-Sistema de radio

-Voltaje de12.8V

-Tamafio 101.6mmx 139.7mmx 33.02mm

-Peso de 285g

-(1) Control derobot de tipo videojuego que cuente con:
-Pantalla LCD monocromatica 128 x 64 pixeles

-Luz de fondo con leds rojos o blancos

-Posibilidad de seleccionar, comenzar,y detener programas
-Conexion con el controlador para seguimiento del nivel de bateria de ambos
-Indicador de sefial de comunicacion

-Indicador de modo competencia

-10 idiomas

-Bluetooth4.2

-Descargay depuracion de programas a 200 kbps

-2 joysticks

-12 botones

-Vibrador

-Bateria Li-ion recargable

-Tiempo de bateriade 8 - 10 horas

-Tiempo de carga de bateria 1 hora

-Deteccién deno uso

-Puerto para segundo control

-Peso de 350g

-Radio de robot para comunicaciéninaldmbrica
-Soporte para 500 canales simultaneos

-Capacidad para usar Bluetooth

-Indicador led

-Bateriarecargable para controlador de 1100 mAh
-Lithium Iron (LiFePO4)

-200 ciclos derecarga completa

-Voltaje nominal 12.8V

-Corriente maxima 20 A

-Energia maxima de salida: 256 Watts

-Numero de motores en su picode poder 10
-Rendimientode los motores al 100% cuando la bateria se encuentra con poca
carga

-Capacidad 12.8 Wh

-350g de peso

-Dimensiones 46.45mm x 160.45mmx 24.64mm

-(4) Motores inteligentes 11 watts de potencia

-Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimientointercambiables en
3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(8) Engranajes de altaresistencia 36T

-(8) Engranajes de altaresistencia 60T

-(8) Engranajes de altaresistencia 84T

-(32) Insertos de engranajes cuadrados de alta resistencia
-(32) Insertos de engranajes de giro libre

-(4) Pifiones de altaresistencia de 6 dientes

-Software de programacion con posibilidad de programar con bloquesy con texto.

-Sensores compatibles con controlador de robot:
-(1) Sensor de Game Positioning System

-(1) Sensor de distancia

-rango de 20 mma 2000 mm
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-Debajo delos 200 mmdebera tener una exactitud aproximada de +/- 15 mm
-Por encima de 200 mmdeberd tener una exactitud aproximada del 5%
-Reporte aproximado del tamafiodel objeto como pequefio, mediano, o grande.
-Reporte de la velocidad aproximada del objeto

-(1) Sensor dptico

-Debera tener la funcién encombinacién de sensor de luzambiente, color,
proximidady sensor de gestos.

-La informacién de colordeberd mostrarse en RGB, HUE, y saturacién o escala de
grises

-(1) Sensor deinercia

-(1) CdAmaradevisidon

-(2) Potenciémetro

-(6) Motor inteligente de engranajes intercambiables

-Con la caracteristica de poder usar cartuchos de rendimientointercambiables en
3 opciones:

-36:1 (100 rpm)

-18:1 (200 rpm)

-6:1 (600 rpm)

-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador con puertos RJ11 cortos
-(3) Paquete de cables de conexidn para controlador conpuertos RJ11 largos
-(3) Cartucho para motorinteligente con relacién de engranajes 36:1

-(3) Cartucho para motorinteligente con relacién de engranajes 6:1

-(2) Paquetes de material de construccién de robots moéviles de aluminio:

-En formato C con agujeros para ensamblaje.

-6 barras de construccion por paquete

-Hechos de aluminio 5052-H32

-Segmentado enpiezas de 2.5” cortables

-Acabado anodizadotransparente cepillado con alambre

-Espesorde 1.6 mm

Uno (1) Canchade Juego que cuente con las siguientes caracteristicas.
Estructura perimetral para campo de robdtica movil

Caracteristicas técnicas:

-Paredes de perimetro para el desafio de robdtica, armable de PVC, que contiene:
-(16) ConectoresenT

-(8) Conectoresde esquina

-(4) Extrusiones laterales

-(4) Extrusiones centrales

-(4) Extrusiones izquierdas

-(8) Extrusiones centrales verticales

-(4) Extrusiones verticales de esquina

-(12) Extrusiones de codigo GPS

-(8) Paneles laterales

-(4) Panelescentrales

-(2) Correas

-(2) Cajasde campo

-(2) Estuches para baldosas

-(36) Tapetes antiestaticos con textura.

-Baldosas de espuma encajables de 2 x 2 utilizadas para construir un campo de
competicién.

-Estas losetas sonresistentes a las descargas electrostaticas.

-Material de espuma EVA antiestética (35-40)

-Espesor de0.63" (1.6cm)

Uno(1) Elementos deinteraccion para robots moviles, el cual incluye:

-Cinco (5) porterias moviles, cada unaconuna (1) estaca

-Objetos Marcadores, cada unoconuna Estaca en el centro.

-Porterias moéviles hexagonales, conun didmetromaximo de 10" (254 mm)y una
altura totalde 14,5" (368,3 mm).

-La estaca se considera parte de la meta movil.

-Cuatro (4) estacas de pared, una (1) porequipo y dos (2) neutrales

-Un tubo vertical de PVC Schedule 40 de 4" (12,7 mm) (gris, rojo o azul)

-Una (1) escalera, con tres (3) nivelesy una (1) estaca altaen la cima

-Una estructurade 36" (914,4mm)x 36" (914,4mm) x 46" (1168,4 mm) situadaen
el centro del campo.

-Escalerade cuatro postes verticalesy tres conjuntos de peldafios horizontales a
457,2 mm,812,8 mmy 812,8 mm. (812,8 mm)y 46" (1168,4 mm).

-Estaca alta sobre uno delos postes verticales

-Estructuras de soporte, herrajesy la Estaca Alta son parte de la Escalera.
-Cuarentay ocho (48) anillos, veinticuatro(24) de cada color (rojo y azul)
-Objeto de plasticohueco, rojo o azul,en forma de toroide, con un didmetro
exteriorde 177,8 mm, undidmetrointeriorde 76,2 mmy un grosor (o "diametro
del tubo")de 50,8 mm.

-Interior de 76,2 mmy un grosor (o "diametrodel tubo") de 50,8 mm.

Una (1) Licenciamiento de la Temporada el cual consiste en:

195

ba-N125-2024
DMH



-(1) Software de simulacién de robots méviles enlinea, que cuente con:
-Division por clases y/o sesiones

-Entornos de simulacién 3D

-Robot mévil preconfigurado

-Programacién por bloques

-Programacion en Python

-Monitor de variables

-Ejemplos y guias de uso

-Licenciamiento por doce meses.

-(1) Clave tipo ID para participacion entemporada 2024-2025 de robdtica movil
-Vigencia 1 temporada (hasta mayo 2025).

-Nivel: Universidad.

-Alcance: Mundial.

Uno (1) Televisor de 65”, con las siguientes caracteristicas:

-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto

-16 X9

-OperaciénDe Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta conconexion Bluetooth

-WiFi

-Reproductor De Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluir soporte articulado para montaje en pared

Los productos utilizados para el cumplimientodel presente deberan poder ser
usados en competencias de robots méviles. El tipo de competencia deberd serpor
medio de diferentes torneos a nivel nacional, que deben otorgarpremios de
validez mundial en rubros como programacion, disefio y construccién. Estas
competencias debenllevarse a cabo en nivel regional, nacional e internacional y
deben ser organizadas por un organismo autorizado por los organizadores de las
competencias mundiales.

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

-Laboratorio de Al & Internet de las Cosas

El laboratorio de Al & Intemet de las cosas se requiere equipado con estacionesde
aprendizaje STEM, las cuales deberdn teneruna gran variedad de material
electronico asi como contenidos precargados STEM, para el aprendizaje de los
estudiantes.

Con el material de las estaciones de aprendizaje STEM, los estudiantes deberan
aprender a programar endiferentes lenguajes de programacién asicomo
desarrollar unavariedad de circuitos electrénicos.

Como objetivodellaboratorio, los estudiantes realizaran diferentes tipos de
practicas, experimentos, programaciény desarrollo de proyectos en diferentes
lenguajes de programacion.

El Laboratorio de Al & Intemet de las Cosas, debera integrar lo siguiente:
Veinticuatro (24) Estacion Inteligente De Aprendizaje STEM EstaciénTipo 1, conlas
siguientes caracteristicas:

La estacidnes un sistema integrado, disefiado para facilitar el aprendizajey la
practica dedisciplinas STEM (ciencia, tecnologia, ingenieriay matematicas).
Caracteristicas técnicas:

-Procesador Broadcom BCM2711, Quad core Cortex-A72 (ARM v8) 64-bit SoC, 1.5
Ghz o caracteristicas superiores

-GPU VideoCore VI (con soporte para OpenGL ES 3.x) o caracteristicas superiores
-Memoria RAM 4 Gb

-Puertos / Conectores

-2xUSB2.0

-2xUSB3.0

-2 x micro-HDMI

-40 Pines Digitales de propdsito general

-Conectividad Bluetooth 5.0, Wi-Fi 802.11ac, Gigabit Ethemet

-Ranura de expansion de la tarjeta MicroSDinterna.
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-Pantalla TouchHD de 9 pulgadas

-Rango de visiénde la pantalla de 1802

-Resolucidénde 1024*600

-Cargadorde 12V

-Tarjeta SD clase 10 con sistema operativo integrado
-Lector de tarjetas TF

-El sistema cuenta con los siguientes componentes electrénicos:
-1x Cdmara

-1x Microfono

-1x Circuitode potencia

-1x Médulo LCD (MCP23008)

-1x LED de segmento HT16K33

-1x Motor de vibracién

-1x LED de matriz (MAX7219)

-1x Sensor deluz (BH1750)

-1x Zumbador

-1x Sensor de sonido

-1x Sensor de movimientoPIR (LH1778)

-1x Sensor ultrasénico

-1x Interfaz de servomotor

-1x UART

-1x Interfaz de motor paso a paso

-1x Sensor deinclinacién (SW-200D)

-1x sensorde infrarrojos

-1x Sensor tactil (TTP223)

-1x Sensor detemperaturay humedad (DH11)

-1x Relevador

-1x Matriz de botones

-1x Botonesindependientes

-1x Médulo NFC (MFRC522)

-1x Interruptores

-1x Placade pruebas

-1x Indicador LED GPIO

-Sistemas operativos compatibles:

-Raspbian, Ubuntu, CentOS, Windows loT, Kail, Pidora, ArchLinux, FreeBSD, Kodi,
OpenWrt, RISC 0S, RetroPie, LAKKA, Recalbox, LibreELEC, OSMC
-Certificacion CE, FCC, RoHS

-Sistema operativo basado en Linux personalizado con lecciones de aprendizaje
La estacién STEM incluye los siguientes componentes y materiales para
proporcionar una experiencia de aprendizaje mas completa:
-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 18 lecciones de
programacion basica, divididas por las siguientes categorias:
-9 de Disefio de Juegos

- 9 de Control de Hardware

-Curricula preinstalada en sistema operativo que consta de 21 lecciones de
programacion en Pythonavanzada

-Incluye los siguientes componentes electrénicos:

-1x Control deinfrarrojo

-1x Manual de usuario

-1x Destornillador

-20x Cubiertas de botones

-1x Lapiztactil

-1x Receptor infrarrojo

-1x Lector de tarjetas de memoria SD

-1x Motor a pasos

-1x Mini servomotor

-1x Tarjeta RFID

-1x Cable puente GPIO

-1x Conector HDMI

-1x Conector MicroHDMI

-1x Adaptador de audifonos tipoJack 3.5 mm

-1x Mouse y teclado

-2x controles tipo joystick

-1x Paquete de Disipadores

Un (1) Televisorde 65”, con las siguientes caracteristicas:
-Tamafio De Pantalla

-65”

-Tipo De Pantalla

-Smart TV de pantalla LED plana

-Resolucién De Pantalla

-3840X 2160

-HD/FullHD/4K

-Relacién De Aspecto
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-16 X9

-OperaciéonDe Panel

-60 Hz

-Tecnologias

-HDR

-Cuenta conconexion Bluetooth

-WiFi

-Reproductor De Medios USB

-Potencia De Audi -8 watts

-Periféricos

-Al menos 1 RJ45

-Al menos 3 HDMI

-Al menos 2 USB

-Al menos 1 RCA

-Debera incluir soporte articulado para montaje en pared
Uno (1) ROUTER WIFI 6 con las siguientes caracteristicas:
Especificaciones técnicas del Router:

-Red Inalambrica:

-Normas:

-Wi-Fi 6

-IEEE 802.11ax/ac/n/a5 GHz.

-IEEE 802.11n/b/g 2.4 GHz.

-Rango Wi-Fi:

-4 x antenas fijas de alto rendimiento:
-Multiples antenas formanun conjunto de refuerzo de sefial para cubrir mas
direccionesy dreas grandes

-Capacidad Wi-Fi:

-Banda dual:

-Asignacion de dispositivos a diferentes bandas para un rendimiento éptimo
-4 flujos:

-Conecta tus dispositivos a mds anchode banda
-Modos de trabajo:

-Modo de enrutador

-Modo de punto de acceso

-Hardware:

-Procesador:

-1.5 GHz Triple-Core CPU o caracteristicas superiores
-Puertos Ethernet:

-1 x Gigabit WAN Port

-4 x Gigabit LAN Port

-Adaptadorde Corriente

-Si

-Fuente de Alimentacién Externa:

-12V/1A

-Seguridad:

-Cifrado Wi-Fi:

-WPA

-WPA2

-WPA3

-WPA/WPA2-Enterprise (802.1x)

-Seguridad de Red:

-Cortafuegos SPI

-Control de acceso

-Enlace IP y MAC

-Puerta de enlace dela capa de aplicacion
-Software:

-Protocolos:

-IPv4

-IPv6

-DHCP:

-direccion dereservas

-Lista declientes DHCP

Incluye instalacion y capacitacion enelusodellaboratorio

El proveedordebera incluir una propuesta de calendariocon cursos de

certificacion para que la Universidad Tecnoldgica de la Sierra Hidalguense pueda

tener la posibilidad de certificacidn de Instructores (Ver Anexos Técnicos Ay B)
El proveedoradjudicado debera incluir lainscripcion pordoce mesesala
Academia STEM para la emisién de certificados gratuitos paraalumnos de la
Universidad Tecnoldgica dela Sierra Hidalguense. (Ver Anexo Técnico B)

El licitante participante deberd contar con “cartas de distribuidorautorizadoa su

nombre” delas marcas con las que oferte los laboratorios.
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El licitante participante como parte de su propuesta debera demostrar mediante
carta que estd autorizado para realizar la instalacion de centros certificadores dela
Academia STEM.

Nota: transcribir de manera integra las modificaciones derivadas de la junta de aclaraciones e indicar en su oferta técnica y econdmica los siguientes datos.
Vigencia de la proposicion:

Condiciones de pago:

Plazo y condiciones de entrega de los bienes:

Lugar de entrega de los bienes:

Los licitantes deberan apegarse estrictamente a las condiciones establecidas en los puntos 1.2, 1.3, 1.4 y 1.5 indicando en forma integral el contenido de los puntos o en caso contrario
deberan sustituirlo con la frase “segun convocatoria ala Licitacion Publica”
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Anexo No. 2
“Representacion legal”

Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Representacion legal
nombre) , manifiesto bajo protesta de decir verdad, que los datos aqui asentados, son ciertos y han sido debidamente verificados, asi como que cuento con facultades suficientes para suscribir la proposicién en la presente licitacion
publica, a nombrey representacion de:

Registro federal de contribuyentes:

Numero de folio de la cedula de identificacion fiscal
Cu
Domicilio:
Calle y nimero:

Colonia: Delegacién o municipio:

Codigo postal: Entidad federativa:

Teléfonos: Fax:

Correo electrénico:

No. De la escritura publica en la que consta su acta constitutiva: Fecha:

Nombre, nimero y lugar del notario publico ante el cual se dio fe de la misma:

Inscrita en el registro publico de la propiedad y del comercio, bajo el No. tomo, libro seccion fecha en

Relacién de accionistas.

Apellido patemo: Apellido materno: ___ Nombre(s):
Descripcidn del objeto social:
Reformas al acta constitutiva:

Nombre del apoderado o representante:
Datos del documento mediante el cual acredita su personalidad y facultades. —
Escritura publica niumero: fecha:

Nombre, nimero y lugar del notario publico ante el cual se otorgé:

a de del 2024

Protesto lo necesario.

AVISO DE PRIVACIDAD INTEGRAL
Propésito por el cual se recaban sus datos personales y proteccion de los mismos

La Direccién de Licitaciones de la Direccién General de Compras Publicas, ubicada en calle Belisario Dominguez No. 901, Colonia Jardin Colén, C.P. 42000, Pachuca de Soto, Hidalgo, es la responsable del uso y proteccién de sus datos personales con fundamento en el Articulo 67 de la Ley de
Transparencia y Accesoa la Informacién Pablica para el Estado de Hidalgo, asi comoala Ley de Proteccién de DatosPersonales en Posesién de Sujetos Obligados para el Estado de Hidalgo en sus articulos 1°, 3° fracciones | y XXX, 34, 35 39 informandole lo siguiente:
Los datos personales que recabamosy utiizamos de usted, son necesarios para el servicio y/o trémite que solicita, y los utilzaremos para las siguientes finalidades de conformidad al fundamentolegal referido en cada una de ellas:

> Acreditar la personalidad juridica para la pr 6n de proposi dentro del de licitacion publica entérminos delos articulos 33 fraccionl, 40, 41, 45 dela Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sector Péblico del Estado de Hidalgo
No exis inali ni ias de sus datos que requieren su consentimiento como titular.
Le informamos que, si usted no manifiesta su negativa para llevar a cabo el tratamiento descrito en los apartados anteriores, entenderemos que ha otorgado su consentimiento para hacerlo, salvo lo establecido por los articulos 7 Fracciones I, 11y 1V, 19y 98 por causasde excepcién previstasena
citada ley de proteccion de datos personales.
Para llevar a cabolas finalidades descritas en el presente avisode privacidad, util los siguientes datosp I

v Nombre completo (personas fisicas o morales y sus representantes)

v Domicilio fiscal

v Nimerotelefénico y correo electrénico

v Firma autégrafa

v Fotografia

v Clave de Registro Federal de Contribuyentes

v Nombre, némero y circunscripcién del notario ofedatario publico que protocolizs las escrituras piblicas en la que conste elacta constitutiva de personas morales y en su casoreformaso modificaciones y enlas que fueron otorgadas facultades para suscribir documentos

Ademis de los datos i anteriormente, para as finali informadas, NO uti datos bl

c .
Sele informa que sus datos personales seran compartidos con las siguientes dependencias distintas a nosotros para las finalidades que se indican de conformidad a lo siguiente:

> A la Secretaria de la Funcién Piblica, a la Secretaria de Contraloria, a la Auditoria Superior de la  Federacién o a la Auditoria Superior del Estado, con la finalidad de llevar a cabo las auditorias de los procedimientos de adjudicacion en términos del Reglamento Interior de la
Secretaria de Contraloria, del Reglamento Interior de la Secretaria de la Funcién Piblica, de la Ley de Auditoria Superior del Estado de Hidalgo y dela Ley de Fiscalizacién y Rendicién de Cuentas dea Federacién
> A la Secretaria de la Funcién Pablica o la Secretaria de Contralorfa, con la finalidad de atender los requerimientos resuftado de en los pr de en términos del Titulo Octavo de la Ley de Adauisiciones, Arrendamientos y Servicios del

Sector Péblico del Estado de Hidalgo y del Titulo Sextode la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sector Pablico
A la Procuraduria Fiscal del Estado de Hidalgo, cuandose requiera hacer efectiva alguna fianza presentada como garantia en términos del articulo 66 de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sec tor Pdblico del Estado de Hidalgo
> Ademis delas Autoridades Jurisdiccionales que o soliciten entérminos dela normatividad aplicable.

La ditima actualizacién y/omodificacién del presente aviso esla indicada al final delmismo, situacién que también podrd informarse directamente enlas oficinas de esta drea responsable de la proteccion de sus datos oa través dela pagina webinstitucional http://oficialiamayor. hidalgo. gob.mx.

Usted tiene derecho a conocer qué datos personales tenemos de usted, para qué los utiizamos y las condiciones del uso que les damos (acceso). Asimismo, es su derecho solicitar la correccién de su i : caso de que esté desactualizada, sea inexacta o incompleta (rectificacion);

que la eliminemos de nuestros registros o bases de datos cuando considere que la misma no esté siendo utiizada conforme a los principios, deberes y obligaciones previstas en la normativa (cancelacién); asi como oponerse al uso de sus datos para fines ii i6n). Estos
derechos se conocen como derechos ARCO.

Los datos de contacto de la Unidad de Transparencia del Poder Ejecutivo, quién gestionard las solicitudes para el ejercicio de derechos ARCO, asimismo auxiliaré y orientard respecto al ejercicio del derecho a la proteccion de datos personales, son los siguientes: Carretera a la Estanzuela S/N, San
Agustin Tlaxiaca, Hidalgo, C.P. 42162, correo electrénico uipg@hidalgo. gob. mx

Ultima fecha de actualizacién: 27 de noviembre de 2023
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http://oficialiamayor.hidalgo.gob.mx/

Anexo No. 3
“Declaracion de integridad”

Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Declaracidon de Integridad

Lugaryfecha

Nombre de la convocante

, por medio del presente y bajo prote sta de decir verdad

, enmicaracterde representante legal de

manifiesto que laempresa a la cual representose abstendra, porsio a través deinterpdsita persona, de adoptar conductas para que los servidores publicos de la
dependencia o entidad, induzcan o alteren las evaluaciones de las proposiciones, el resultado del procedimiento u otros aspectos que le puedan otorgar condiciones

mas ventajosas conrelacion alos demas participantes de conformidad con lo establecidoen lafraccidn IX del articulo 40 de la Leyde Adquisiciones, Arrendamientos y

Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgo.

Sin otro particular, le reitero la seguridad de mi mas alta y distinguida consideracion.

Atentamente

Nombre del licitante
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Anexo No. 4
“Garantia de cumplimiento del contrato”

Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Texto de fianza del 10% de garantia de cumplimiento del contrato.

Las obligaciones derivadas de la suscripcion del (los) contrato(s) respectivo(s), seran garantizadas por el (los) proveedor(es) adjudicado(s), mediante fianza expedida por
institucién afianzadora mexicana autorizada, por unimporte equivalente al 10% del monto del (los) mismo(s), a favor de (ORGANISMOS DESCENTRALIZADOS).
En la redaccion delafianza de garantia se deberd indicar “que garantiza el fiel y exacto cumplimiento de todasy cada una delas obligaciones derivadas del contrato”.
Asimismo, en dicha fianza se deberdn transcribir las siguientes leyendas:

“la institucidn afianzadora se somete expresamente al procedimiento de ejecuciony a las disposiciones que prevén los articulos 93, 94, 95 y 95 bisde la Ley Federal de
Instituciones de Fianzas, asicomo alo dispuesto por el articulo 95 del Reglamento de la Ley de Instituciones de Fianzas, parael cobro de fianzas otorgadas a favor de la
asimismo, se obliga a observar lodispuesto por el articulo 118 de la Ley antes citada, en el sentido de que la fianza no tendrd fecha

de vencimiento”.

“la presente garantia de cumplimiento del contrato unicamente podrd ser cancelada mediante un escrito de la y
tendrd vigencia durante la substanciacion de todos los recursos legales o juicios que se interpongan hasta que se dicte resolucion definitiva porautoridad competente”.
“en casode prdrroga o espera, lavigencia de lafianza quedard automaticamente prorrogada en concordancia con dicha prérroga o esperay al efecto (compaiiia
emisorade lafianza) pagara entérminos de Ley hasta la cantidad de 10% del montototal del contratoadjudicado”. Salvo que la prestacidn de los bienes se realice
antes de la fecha establecida en el contrato.

En caso de incremento en los bienes objetodel contrato, el proveedordebera entregarla modificacidn respectiva a la garantia de cumplimiento pordicho incremento.
Esta garantia sera aplicada en forma proporcional al monto de lo incumplidoen la prestacién del contrato de referencia en la prestacion total o parcial de los bienes en
una, varias o todas las adjudicadas en el contrato de referencia.

Formato de Fianza de Cumplimiento.

Ante: (ORGANISMOS DESCENTRALIZADOS).

para garantizar por conR.F.C. con domicilio en en cumplimiento detodasy cada una de las
obligaciones a su cargo, derivadas del contrato No. de fecha de del , con un importe total de $

( ) incluyendo impuestoalvalor agregadorelativo a y en la especificaciones generalesy técnicas presentadas por
la empresa y aceptadas por el Estado Libre y Soberano de Hidalgo y que se detallanen el contrato oficial No. celebrado con

el Estado Librey Soberano de Hidalgo, representado porel licenciado Edgar Orlando Angeles Pérez en su caracter de Oficial Mayor, la presente fianza se expide de
conformidad, con lo dispuesto con la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgo, para responder tanto por el
cumplimiento del contrato mencionado con anterioridad asi como los defectos que resulten de la entrega de los bienes, vicios ocultos o de cualquier otra
responsabilidad enla que hubiese incurrido el proveedor.

La compaiiia afianzadora expresamente declara:
A) Que la fianza se otorga atendiendo atodas las estipulaciones contenidas en el documento de referencia

B) Que en caso de que se prorrogue el plazo establecido para la entrega de los bienes que se garantizan con la fianza o exista espera, su vigencia quedara automdticamente prorrogada

en concordancia con dicha prorroga o espera
C) La fianza garantiza la entrega total de los bienes materia dela orden de compra aun cuando parte deellos se subcontraten de conformidad con la autorizacién de la entidad.

D) La presente garantia de cumplimiento de contrato Unicamente podra ser cancelada mediante comunicacion escrita del Estado Libre y Soberano de Hidalgo y tendra vigencia durante la

sustanciacion de todos los recursos legales o juicios que seinterpongan hasta que se dicte resolucidn definitiva por autoridad competente.

E) Las partes se someten expresamente a las disposiciones contenidas en la Ley de instituciones de seguros y fianzas en vigor para la efectividad de las fianzas aun para el caso de que se
procediera el cobro de intereses con motivo de pago extemporaneo del importe de la pdliza de fianza requerida.

F) La institucién afianzadora se somete expresamente al procedimiento de trdmite de las reclamaciones de pago que deriven de esta fianza y las disposiciones contenidas en los
articulos 178,279 y 280 de la Ley deinstituciones de seguros y fianzas en vigor, fin de texto.
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Anexo No. 5
“Modelo del contrato (referencia)”

OficialiaMayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo

Licitacién Publica Nacional No. EA-913003989-

Caratula

N125-2024

CONTRATO DE COMPRAVENTA

1. DATOS DE IDENTIFICACION DE LA ADQUISICION

CONTRATO No. REQUISICION No.: No. DE( LICITACION PUBL|QA, MODALIDAD DEL PROCEDIMIENTO
INVITACION O ADJUDICACION  —pr—— PR ——TeTr——erse—— A —T—DE
XXX/20XX XXX/20XX DIRECTA: IMPORTANTE:
XX-XXXXXX-NXXX-20XX X PROVEEDOR, FAVOR
AUTORIZACION PRESUPUESTAL: FEDERAL ESTATAL DE CITAR No. DE
XX-XXXXX/20XX, REETVO & % CONELR-?(;)FS()YS[;ESH?'
XXXXKX TRAMITES,
COMPROMISO PRESUPUESTAL: XXX FUNDAMENTO DE LA EXCEPCION AL DOCUMENTOS Y
DIA vEs | afo PROCEDIMIENTO EMPAQ UES.
XXXXX
XX XX 20XX
2. DATOS DEL PROVEEDOR.
NOMBRE O RAZON SOCIAL DEL PROVEEDOR. XXXXXXXX. DOMICILIO FISCAL XXXXXXXXXXRXKXY.
R.F.C.: XXXXX REG. DE PROVEEDOR: XX-XX TELEFONO: XXXXXXX E-MAIL: XXXXXXXXX
REPRESENTANTE Y/O APODERADO LEGAL: XXXXXXXXXXXX
3. AREA REQUIRENTE Y EJECUTORA DEL GASTO.
[ DEPENDENCIA. _ XXXXXXXX [ AREA REQUIRENTE Y EJECUTORA DEL GASTO: XXXXXXXXXXXXX ]
4. DESCRIPCION DEL (LOS) BIEN (ES).
CLAVE: CANTIDAD: | UNIDAD: DESCRIPCION: I PRECIG !
: : : : [ UNITARIO: T TOTAL |
X ] XXX XX ] TOXK [ SXORXX
SUBTOTAL SXXXXXXX
DESCUENTO SXXXX
VA SXXXXXX
(XXXX XXX XXX XKX XXX XXX XXXXXXXXX  PESOS XX/100 M.N.) TOTAL SXXXXXXX

5. CONDICIONES Y PLAZO DE LA ADQUISICION.

LUGAR Y FECHA DE ENTREGA: XXXXXXXXXXXXXXX XXX XXX XXX XXX XXX .

PLAZO Y CONDICIONES DE PAGO: XXXXXXXXXXXXXXXXX XXX XXX XXX XXX X.

PORCENTAJE DE ANTICIPO: XXXXX

INTERESES MORATORIOS POR PAGOS ANTICIPADOS O DE PAGO (TRATANDOSE DE

RESCISION DEL CONTRATO): EN TERMINOS DE LA CLAUSULA DECIMA TERCERA

GARANTIA DE CALIDAD (TIEMPO): XXXXXXXXXXXXXXXX XXX XXX XXX XXX XX.

GARANTIA DE CUMPLIMIENTO DEL CONTRATO? XXXXXXXXXXXXXXX XXX

GARANTIA DE ANTICTPO: XXXXXXXXXXXXXXXXX X

TIEMPO Y/O CONDICIONES DE ENTREGAT XXXXXXXXXXXXXXX XXX XXX XXX XXX XXX

MODALIDAD DE FACTURACTONT XXXXXXXXXXXXXXX XXX XX XXX XXX XXXX.

6. FIRMAS.

ELABORO.

XXXXXKXAXKXAXKXAXAKX X
(LA PERSONA CON CARGO DE JEFE DE OFICINA DE LA
DGCP ENCARGADA DE LA ELABORACION)
OFICIALIA MAYOR DEL PODER EJECUTIVO DEL ESTADO DE HIDALGO

VERIFICO.

XXKXXKKXXXKXXKKXX
(LA PERSONA TITULAR DE LA SUBDIRECCION DE PEDIDOS DE LA

OFICIALIA MAYOR DEL PODER EJECUTIVO DEL ESTADO DE HIDALGO

AUTORIZO.

XXXXKKKKKKRXXXXXX X
i (LA PERSONA TITULAR DE LA DGCP)
OFICIALIA MAYOR DEL PODER EJECUTIVO DEL ESTADO DE HIDALGO

POR EL PROVEEDOR:

KXXKKXXXXXXXXXXX X

Nota: Para tramite de pago “El Proveedor” debera presentar factura original con el nimero de Contrato correspondiente, con tres copias.

El documento de recepcion de bienes, (factura ylo remisién) debe contener nimero de Contrato correspondiente, fecha, sello oficial dela Dependencia o area que recibe, asi como nombre

completo, cargo y firma de quien recibe a entera satisfaccion.
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Contrato de compraventa, que celebran por unaparte, el Estado Libre y Soberano de Hidalgo, en lo sucesivo se k denominara “El Estado”, a través dela Oficialia Mayor del Poder Ejecutivo del Estado, representadapor su titular Edgar Orlando Angeles Pérez; y por laota,
la empresa denominada en ka cartula de este doaumento, aquien en lo sucesivo se k denominaré “El Proveedor”, representada por guien suscribe en su carécter de Representante y/o Apoderado legal; con lacomparecencia de (nombre de la Dependencia), en su calidad de “Area
Requirente y Ejecutora del Gasto”, para efectos de lo dispuesto en el articulo 77 parrafo sexto del Reglamento de la Ley de Adquisiciones, Arrendamieniosy Servicios del Sector Piblico del Estado de Hidalgo, representada por (nombre de lapersona fitular de la Depen dencia) y
(nombre de la persona titular de la Direccion General de Administracién de la Dependencia), en su carcter de (Secretario(@)) y (Director(a) General de Administracion), respectivamente; al tenor de las siguientes:

DeclTaraciones
1. De “El Estado”:
1.1. Que de corformidad con los articulos 40 y 43 de la Constitucién Politica de los Estados Unidos Mexicanos y 1, 3, 71 fraccion
XXXVII, 81,108y demés relativos y aplicables de la Constitucién Politicadel Estado de Hidalgo, es unaEntidad Librey Soberana que
forma parte de la Federacion, cuentacon persoralidad juridicapropia y con facultades para suscribir este Contrato; y su Registro

Federal de Contribuyentes es: GEH-690116-NV

1.2. Quedeconformidad con el articulo 2 de laLey Org &nica de | Administracion Publica para el Estado de Hidalgo, el ejercicio del Poder Ejecutivo
correspondea laGobernadora 0 Gobernador Constitucional del Estado de Hidalgo, quien tendra las faculades, atibuciones y obligaciones que le
sefialan la Constitucion Politica de los Estados Unidos Mexicanos, la del Estado de Hidalgo, la Ley referidaal inicio del presente numeral y las demés
disposiciones legales vigentes en el Estado.

1.3. Quedeacuerdo con los articulos 4 y 5 fraccién 11l dela Ley Orgénica de la Administracién Pablicaparael Estado de Hidalgo, para el despacho
de los asunos que le competen al Poder Ejecutivo, la persona titular del Poder Ejecutivo del Estado se auxiliaré de I Dependencias y Entidades de
Administracion Piblica, establecidas en la ley antes mendonada, dentro de las cuéles se encuentraa la Oficialia Mayor, quien entre sus atribuciones
tiene la de normar, organizar, coordinary ejecutar el sistemade contratacion y adquisiciones de bienes, servicios y arrendamientos de bienes muebles
e inmuebles que serequieran para el funcionamiento del Poder Ejecutivo del Estado, asi como celebrar en coordinacién con las Dependencias y
Entidades de la Administracion Piblica, los contratos y convenios necesarios de acuerdo a la normatividad establecida, de conformidad con la
fraccion V del articulo 46 de dicho ordenamiento.

1.4. Que cuentacon la suficiencia presupuestal necesaria para la celebracion y cumplimiento de este Contrato, efectuandose la
adjudicacion del mismo bajo la modalidad, justificacion y fundamento que se mencionan en la caratula.

1.5. Que la Caratula relacionada en el contenido del presente Contrato, se anexa a dicho instrumento formando parte integral del mismo.
1.6. Para los efectos legales del presente instrumento, sefiala como domicilio el ubicado en Plaza Juérez s/n, primer piso (Palacio de Gobierno), Col.
Centro, Pachuca de Soto, Hidalgo, C.P. 42000.

2. De “El Proveedor”:

2.1. (Para personas fisicas). Ser de nacionalidad mexicana, mayor de edad, con capaddad para obligarse en términos de este Contrato en sujecion al
articulo 1782 del Codigo Civil paa el Estado de Hidalgo, con domicilio, Registro Federal de Contribuyentesy de Provesdor actualizado, anotado en
la caratula y en la "Cédula de Identificacion Legal de Proveedor" presentadapreviament y sus daibs de identificacion oficial se describen al final del
clausulado.

2.2. (Para personas morales). Estar legalmente constituido, conforme a ks keyes mexicanas, con domicilio, Registro Federal de Contribuyentesy de
Proveedor debidamente actualizado, anotados en lacaratul, que tiene como representante(s) legalies) a la(s) persona(s) identificada(s) al final del
clausulado, declarando bajo protesta de decir verdad que el (los) poder(es) de dicho(s) representante(s) legal(es) no le(s) ha(n) sido revocado(s),
suspendido(s) ni imitado(s), lo queacredita con los doaumentos descritos al final del clausulado, y con el denominado "Cédu la de Identificacion
Legal de Proveedor" presentada previamente, lo anterior en concordancia con los articulos 25, 28 'y 1782 del Cadigo Civil para el Estado de Hidalgo.
2.3. Que, bajo protesta de decir verdad, se encuentra al corriente de sus obligaciones fiscales, en cumplimiento a las leyes, reglas y resoluciones
fiscales, lo que ha declarado previamente a la formalizacién de este Contrato.

2.4. Quebajo protestade decir verdad no se encuentra en ninguno de los supuestos de impedimento regulados por la Ley de Adquisiciones,
Armendamientos y Servicios del Secbr Piblico del Estado de Hidalgo, y que conoce plenamente su contenido, el de su reglamento, y el de las normas
y disposiciones vigentes y gplicables, tanto de caracter federal como edtatal; asi mismo cuentacon laexperiencia necesaria, el personal alecuado y los
recursos técnicos y materiales suficientes para el adecuado cumplimiento del presente.

2.5.(Exclusivo para personas morales) Que en este acto quien(es) se ostenta(n) como representante(s) legal(es) de la persona(s) moral(es), se le§) ha
informado que, el ejercicio indebido de las funciones que devienen del cargo que ostenta(n) al interior de su representada, y que pudieran repercutren
el cumplimiento de las obligaciones que emanan de la celebracion del presente instrumento, dara lugar a la responsabilidad penal auténoma en
sujecion a lo establecido en los articulos 421 y 422, del Cédigo Nacional de Procedimientos Penales.

3. De las partes:

Que estan de acuerdo en asumir los derechos y obligaciones que adquieran por este Contrato, con sujecion a las siguientes:

Clausulas

Primera. Objeto: "El Estado™ adquiere, y "El Proveedor* seobliga avender y entregar nuevo(s) y en perfectas condiciones el (Ios) bien(es) que se
describe(n) en I Caratula(y susanexos, si esel caso), ajustindose estrictamente a las condiciones y especificaciones generales y técnicas que han
sido presentadas por "El Proveedor", y aceptadas por "El Estado" para la adjudicacion de este contrato.

Segunda. Precio: “ElEstado” cubrir4 la cantidad quese describeen la caratula, misma que es fija, no esta sujetaa ajuses eincluye el impuesto al
valor agregado, el cosi total del (los) biene(s), en caso de queesteincluya instalacion, si asi seestableceen la caratula, asicomo los fletes de traskdo
hasta el lugar de instalacién y maniobras de carga y descarga (en su caso).

Tercera. Plazoy condiciones de pago: Las partes convienen que el pago se realizaré conforme a las condiciones y plazo(s) establecido(s) en el
recuadro correspondientede la carétulay siempre que “El Estado” haya recibido a su enterasatisfaccion el (los) bien(es) objeto de este Contrato,
previa presentacion de las) factura(s) correspondiente(s) a nombre del Gobiemo del Estado de Hidalgo o de quien se indique en la caratula,
debidamente validada(s) por el “Area Requirente y Ejecutora del Gasto” deel (los) bien(es) quesedescribeen la carétula, o por quien en su caso
deba recibir de acuerdo a las estipulaciones pactadas.

No podran cederse los derechos y obligaciones de este Contrato, salvo los de cobro, previo consentimiento por escrito de “El Estado”.
Cuarta. Tiempo, lugar y condiciones de ejecuciény entrega: “El Proveedor” entregara el (los) bien(es) objeto de este Contrato en el lugar, tievpo
y condiciones sefialados en la caratula.

Quinta. Vigencia: Este Contrato es vigente a partir de su firma por las partes y concluiré el dia XX de XXX del afio XXX, o bien, hasta el
cumplimiento de obligaciones contraidas en este Contrato a satisfaccion de “El Estado”, salvo acuerdo en contrario.

Sexta. Garantias: A) Decalidad del (Ios) bien(es): “El1 Proveedor” garantizaa “El Estado” el (o) bien (es) objeto de este Contrato por el petiodo
establecido en la caratula, mismo que contaré a partir de laejecucién y/o entrega total y satisfactoriadel (Ilos) mismo(s); en todos sus componentes
contra defectos de fabricacion, vicios oculips, asi mismo garantiza el adecuado funcionamiento del (Ios) mismo(s) por el periodo establecido en la
carétula, el cual contaré a partir de laentregatotd y satisfactoria del (los) bien(es) a " El Estado™, independientemente del tiempo que establece la
péliza de garantia contradefectos de fabricacion del (los) bien(es). Asimismo, "'El Proveedor' al dianaural siguient, sustituira sin costo para "El
Estado™ el (los)bien(es) necesario(s)en caso de existir defectos de fabricacion, vicios ocultos o fallas en su funcionamiento y operacién, de igual
manera reparara las fallas que pudieran resultar en el (Ios) bien(es)o en cualquiera de sus componentes, debiendo sustituir o reponer los que resulten
necesarios en el mismo plazo.

B) De Cumplimiento del Contrato: “ElProveedor’ se obligaa constituir y mantener vigente entérminos de la ley aplicable a esta
operacién unagarantiadel 10%del monto de este Contrato, antes del IVA, a fin de garantizar el adecuado cumplimiento de las
obligaciones contraidas.

C) De Anticipo: Para el caso de que las partes hubieren pactado anticipo, “El Prov eedor”
aplicacion del monto del anticipo, en un 100%.

Las garantias son obligatarias en sus términos, salvo, o complementariamente a lo establecido en la caratula. El porcentaje de la
garantia del inciso B) podra ser reducido en términos de la ley aplicable a esta operacion.

Séptima. Requisitos de garantias: Si “ElIProveedor”, otorgara las garantias mencionadas en los incisos B) y C) delaclausula que
antecede, mediante Pdlizade Fianza, salvo que se actualicen causas justificadas o de excepcién que se mencionen en la caratula, en
el apartado de Garantias. Las fianzas deberan cumplir las formas y términos previstos en la Ley de Insituciones de Seguros y Fianzas,
en cumplimiento a la Ley de adquisiciones que rige esta operacion, su Reglamento y demas disposiciones aplicables.

Los requisitos y condiciones que deberan contener entre otros las poélizas de fianza, seran los siguientes:

1. Que sean expedidas a favor de la Secretaria de Hacienda del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo.

2. Que las fianzas se otorguen atendiendo a las obligaciones establecidas en este Contrato.

3. Que garanticen la correcta y oportuna entrega del (los) bien(es) conforme alas estipulaciones establecidas en este instrumento
contractual y a las condiciones previamente pactadas.

4. Que en casode existir inconformidad por parte de “El Estado”, respecto del (los) bien(es), “El Proveedor” se obligue a responder
tanto de las deficiencias en el cumplimiento de sus obligaciones contractuales, comode la responsabilidad civil determinada por las
leyes de la materia, obligandose a que las fianzas permanezcan vigentes hasta que se subsanen las causas que motivaron la
inconformidad.

5. Que la institucion afianzadora acepte expresa e indubitablemente, lo sefialado en los articulos 166, 174, 175y 178 de la Ley de
Instituciones de Seguros y Fianzas en vigor, con relacion al procedimiento de ejecuci6n de fianzas.

Si “El Proveedor” otorgara las garantias mencionadas en los incisos B) y C) de la clausula que antecede, mediante cheque
certificado, salvo que se actualicen causas justificadas o de excepcion, que se mencionen enlacaratula, en el apartado de Garantias,
los cheques deberan ser expedidos a favor de la Secretaria de Hacienda del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo.

Octav a. Liberacion de garantias: Las partes convienen enque lagarantia de cumplimiento podra ser liberada, una vez que haya
transcurrido el periodo de garantia de calidad del (los) bien(es) abjeto del presente contrato; la de anticipo, en su caso, cuando “El
Proveedor” entregue en su totalidad el (los) bien(es) conforme a lo establecido en este contrato y previa solicitud escrita.
Nov ena. Autorizacion de Prérrogas: Siempre y cuando en el apartado de tiempo y/o condiciones de entregade la caratula, no exis
la negativa a atorgar prorrogas, previo al vencimiento de las fechas de cunplimiento estipuladas en la clausula cuarta, a solicitud
expresa de “El Proveedor”, y por caso fortuito o fuerza mayor o por causas atribuibles a “El Estado”, se

podran otorgar prérrogas para la entregadel (los) hien(es), quedando enterado “El Proveedor” que si no cumple con el nuevo periodo
de entrega “El Estado” procedera a cobrar el concepto de penas convencionales a partir de la nueva fecha pactada.

Las partes acuerdan que se podrarealizar unaampliacion al preserte Contrato, con fundamento en el articulo 69y 70 de la Ley de
Adquisiciones, Arendamientos y Servicios del Sector Piblico del Estado de Hidalgo, en materia estatal; y con fundamento en el
articulo 52 de la Ley de Adquisiciones, Arendamientos y Senvicios del Sector Publico, en materia federal.

Décima. Responsabilidad: Queda expresamerte estipulado que el personal contratado para el cumplimiento de este Cortrato estara
bajo la responsabilidad directa de “El Proveedor”, consecuentemente “El Estado” queda liberado de cualquier responsabilidad
laboral, de seguridad social, civil o de cualquier ara naturaleza que pudiera obligarlo, comprometiéndose “El Proveedor” a responder
cualquler reclamaci6n en contra de “El Estado’

, se obliga a garantizar la correcta

Décima Primera Pena corvencional. En caso de que "ElProveedor’ no entregue el (l0s) bien(es) objeto del |
presente a entera satisfaccion de “El Estado” en el plazo previsto, éste aplicara a favor del erario estatal como
pena convencional el equivalente a tres al millar sobre el precio del (los) bien(es) por cada dia natural o habil (de
acuerdo a lo establecido en la caratula) de atraso que transcurra desde la fechafijada para su entrega hasta la
recepcion a entera satisfaccion de “El Estado”, “El Proveedor” pagara la cantidad resultante por pena
convenciona, através del Formato para el pago de contribuciones, productos y aprovechamientos estatales,
federales y murnicipales F-7. Independientemente “El Estado” podréa optar por exigir el cumplimiento del Contrato.
“El Proveedor” s6lo podra ser relevado del pago de la pena corvencional cuando demuestre satisfactoriamente a
“El Estado” que nole fue posible realizar oportunamerte la entregadel (los) bien(es) por caso fortuito o de fuerza
mayor.

Décima Segunda. Rescisién del Contrato: Este Contrato podra ser rescindido administrativamente de pleno
derecho sinnecesidad de resoluciénjudicial, entérminos dela Ley de Adquisiciones, Arendamientos y Senicios
del Sector Publico del Estado de Hidalgo y del Cédigo Qvil parael Estado de Hidalgo o Federal segin seael caso,
mediante simple aviso dado por escrito a “El Proveedor”, con derecho a la restitucion de las cantidades
entregadas por concepto de anticipo ode pago dentro detreinta dias naturales siguientes al aviso descri, encaso
contrario al siguiente dia natural se empezaran agenerar intereses moratorios a razén del .3% por dia sobre las
cantidades entegadas y no devueltas; sin perjuicio de hacer efectivas las penas pactadas y/o garartias otorgadas
para el caso de incumplimiento, en los supuestos en que “El Proveedor”:

a) Entregue el (los) bien(es) adquirido(s) con especificaciones diferentes a las estipuladas.

b) Falte en el cumplimiento oportuno en la entrega del (los) bien(es) adquirido(s) objeto de esta operacién o;
c) Incumpla cualquiera de las clausulas del presente instrumento contractual.

En materia estatal, podrarescindirse el Contrai y en materia federal se dara por terminado anticipadamente (segn
se establezca en la caratua) cuando: concurran razones de interés general o bien, cuando por causas justificadas
se extinga lanecesidad de requerir los bienes originalmente contratados y se demuestre que de continuar con el
cumplimiento de las obligaciones pactadas, se ocasionaria dgin dafio o perjuicio a “El Estado”, mediante aviso a
“El Proveedor” conquince dias de anticipacién alafechaen que debe surtir sus efectos la rescision o terminacion
anticipada segun sea el caso.

Ninguna de las partes sera responsable frente alaotra por algiinincumplimiento o demora causada por huelga,
alboroto popular, incendio, inundacion, desastre natural u dra causa extraordinariae imprevisible fuera del control
de alguna delas partes, siempre que se denaviso mutuamente; una vez terminada la causa de fuerza mayor o
caso fortuitolas parte acordaran sise reinicia laejecucién de las dbligaciones en caso de que el Contrato continué,
los plazos de ejecucién seran prorrogados proporcionalmente a los de la duracién de tal circunstancia.
Décima Tercera. Derechos de Propiedad Intelectual (cuando proceda): “El Proveedor” asume toda
responsabilidad por las violaciones que se causen en materia de patentes, marcas o derechos de autor, con
respecto al uso de los bienes o técnicas de que se valga para proporcionar el objeto de este Contrato.

En su caso, salvo que existaimpedimento, los derechos inherentes a la propiedad intelectual que se deriven del
objeto del presente Contrato, invariablemente se constituiran a favor de “El Estado” en términos de las
disposiciones legales aplicables.

Los datos, manuales, entregables, informaciony/o resultados ingresados por “El Estado” respecto del cual se
adquiere el objeto del presente Contrato, son propiedad de “El Estado” en todo momento y constituye secreto
industrial, en téminos del articulo 82 de la Ley de Propiedad Industrial y, por lo tanto, quedaran sujetos a lo
establecido por los articulos 83, 84, 8 y 86 de dicho adenamiento por lo que “El Prov eedor”, ni ninguna de las
personas fisicas que dependan o se encuentrenvinculadas adicha persona moral, en su caso, podan divulgarlos,
comunicarlos, transmitirlos o utilizarlos en bereficio de cualquier otra personadistintade “El Estado” asimismo los
productos derivados del presente Contrato seran explatados, difundidos, aplicados usados exclusivamente por “El
Estado”.

Tampoco “El Proveedor” podrd duplicarlos grabarlos, copiarlos o de cualquier forma reproducirlos, utilizarlos
difundirlos, aplicarlos o explotarlos sin la autorizacion expresa de “El Estado”.

Décima Cuarta. Interpretacion, Cumplimiento y Solucién de Controversias: Para la interpretacion y
cumplimiento de este Contrato, asi como para todo aquello que no esté expresamente estipulado en el mismo, las
partes lo resdverande comin acuerdo, y en caso de controversias que no llegarena solucionarse por las partes,
mediante los procedimientos establecidos en la Ley de Adquisiciones que rige esta operacion, su Reglamento y
demas disposiciones aplicables, se sometena lacompetencia y jurisdiccion de las leyes y tribunales del fuero
comdn del Estadode Hdalgo, si la ley que rige esta operacion es estatal, y a las leyes y tribunales del fuero federal
ubicados en el Estado de Hidalgo, si la ley querige esta operacién es federal (seglin se establezca en la caratula),

siendo preferentes paraconocer los del distito judicial de Pachuca de Sato; renunciando expresamente a cualquier
otro fuero que pudiera corresponderles por razén de su domicilio presente o futuro.

Las partes manifiestan que enlaconfeccién de este Contrato han emitido libremente su voluntad sin que haya

mediado error, dolo, violencia, lesion o maafe que lo invalide, conociendo sus alcances y efectos, en consecuencia

otorgan su consentimiento para celebrarloy cumplirlo en cada una de sus partes raificando el contenido de ambos

lados, firmandolo al calce de ambas caras, en la ciudad de Pachuca de Soto, Hidalgo y en la fecha de su

suscripcién, consignada en el Anexo Uno el cual forma parte integral del presente instrumento juridico.
Datos de Identificacion de “El Proveedor”

Persona fisica o moral: (Denominacién o Razén Social de la Persona Moral).
Representante legal y/o Apoderado legal: (Nombre del Representante Legal y/o Apoderado Legal)

“El Area requirente y Ejecutora del Gasto” designa al servidor publico responsable de administrar y
verificar el cumplimiento del Contrato y "El Proveedor” acredita su existencia, representacion legal y se
identifica mediante:

Datos de Identificacion de “El Proveedor”

Persona fisica o moral: (Denominacién o Razén Social de la Persona Moral).
Representante legal y/o Apoderado legal: (Nombre del Representante Legal y/o Apoderado Legal)

“El Area requirente y Ejecutora del Gasto” designa al servidor publico responsable de administrar y
verificar el cumplimiento del Contrato y "El Prov eedor” acredita su existencia, representacion legal y se
identifica mediante:

Anexo Dos que se agregaal presente Contrato, pasando a formar parte integral del mismo y se tiene
por reproducido en este acto, como si ala letra se insertase, para todos los efectos legales a que haa

lugar.

Firman de conformidad en este Contrato, a través de sus representantes:

Por “El Estado”: Por “El Proveedor”:

XXXXXXX
Oficial Mayor del Poder Ejecutivo
del Estado de Hidalgo
Por el "Area requirente y E] ecutora del Gasto Por el "Area requirente y Ej ecutora del Gasto”

XXXXX
Representante y/o Apoderado Legal

XXXXXXXXX
Secretari(a) de XXXXXXXXXXXX
Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo

XXXXXXXXX
Director(a) General de XXXXXXXXXXX
Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
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Requisiciones No.: XOOOXXX

Procedimiento: XOOOXXX
Dependencia: Oficialia Mayor
Area Requirente y Ejecutora del Gasto:  XOXXXX
Concepto: XXXXXXX
Monto: $ X00KXX
Fecha: XOOOKXXX

Contrato No. XX/XXXX

Anexo Uno
Siendo las horas, del dia del mes de del presente afio, se notifica y firma el contrato nimero XX/XXXX, el Ciudadano
(nombre del Representante y/o Apoderado Legal), en su caracter de ; quien se identifica con documento oficial del cual se anexa copia al

presente.

Asi mismo, se le informa que conforme al antependltimo parrafo del acto publico en el que se da a conocer el fallo, al articulo 66 de la LAASSPEH y
la clausula sexta del presente contrato, Garantias Inciso B); debera presentar (describir tipo de Garantia) en xx dias habiles por el x® del monto total

del contrato antes del .V.A.

Firman:
Por “El Estado” Por “El Proveedor”
,9,9,0,.0,0,0.¢ (PERSONA MORAL O FISICA)
Oficial Mayor del Poder Ejecutivo del a través de su Representante/Apoderado Legal
Estado de Hidalgo XXX XXXXXX

Por el “Area Requirente y Ejecutora del Gasto”

XXX XX
Secretario(a) de XXXXXXXXXXXX MXOOOOOK XK
Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo Director(a) General de XXXXXXXXXXX

Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
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Requisiciones No.:
Procedimiento:
Dependencia:

AreaRequirente y Ejecutora del Gasto:

Concepto:
Monto:
Fecha:
Contrato No. XXXXXXX
Anexo Dos

1.- De “El Estado”, a través del “Area Requirente y Ejecutora del Gasto”:

XXXXXXX

XXXXXXX
Oficialia Mayor
XXXXXXX
XXXXXXX

$ XXXXXXX
XXXXXXX

“El Estado”, a través del “Area Requirente y Ejecutora del Gasto”, manifiesta que de acuerdo al articulo 77, parrafo sexto del Reglamento de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y
Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgo, designa como responsable de administrar y verificar el cumplimiento del contrato a la (nombre de la persona servidora publica

designada), (cargo de la persona designada).
La administraciony verificacion del cumplimiento del contrato, comprende:

. Larecepcidon del (los) bien(es), verificando que retina(n) la(s) caracteristica(s) solicitada(s) en larequisicidn y en el presente contrato;
. Verificar que el (los) bien (es) sean entregados en el lugar convenido en el presente contrato;

. Verificar que la (s) entrega (s) sea (n) realizada (s) en el tiempo establecido en el presente contrato, en caso contrario, realizar los tramites para la penalizacién por entrega(s)

extemporanea(s);

. Verificar la calidad del (los) bien(es) durante el tiempo de garantia y, en caso de existir defectos, vicios ocultos, fallas de funcionamiento y operacién realizar los reportes

correspondientes;
. Valorar laautorizacion para prérrogas, cuando sean solicitadas por “El Proveedor”;
. Fundar y motivar las causales de rescision del contrato y terminacién anticipada (de resultar aplicable); y

. Realizar el tramite de pago, con base al Manual de Normas y Lineamientos para el Ejercicio de los Recursos del Gasto de Operacion, emitido por la Secretaria de Hacienda del

Gobierno del Estado de Hidalgo.
2.- De “El Proveedor”

(Denominacién o Razén Social de la Persona Moral), en adelante “El Proveedor”.

Apoderado Legal: (Nombre del Representante Legal y/o Apoderado Legal)

“El Proveedor” es una Sociedad (descripcidn del tipo de sociedad y del instrumento en el que se protocolizo el acta constitutiva).

El Apoderado Legal (Nombre de la persona) se identifica con (descripcion del documento que presenta para identificarse, asi como el instrumento que acredite su personeria, en amb 0s casos, se

deberd adjuntar copia).

Por “El Estado” Por “El Proveedor”
XXXXXXX (PERSONA MORAL O FISICA)
Oficial Mayor del Poder Ejecutivo del através de su Representante/ Apoderado Legal
Estado de Hidalgo XXXXXXX XX

Por el “Area Requirente y Ejecutora del Gasto”
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Anexo No. 6
“Manifestacion de participacion de las micro, pequefias y medianas empresas

”

OficialiaMayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Formato para la manifestacion que deberan presentar los licitantes que participen en los procedimientos de adquisicion para dar cumplimiento a lo dispuesto en los lineamientos para
fomentar la participacion de las micro, pequefias y medianas empresas en los procedimientos de adquisicion y arrendamiento de bienes muebles, asi como la contratacion de servicios.

de del 2023

Presente

Me refiero al Procedimiento de Licitacion Publica de Caracter Nacional No. en el que mi representada, la empresa
participa a través delas proposiciones que se contiene en el presente sobre.
Sobre el particular, y en términos de lo previsto por el Reglamento de la Ley de Adquisiciones, Arrendamientos y Servicios del Sector Publico del Estado de Hidalgo, declaro bajo protesta de

decir verdad, que mi representada pertenece al sector (6) cuenta con ____ (7) empleados de planta registrados ante el IMSS y con (8) personas
subcontratadas y que el monto de las ventas anuales de mi representada es de 9) obtenido en el ejercicio fiscal correspondiente a la ultima declaracién anual de
impuestos federales. Considerando lo anterior, mi representada seencuentra en el rango de unaempresa ____ (10) ______, atendiendo alo siguiente:
Estratificacion
Tamaiio Sector Rango de numero de Rango de monto de Tope maximo
(10) (6) trabajadores (7) + (8) ventas anuales (mdp) combinado*
(9)
Micro Todas Hasta 10 Hasta $4 4.6
Pequefia Comercio Desde 11 hasta 30 Desde $4.01 hasta 93
$100
Industria y Desde 11 hasta 50 Desde $4.01 hasta 95
servicios $100
Mediana Comercio Desde 31 hasta 100 Desde $100.01 hasta 235
Servicios Desde 51 hasta 100 $250
Industria Desde 51 hasta 250 Desde $100.01 hasta 250
$250

*tope maximo combinado= (trabajadores) x 10% + (ventas anuales) x 90%)
(7) (8) el nimero de trabajadores sera el que resulte de la sumatoria de los puntos (7) y (8)
(10) el tamafio de la empresa se determina a partir del puntaje obtenido conforme a la siguiente formula: puntaje de la empresa= (nimero de trabajadores) x 10% + (monto de ventas an uales)

x 90% el cual debe ser igual o menor al tope méaximo combinado

Asi mismo, manifiesto, bajo protesta de decir verdad, que el registro federal de contribuyentes de mi representada es y que el registro federal de
contribuyentes del (los) fabricante(s) del servicio que integran mi oferta, es (son)

Atentamente

Nota: En caso de que el licitante no se encuentre en el supuesto de MIPYME deberd presentar este formato con la leyenda “no aplica”.
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Anexo No. 7
“Proposicion Econémica”

OficialiaMayor del Poder Ejecutivo del Estado de Hidalgo
Licitacion Publica Nacional No. EA-913003989-N125-2024

Laboratorios de Robética Colaborativa

Lugaryfecha

Nombre del licitante:
Anexo No.
Total, de conceptos cotizados:
Monto total de la cotizacion:

Concepto No. de Descripcién completa del nimero | Unidad de Precio Importe
Anexo No. . Cantidad Unitario Subtotal IVA
No. subconcepto de subconcepto medida . Total
Sin IVA
Total

Cantidad con letra ( )

Nombre y firma del Representante Legal

Notas:

Debera cotizar el precio unitario de cada subconcepto.
El precio unitario referenciado en su proposicion debera ser redondeado a dos digitos y por lo tanto el calculo de la cantidad por el precio, debera dar el monto exacto
Condiciones generales:

Los licitantes participantes deberan respetar exactamente lo solicitado en el Anexo Técnico No. 1 “A” o “B” segun corresponda su propuesta , indicando en esta proposicion
economica los siguientes datos:

Condiciones de pago: Vigencia de la cotizacion:

Plazo y condiciones de entrega: Lugar de entrega:

Resumen de proposicién econémica del concepto, en papel membretado de la empresa, debidamente requisitado y firmado, de acuerdo con el Anexo N° 7 de esta Convocatoria a la Licitacion
Publica. La proposicién incluird descripcion completa de los bienes ofertados, cantidad requerida de los subconceptos, precio unitario, .V.A. e importe (es importante sefialar que el precio
unitario referenciado en su proposicion sea redondeado a dos digitos y por lo tanto el calculo de la cantidad por el precio, debera dar el monto exacto). Indicando a qué Anexo y concepto
corresponde. (Si se presenta discrepancia con la proposicion técnica se desechard el concepto correspondiente).

208

ba-N125-2024
DMH



