Specyfikacja istotnych warunkéw zaméwienia, numer referencyjny postepowania BG/09/2019

Zatacznik nr 1

Szczegotowy opis techniczny i wymagania w zakresie przedmiotu zamoéwienia

Przedmiotem zamdwienia jest dostawa wspodtpracujgcego manipulatora przemystowego o 6 stopniach
swobody i udZwigu nominalnym 5kg wraz z kontrolerem oraz dotykowym panelem operatora
i wyposazeniem dodatkowym, przeznaczonego do wytworzenia systemu badawczego metod inspekcji

3D.

W sktad przedmiotu zaméwienia wchodzg nastepujgce elementy:

- TCP/IP, ztacze RJ-45,
— Modbus TCP,
— Profinet,

Lp. | Nazwa Oznaczenie/opis llos¢
1. Wspétpracujacy manipulator przemystowy 1
1.1.Ramie Typ UR5e lub rownowazny: 1
manipulatora | 1) Udzwig: od 4,5 do 5,5 kg.
2) Zasieg: od 800 do 1000 mm.
3) Powtarzalnosé: < £0,03 mm.
4) Zakresy ruchu przegubéw: min. £ 360° na wszystkich przegubach.
5) Waga ramienia: max. 15 kg.
6) Liczba stopni swobody: min. 6, kazdy serwonaped niezalezny.
7) Whbudowany czujnik sity i momentu:
— pomiar sit: w trzech kierunkach,
— zakres pomiaru sit: min. 50 N,
— rozdzielczo$¢ pomiaru sit: <5 N,
— doktadnos¢ pomiaru sit: <5 N,
— pomiar momentu: w trzech osiach,
— zakres pomiaru momentu: min. 10 Nm,
— rozdzielczo$¢ pomiaru momentu: < 0,05 Nm,
— doktadnos$¢ pomiaru momentu: < 0,4 Nm.
8) Dostepne wejscia/wyjscia w glowicy narzedzia:
— min. 2 wejscia cyfrowe,
— min. 2 wyjscia cyfrowe,
— min. 2 wejscia analogowe,
— interfejs komunikacyjny dla narzedzia, moze by¢ na liniach
wspotdzielonych z pozostatymi wejsciami i wyjsciami.
9) Zasilanie 12 Vi 24 V, min. 500 mA dostepne w gtowicy narzedzia.
10) Dtugosc kabla miedzy robotem a skrzynkg sterowniczg zawierajgca
uktady sterowania i zasilania: od 5 do 7 m.
11) Montaz ramienia w dowolnym potozeniu.
12) Klasyfikacja IP: min. 54.
1.2.Kontroler Dedykowany do wspotpracy z manipulatorem z pkt. 1.1: 1
1) Dostepne zasilanie wej$¢/wyjs¢ w skrzynce sterowniczej: 24 V, min.
1,5A
2) Wejscia i wyjscia bezpieczenstwa wbudowane w kontroler.
3) Komunikacja:
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— USB2.0,
— USB3.0.

4) Wejscia/wyjscia:
— min. 16 wejs¢ cyfrowych zwyktych,
— min. 16 wyjs¢ cyfrowych,
— min. 2 wejscia analogowe,
— min. 2 wyj$cia analogowe,
— min. 4 wejscia cyfrowe szybkie (umozliwiajace podtgczenie min. 2

enkoderow).

5) Funkcja zatrzymanie pracy robota w przypadku zderzeniu z osobg
badz operatorem.

6) Min. 15 funkcji zabezpieczen gwarantujgcych bezpieczenstwo przy
pracy z ludzmi.

7) Whbudowana funkcja wspétpracy z kamerami cyfrowymi Cognex,
Sensopart.

8) Praca wspétbiezna zgodnie z: EN ISO 13849:2008, Cat 3, PLd, EN ISO
10218-1:2011

9) Przewdd zasilania sieciowego w zestawie.

1.3.Panel Dedykowany do wspodtpracy z Manipulatorem z pkt. 1.1 oraz 1
operatora Kontrolerem z pkt. 1.2

1) Dotykowy wyswietlacz 12” lub wiekszy.

2) Whbudowany automatyczny wytgcznik bezpieczerstwa.

3) Oprogramowanie w jezyku polskim.

4) Dtugosc kabla miedzy ekranem dotykowym, a skrzynka sterowniczg
od3do5m.

UWAGA: Manipulator dostarczony wg specyfikacji okreslonej w pozycji 1 musi stanowi¢ petny komplet
gotowy do uruchomienia. Jesli oprocz wymienionych w pozycji 1 elementéw wymagane s3
dodatkowe akcesoria, to one réwniez muszg wchodzi¢ w sktad dostawy.

Wyposazenie dodatkowe

2. Chwytak 1) Chwytak ezektorowy, podcisnieniowy. 1

ezektorowy 2) UdZwig od 3 do 5 kg.

3) Adapter do montazu na gtowicy ramienia manipulatora z pkt. 1.1
(jesli jest wymagany).

4) Mocowanie chwytaka podatne.

5) Przyfacze przewodu cisnienia ¢4 mm lub 86 mm — szybkoztgcze.

6) Ttumik powietrza (jezeli wymagany przez konstrukcje chwytaka).

7) Przewdd powietrzny odpowiednio @4 mm lub g6 mm, dfugosc od 3
do 5 m.

8) W zestawie elektrozawdr pneumatyczny do zasilania chwytaka,
zasilanie cewki 24VDC.
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Chwytak Typ NCT-AL lub réwnowazny:
pneumatyczny 1) Chwytak pneumatyczny bezkontaktowy, wykorzystujacy efekt
Bernoulliego (do chropowatych powierzchni).
2) Srednica zewnetrzna elementu roboczego do 30 mm.
3) Sita podnoszenia powyzej 3 N.
4) Adapter chwytaka pneumatycznego:
— Umozliwiajacy montaz na gtowicy manipulatora z pkt 1.1.
— Montaz czterech chwytakédw pneumatycznych w uktadzie 2x2
o boku nie wiekszym niz 60 mm.
— W zestawie elektrozawdr pneumatyczny do zasilania chwytakéw
umieszczonych na adapterze, zasilanie cewki 24 VDC.
— W zestawie komplet przewoddéw pneumatycznych
i elektrycznych.
— W zestawie przytacze przewodu ci$nienia ¢4 mm lub g6 mm —
—szybkoztgcze.
— W zestawie ttumik powietrza (jezeli wymagany przez konstrukcje
chwytaka).
Chwytak Typ RG2 lub réwnowazny:

dwupalczasty

1)
2)

3)

4)
5)
6)
7)
8)
9)

Chwytak dwupalczasty elektryczny.

Elektryczne potgczenie chwytaka bezposrednio do gtowicy ramienia
manipulatora z pkt 1.1.

Oprogramowanie do sterowania chwytaka zintegrowane z
oprogramowaniem kontrolera z pkt. 1.2.

Sprzezenie zwrotne sity i szerokos$ci chwytu.

UdZwig chwytaka od 1 do 3 kg.

Maksymalny skok koncéwek palcéw od 100 do 130 mm.

Masa chwytaka ponizej 800 g.

Wymienne koncéwki palcow chwytaka.

Adapter do montazu na gtowicy ramienia manipulatora z pkt. 1.1
(jesli wymagany).

Chwytak
dwupalczasty

Typ MGP806NC lub réwnowazny:

1)
2)

3)
4)
5)
6)
7)

8)

Dwupalczasty, rownolegty, pneumatyczny naped chwytaka.
Dziatanie dwustronne — naped pneumatyczny do otwierania i do
zamykania szczek.

Sita dziatania chwytaka; od 100 N do 160 N.

Skok szczek: od 4 do 6 mm.

W zestawie czujniki otwarcia/zamkniecia chwytaka, przystosowane
do wspdtpracy z uktadem sterowania manipulatora z pkt. 1.1 lub
kontrolera z pkt 1.2.

W zestawie elektrozawdr podtrzymujgcy cisnienie w przypadku
zaniku zasilania elektrycznego (tréjpozycyjny), zasilanie cewki 24VDC.
Adapter do montazu na gtowicy ramienia manipulatora z pkt. 1.1
(jesli wymagany).

W zestawie przytgcze przewodu cisnienia g4 mm lub g6 mm —
—szybkoztgcze.
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9)

W zestawie ttumik powietrza (jezeli wymagany przez konstrukcje
chwytaka).

Chwytak
tréjpalczasty

Typ MGD804NC lub réwnowazny:

1)
2)

3)
4)
5)
6)
7)
8)

9)

10)

Trdéjpalczasty, koncentryczny, pneumatyczny naped chwytaka.
Dziatanie dwustronne — naped pneumatyczny do otwierania i do
zamykania szczek.

Skok szczek: od 4 do 6 mm.

Sita dziatania chwytaka od 100 N do 160 N.

Masa napedu ponizej 0,25 kg.

W zestawie czujniki otwarcia/zamkniecia chwytaka, przystosowane
do wspdtpracy z uktadem sterowania manipulatora z pkt. 1.1.

W zestawie elektrozawdr podtrzymujgcy cisnienie w przypadku
zaniku zasilania elektrycznego (tréjpozycyjny), zasilanie cewki 24VDC.
Adapter do montazu na gtowicy ramienia manipulatora z pkt. 1.1
(jesli wymagany).

W zestawie przytgcze przewodu cisnienia ¢4 mm lub ¢6 mm —
— szybkoztgcze.

W zestawie ttumik powietrza (jezeli wymagany przez konstrukcje
chwytaka).

System wizyjny 1

Typ RWC-UR-KIT lub réwnowazny:

11)

12)
13)

14)

System wizyjny mocowany na gtowicy ramienia manipulatora
z pkt 1.1.

Umozliwia mocowanie chwytakdéw.

Do automatycznego pozycjonowania narzedzia do chwytania
obiektu.

Oprogramowanie systemu wizyjnego zintegrowane

z oprogramowaniem kontrolera z pkt. 1.2.

System wizyjny 2

Typ SLM-3D-230 lub réwnowazny:

1) System do realizacji tzw. bin picking.

2) Mocowany na stanowisku, nie na ramieniu robota.

3) Rozdzielczos¢ kamery min. 2 MPiksele.

4) Pole widzenia od 300x200 mm lub mniej do 1200x800 mm lub wiecej.

5) Odlegtos¢ widzenia od 500mm do 2000 mm.

6) Czas pomiaru:<0,3s.

7) Oswietlenie strukturalne.

8) Jesli system wymaga do pracy komputera, komputer wraz
z kompletem przewoddw oraz zainstalowanym oprogramowaniem
musi znalezZ¢ sie w zestawie.

Akcesoria 1) Komplet przewoddw elektrycznych potrzebnych do podtgczenia
chwytakow i systemu wizyjnego.

2) Komplet przewoddw pneumatycznych o dtugosciach wystarczajgcych

do umieszczenia elementdw, ktérych nie mocuje sie do gtowicy,
w odlegtosci nie mniejszej niz 1 m od podstawy robota.
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3) Jesli manipulator z pkt. 1.1 nie jest wyposazony we wbudowany
system pneumatyczny, w zestawie musi znalezé sie prowadnica do
przewodéw pneumatycznych o S$rednicy od 30 do 50 mm,
przystosowana do montazu na ramieniu manipulatora.

UWAGA: Wyposazenie dodatkowe wymienione w pkt 2—9 niniejszej specyfikacji musi stanowic¢ petny
komplet gotowy do uruchomienia. Jesli oprécz wymienionych w tabeli wymagane sg dodatkowe elementy,
to one réwniez muszg wchodzié w sktad dostawy.

Dodatkowe wymagania:
2) Termin dostawy nie diuzszy niz 5 tygodni od daty zawarcia umowy.

3) Oferowane elementy muszg by¢é nowe, wyprodukowane nie wczesniej niz 12 miesiecy przed datg
dostawy.

4) W zakres przedmiotu zamdwienia wchodzg takze:
a) Dostawa przedmiotu zaméwienia do siedziby Zamawiajgcego, na koszt i ryzyko wykonawcy;
b) Montaz, instalacja i uruchomienie przedmiotu zamoéwienia w siedzibie Zamawiajgcego;

c) Wykonanie czynnosci niezbednych do samodzielnej obstugi i programowania dostarczonego
urzadzenia przez wyznaczony personel Zamawiajgcego;

d) Wsparcie techniczne i programistyczne podczas uruchamiania i oprogramowywania
zamawianych elementéw w siedzibie zamawiajgcego, realizowane na kazde zgdanie
Zamawiajgcego zgtoszone w okresie gwarancji na przedmiot zamowienia.

5) Wymagania dotyczgce gwaranciji:
a) Wymagany okres gwarangcji: nie krétszy niz 12 miesiecy;
b) Wykonawca jest zobowigzany zapewni¢ serwis gwarancyjny i pogwarancyjny;

c) Czas przyjazdu serwisu w celu usuniecia zgtoszonej awarii: nie dtuzszy niz 4 dni robocze od daty
zgtoszenia,;

d) Czas trwania naprawy gwarancyjnej, w tym naprawa lub wymiana wadliwych czesci albo uktadéw
—nie dtuzszy niz 14 dni od formalnego zgtoszenia usterki, a w przypadku koniecznosci wykonania
naprawy u producenta — nie dtuzszy niz 30 dni.
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