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ZAŁĄCZNIK NR 1 DO ZAPYTANIA OFERTOWEGO
SPECYFIKACJA PRZEDMIOTU ZAMÓWIENIA



W ramach projektu pt. „Opracowanie koncepcji, zaprojektowanie i wdrożenie robotów do automatyzacji przemieszczania komponentów w procesie produkcji pralek i lodówek marki Samsung we Wronkach”, planowane jest zlecenie jednostce naukowo – badawczej przeprowadzenia prac rozwojowych, polegających na zaprojektowaniu prototypu robotów, służących automatyzacji dostarczania komponentów na linię produkcyjną. Ich konstrukcja ma umożliwiać bezobsługowy załadunek towaru oraz ich analogiczny rozładunek w miejscu docelowym. Muszą być wyposażone w samodzielne systemy skanowania towarów, sterowania, zbierania informacji z czujników, kamer oraz z innych źródeł danych rozmieszczonych na terenie fabryki, a także ich analizowania w czasie rzeczywistym. Pozwoli im to bezbłędnie określić bezpieczną i optymalną (dla nich, dla innych maszyn i urządzeń, a także dla ludzi) trasę oraz miejsce przeznaczenia ładunku. Roboty mają być zasilane energią elektryczną, wodorową lub hybrydowo, a ich dodatkowym atutem jest możliwość podłączenia innych autonomicznych robotów w jedną zespoloną strukturę o znacznie lepszych parametrach – większy udźwig i powierzchnia ładunkowa. Powinny być tak zaprojektowane, by mogły pracować niezależnie od warunków atmosferycznych (wewnątrz i na zewnątrz budynku) oraz by zapewnić maksymalną ochronę przewożonego ładunku. Zamówienie obejmuje też stworzenie systemów służących do automatycznego, tj. bez udziału pracowników, załadunku i rozładunku towarów. Miałyby być one zaimplementowane zarówno na robotach prototypowych („matkach”), jak i na robotach dostępnych obecnie na rynku, które Zamawiający już posiada lub dopiero zakupi („córkach”). Prototyp robotów zostanie zbudowany przez przedsiębiorstwo sektora MŚP, we współpracy z wybranym Wykonawcą i Zamawiającym. 

W trakcie realizacji usługi Wykonawca powinien zaproponować rozwiązania dla różnych materiałów i technologii, z jakich może być wykonany przedmiot zamówienia, a także różne (ale koniecznie odnawialne) źródła zasilania. Z zaproponowanych wariantów Zamawiający wybierze odpowiednie dla niego rozwiązanie. Wykonawca przekaże wszelkie prawa własności Zamawiającemu.

Cechy konstrukcyjne robota:
1. Powierzchnia ładunkowa o wymiarach: moduł 2.5 x 4.2 m (możliwość powielania)
2. Masa ładunku: 5,000 kg
3. Uciąg: 7,000 kg
4. Napęd: elektryczny/wodorowy/hybrydowy
5. Odporność na zróżnicowane warunki atmosferyczne
6. Amortyzacja pojazdu w celu ochrony ładunku
7. Bezemisyjne działanie (ładowanie oraz poruszanie się) z wykorzystaniem OZE
8. Wymagania dodatkowe:
- Tryb ekologiczny
- Tryb niskiego zużycia energii uzależniony od masy ładunku
- Zmienne tryby prędkości
- Cały robot będzie posiadał potrzebne certyfikacje oraz homologację do wykonywania pracy.

Cechy systemu autonomicznego:
1. Autonomiczność pracy
2. Analiza danych produkcyjno-magazynowych z systemu finansowego (ERP) oraz problemów z trasą podczas ciągłego ruchu
3. Komunikacja z innymi autonomicznymi pojazdami na terenie fabryki
4. Załadunek oraz rozładunek materiałów bez udziału osób trzecich
5. Dobieranie optymalnej trasy na podstawie danych zebranych z systemów monitoringu, systemów wewnętrznych robota oraz zamontowanych na terenie fabryki
6. Kontrola ładunku za pomocą kompatybilności z systemem finansowym (ERP).

Wymagania dodatkowe do prac koncepcyjnych (projektowych):
1. Układ jezdny:
- Układ jezdny powinien cechować się odpowiednim układem amortyzacji pozwalającym na płynne pokonywanie nierówności powierzchni
- System napędowy będzie posiadał na każdym z kół niezależny napęd w celu uzyskania lepszych parametrów trakcyjnych
- Robot będzie posiadał zintegrowany z układem jezdnym system oświetlenia wykorzystując technologię LED
- Robot posiada odpowiednie ogumienie lub układ jezdny w celu zapewniania odpowiednich warunków jezdnych w różnych warunkach otoczenia.
2. Nadwozie:
- Robot cechuje się nadwoziem modułowym wykonanym z niezależnych modułów przystosowanych do załadunku oraz rozładunku towarów
- Robot cechuje się możliwością zabudowania w celu ochrony przed warunkami atmosferycznymi
- Robot posiada możliwość dostosowania poziomu powierzchni załadunkowej w celu dokładnego dopasowania do doków rozładunkowo – załadunkowych
- Konstrukcja nośna jest spawana i zabudowana w sposób uniemożliwiający dostęp do wnętrza robota osobom nieupoważnionym
- Nadwozie musi mieć estetyczny i nowoczesny design, z możliwością umieszczenia logotypów SAMSUNG oraz potrzebnego oznakowania.
3. Układ sterowania:
- Układ składa się z autorskiego systemu sterowania autonomicznego
- Układ korzysta z oprogramowania sterowanego za pomocą czujników zewnętrznych (niezależnych od robota) oraz wewnętrznych (zintegrowanych z fizycznym obiektem)
- System zewnętrzny może wykorzystywać istniejącą infrastrukturę fabryki oraz istnieje możliwość montażu dodatkowej infrastruktury w miejscach nieutrudniających proces produkcyjny (powinno to zostać przewidziane w fazie koncepcyjnej)
- Maszty nadawcze oraz stacje muszą wykorzystywać wewnętrze sygnały nadawcze oraz sieć Wi-Fi zaszyfrowaną na terenie fabryki
- Dane przesłane drogą bezprzewodową muszą być zapisywane oraz dające możliwość odczytania z urządzenia zewnętrznego
- Sterowanie robotem może również odbywać się za pomocą urządzeń mobilnych takich jak: smartphone, tablet, laptop lub komputer PC
- System sterowania umożliwia sterowanie w trybie ręcznym w przypadku awarii.
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4. Układ zasilania:
- Układ zasilania pozwala na pracę urządzenia do 12h w trybie ciągłym
- Proces ładowania lub uzupełnienia poziomu naładowania może się odbywać za pomocą wymiany baterii lub może odbywać się za pomocą ładowania urządzenia podczas postojów
- Układ zasilania posiada tryb zoptymalizowanego ładowania robota na podstawie zebranych danych z poprzednich cykli ładowania w celu ochrony systemów zasilających robota
- Zasilanie posiada również układ chłodzenia w celu zapobiegania przegrzaniu (chłodzenie powietrzem lub cieczą)
- Układ zasilania musi posiadać odpowiednią odporność na warunki atmosferyczne a szczególnie na ostre słońce oraz wysokie temperatury, niskie temperatury, opady deszczu lub śniegu.
5. System sterowania robotami wewnętrznymi (córkami):
- System umożliwia odczytanie sygnału o rozładunku towarów przez robota matkę
- System posiada czytniki kodów umieszczonych na robotach
- System na podstawie kodów potrafi zdefiniować materiał załadowany na roboty
- System na podstawie zdefiniowanego materiału określa miejsce docelowe 
- System posiada możliwość auto zaczepiania oraz odczepiania robotów
- System po odebraniu towarów wysyła sygnał o gotowości do kolejnych działań.
6. System rozładunku/załadunku towarów:
- System cechuje się autonomicznością działania
- System po dostarczeniu towarów wysyła sygnał do robota o możliwości odbioru
- System może ingerować w infrastrukturę wewnętrzną
- Urządzanie do rozładunku musi znajdować się poniżej poziomu posadzki w celu możliwości ruchu na określonym obszarze fabryki
- Urządzenie do rozładunku/załadunku może korzystać z przenośników taśmowych, łańcuchowych lub innych.
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