Zatacznik nr 1 - Specyfikacja techniczna - dostawa i instalacja jednostek

manipulacyjnych — 4 szt

1. Jednostki manipulacyjne 4 szt -roboty przemystowe wyposazone w nastepujgce
funkcje:

Udzwig: minimum 195 kg,

Maksymalny zasieg robota nie mniejszy niz 2550 mm

llos¢ stopni swobody: 6,

Powtarzalnos¢ ruchow: max. +/-0,06mm,

Waga robota do 930 kg,
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Zakres ruchéw:
o 0$1: min.+/-155°,
o 0$2: min.+75/ min. -60°,
o 0$3: min.+90/ min.-70°,
o 0$4: min.+/-205°,
o 0$5: min.+/-120°,
o 0§6: min.+/-210°,
» Predkosci osi :
o 0$1: min.100 [°/s],
o 0$2: min.85[°/s],
o 0$3: min.95 [°/s],
o 0$4: min.120[°/s],
o 0$5: min.120[°/s],
o 0$6: min.200 [*/s],
» Przelotowy nadgarstek — konstrukcja ramienia umozliwiajgca przeprowadzenie
mediow (ang. Hollow Wrist),
Robot wyposazony w pulpit operatora (ang. Teach pendant),
Kolorowy dotykowy ekran o przekgtnej minimum 6”,

Funkcja programowalnego panelu operatorskiego (ang. HMI),
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Dedykowane przyciski utatwiajgce tatwe i efektywne programowanie (aktywne
programowanie niektérych przyciskéw),

» Elektrozawdr pneumatyczny zainstalowany na robocie,



Skrzynka przytgczeniowa sygnatéw elektrycznych (wejscia, wyjscia chwytaka)
umozliwiajgca konfiguracje oraz obstuge fizycznych sygnatow wejsé/wyjsc
poprowadzonych wewnatrz ramienia robota,

Oprogramowanie robota wyposazone w funkcje uzywang jako zabezpieczenie
rozerwaniu przez roboty paletyzujgce uprzezy na czwartej osi (ang. Spin Control),
Robot wyposazony w system bezpiecznej pracy spetniajgcy wymagania dyrektywy
maszynowe]j 2006/42/WE oraz wymagania BHP,

Robot wyposazony w jednostke monitorujgcg ruch robota w celu zapewnienia
bezpieczenstwa aplikacji. System powinien posiada¢ funkcje: monitorowania
obszaru, monitorowania pozycji osi, wyjécia statusu bezpieczenstwa, zatrzymanie
warunkowe, monitorowanie predkosci, monitorowanie orientacji narzedzia,
zatrzymanie awaryjne i monitorowanie statusu STOP,

Robot wyposazony w oprogramowanie umozliwiajgce uzaleznienie
wykonywanych ruchdow robota od sit zewnetrznych. Oprogramowanie powinno
posiada¢ mozliwos¢ konfigurowania w trakcie wykonywania programu, (ang. Soft
Absorber)

Napiecie zasilania 3 x 400V lub 1x 230V,

Kontrola momentdéw na poszczegdlnych osiach (elektrycznych i mechanicznych).
Odczyt momentéw elektrycznych i mechanicznych dla poszczegdlnych osi z
mozliwoscig zapisu do zmiennych i mozliwoscig eksportu biezgcych wartosci za
pomocay klienta TCP,

Robot posiadajgcy zabezpieczenie antykolizyjne (Collision Detection),
zabezpieczenie powinno posiadaé mozliwos¢ konfigurowania w trakcie
wykonywania programu dla lokalnych pozycji,

Robot powinien posiadaé Interfejsy sieci polowych: EtherNet IP oraz Profinet RT
lub réwnowazny

Oprogramowanie robota powinno posiadaé¢ mozliwos$¢ uruchamia z programu w
tle klienta sieci TCP umozliwiajgcego wysytanie danych do innych urzadzen w sieci
TCP,

Oprogramowanie robota powinno posiadaé mozliwos¢ uruchamiania w tle z
programu serwera sieci TCP umozliwiajgcego odbieranie danych z innych

urzgdzen w sieci TCP,



Oprogramowanie robota powinno posiada¢ mozliwos¢ zamkniecia i ponownego
otwarcia portu komunikacyjnego TCP dla klienta jak i dla serwera,
Oprogramowanie robota powinno udostepnia¢ dane diagnostyczne robota (kody
alarmoéw, moment mechaniczny napedéw, moment elektryczny napeddw), ktére
beda archiwizowane i zbierane w systemie diagnostyki maszyn,

Robot musi posiada¢ mozliwo$é uzywania funkcji diagnostycznych i kontroli pracy
z poziomu jezyka programowania z mozliwoscig przesytania danych poprzez port
TCP z dowolnym ustawieniem transmitowanych danych.

Robot musi mie¢ mozliwos¢ rozbudowy systemu o synchronizacje ruchu

z zewnetrznymi enkoderami (ang. Conveyor Tracking),

Robot musi mie¢ mozliwos¢ rozbudowy systemu o zewnetrzne osie sterowane

z poziomu Teach Pendant (ang. External Axis),

Robot powinien posiada¢ mozliwos$é wprowadzenia korekcji pozycji punktu TCP
na podstawie odczytow z zewnetrznego czujnika (ang. Tool Corection Function),
Robot powinien posiada¢ mozliwosé wykorzystanie jezyka C do obstugi robota,
Robot powinien posiada¢ mozliwos¢ zwiekszenie zakresu obrotu osi zewnetrznej
(ang. Spin Control External Axis),

Robot powinien posiada¢ mozliwo$¢ wymiany narzedzia w ramach aplikacji (ang.
Tool change function),

Robot powinien posiada¢ mozliwos¢ synchronizacji ruchu dwdéch robotéw (ang.

Cooperation Motion Control),



