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Dotyczy:

OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA:

Przedmiotem zamowienia jest dostawa zrobotyzowanego stanowiska spawalniczego wg
zafgczonej specyfikacji na potrzeby uruchomienia produkcji stacji transformatorowych OZE
w ramach inwestycji ,Dywersyfikacja produkcji w kierunku odnawialnych zrédet energii

w celu podniesienia konkurencyjnosci przedsiebiorstwa”

ZAKRES PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA:

Przedmiotem zamdwienia jest dostawa zrobotyzowanego stanowiska spawalniczego.

CHARAKTERYSTYCZNE PARAMETRY TECHNICZNE

Podstawowe parametry urzadzenia:

Robot i system sterujacy
L.p. | Parametr Wartos¢
wymagana

1 Robot 6-cio osiowy, diugos¢ ramienia : min. 1800 mm

2 Mozliwos¢ recznego uwolnienia osi robota w przypadku kolizji — bez dotykania TAK
Teach Pendanta

3 Pneumatyczne ztgcze antykolizyjne robota z ptynnie nastawiang czutoscia TAK
dziatania

4 Predko$¢ liniowa ruchu ramienia robota min. 180 m/min
Automatyczna kalibracja poszczegdlnych osi ramienia robota po kolizji TAK

6 Automatyczna kontrola geometrii palnika spawalniczego podczas cyklu pracy TAK
robota

7 Robot i spawalnicze zrddto pradu od jednego producenta dla zapewnienia TAK
idealnej komunikacji

8 Wszystkie ustawienia spawarki i robota za pomocg jednego panelu sterujgcego TAK
robota, z mozliwoscig zapisywania kopii zapasowych.




9 Mozliwo$¢ zmiany parametrow spawania i predkosci posuwu palnika on-line TAK
(z panelu sterujgcego teach pendanta) podczas wykonywania spawania w
trybie testowym. Mozliwos¢ automatycznego zapisu zmienionych parametréw
bezposrednio do programu.
10 | Automatyczny dobdér parametréw spawania na podstawie danych odnosnie TAK
grubosci spawanych elementéw
11 | Wyszukiwanie dotykowe miejsca potozenia spoiny za pomocg drutu TAK
spawalniczego. Konstrukcja palnika musi zapewnic¢ specjalne zamocowanie
drutu spawalniczego, uniemozliwiajgc tym samym przesuniecie sie drutu
wewnatrz palnika,
12 | Wyszukiwanie dotykowe miejsca potozenia spoiny za pomocg dyszy palnika. TAK
13 Oprogramowanie do wirtualnego programowania robotéw off-line TAK
14 | Zamodelowanie wirtualnego stanowiska odzwierciedlajgcego rzeczywiste TAK
stanowisko
15 | Oprogramowanie wybierajgce program robota po zeskanowaniu kodu QR TAK
16 | Kalibracja wirtualnego stanowiska z rzeczywistym TAK
Spawalnicze zrédto pradu
L.p. | Parametr Wartosé
wymagana
1 Zintegrowane w kontrolerze robota spawalnicze zrédto prgdu umozliwiajgce TAK
spawanie metodg MIG/MAG stali czarnej oraz nierdzewnej
2 MIG/MAG spawanie zwarciowe i spawanie pulsem TAK
3 Zrédto pradu 350 A, przy cyklu pracy - obcigzenie 80 % (320 A przy obcigzeniu TAK
100%)
4 Zrédto pradu z mozliwoécia spawania niskoenergetycznego SAWP, TAK
z podajnikiem drutu spawalniczego w palniku robota w celu lepszej stabilizacji
podawania. Podawanie drutu realizowane do przodu i do tytu podczas
wykonywania procesu spawania (Push-Pull) Super Active Wire Feed Process.
5 Palnik chtodzony cieczg z wymienng fajkg i przedmuchiwaniem sprezonym TAK
powietrzem - obcigzenie pragdowe min. 400A.
6 Chtodzenie palnika za pomocga chtodnicy kompresorowe;. TAK
7 Przyrzad do sprawdzania i prostowania palnika TAK
8 Jednostka czyszczaca palnik razem z obcinarkg drutu spawalniczego TAK
9 Przypalnikowy odcigg dymow spawalniczych wraz z jednostka filtra TAK
Manipulatory i obrotniki
L.p. | Parametr Wartos¢
wymagana
1 Manipulatory o maksymalnym obcigzeniu min. 1000 kg — 2 sztuki TAK
2 Dwie stacje robocze z mozliwoscig rozsuniecia stacji (przesuwna bariera po TAK
Srodku dwdch stacji) i przeciwtozysk do 6500mm i wolng $rednicg obrotowg ok.
1500mm
3 Sztywna konstrukcja wspdlnej nosnej ramy stalowej, na ktérej zamocowano TAK

zaréwno torowisko robota, jak i obrotniki i przeciwtozyska. Robot porusza sie
po torowisku o dtugosci ok. 7500mm i obstuguje dwie stacje robocze po jednej
stronie torowiska.




Sztywna rama z otworami pod widty wézka widtowego z idealnie wywazong TAK
konstrukcjg w celu bezpiecznego transportowania kompletnego stanowiska (z
zamocowanym robotem, obrotnikami, przeciwtozyskami), nie tracgc przy tym
wczesniej napisanych programdéw spawania robota poszczegélnych elementéw

Synchronizacja obrotnikéw manipulatora z robotem, mozliwos$¢ spawania TAK
podczas obrotu manipulatora

Synchronizacja wszystkich osi zewnetrznych i robota podczas wyszukiwania TAK
dotykowego

Mozliwos$¢ dokonywania wyszukiwania dotykowego podczas obrotu TAK
manipulatora

Kalibracja obrotnikéw osi zewnetrznych za pomocg dedykowanego przyrzadu TAK

sprawdzajgcego potozenie tarczy obrotnika (np. otwdr-watek lub podobne) - nie
za pomocg wizualnego sprawdzenia pokrywajgcych sie linii podziatki.

Zestaw komputerowy

L.p. | Parametr Wartosé
wymagana

Komputer PC o minimalnych parametrach : TAK
Dell Precision (Xeon w5-2465X, 128 GB ECC, RTX A4000, 2TB SSD nvme, 4TB
HDD, Windows 11 pro for workstations) lub réwnowazny

Monitor do projektowania 32cale, 4k, Matryca IPS z regulacjg wysokosci
UPS o pojemnosci 1200VA z komunikacjg USB

UWAGI: Dostarczone urzadzenie oraz komponenty muszg by¢ fabrycznie nowe.

IV. WYMAGANE DOKUMENTY, KTORE NALEZY DOSTARCZYC WRAZ Z PRZEDMIOTEM
ZAMOWIENIA

e deklaracja zgodnosci — o$wiadczenie producenta lub jego upowaznionego przedstawiciela, iz
oferowany produkt spetnia wymagania prawa polskiego i UE w zakresie wprowadzenia na
rynek,

e karta gwarancyjna,
e Swiadectwo jakosci,
e instrukcja obstugi



