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Zatgcznik nr5 do SWZ

Oznaczenie sprawy (numer referencyjny):
CRZzP/278/009/D/23, ZP/71/WETI/23

OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

1. Robot typu A z oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem — Liczba sztuk 1

Ramie robota wraz oprogramowaniem kontrolnym, spetniajgce nastepujgce wymagania techniczne:

¢ maksymalny udzwig nie mniejszy niz 750 g.,

e zasieg nie mniejszy niz 44 cm,

¢ funkcja wykrywania kolizji,

e funkcja powtarzania sekwencji ruchéw zdefiniowanej przez przemieszczanie ramienia,

e ilos¢ osi: co najmniej 4,

e zakres ruchu dla poszczegdlnych osi nie mniejszy niz:

o 0$1:+£160°,

o 0% 2:-25°do 85°,

o 0$3:-25°do 105°,
o 0$4:-360° do 360°,

e maksymalna predkos$¢ ruchu dla kazdej osi nie mniejsza niz: 300°/s,

e powtarzalnos¢ ruchéw nie gorsza niz +0,05 mm,

e zasilanie 100-240V AC, napiecie pracy 48V,

e pobdr mocy nieprzekraczajgcy: 150W,

e obstugiwane tryby komunikacji, co najmniej: TCP/IP, Modbus TCP,

e co najmniej 2 interfejsy Ethernet RJ45,

e CO najmniej 2 ztgcza USB,

e zlgcze DB9 do podtgczenia enkodera,

e Cco najmniej 2 ztgcza 10, kazde oferujgce co najmniej 8 wejs¢ i co najmniej 8 wyjs¢ cyfrowych,

o wyjscia 24V, maksymalny prad na pojedyncze wyjscie nie mniejszy niz 500 mA, na
wszystkie nie mniejszy niz 2A,

e opcjonalnie: fizyczny wiacznik,

e umieszczone na ramieniu, co najmniej: ztgcze powietrzne 4mm, ztgcze umozliwiajgce
poditgczenie sterowanej koncéwki roboczej (co najmniej 2 wejscia i 2 wyjscia cyfrowe),
przycisk funkcyjny,

e mozliwos¢ pracy w temperaturze obejmujacej przedziat: 0 do 40°C,

e wymiary nieprzekraczajgce 30 cm x 30 cm,

e masa nieprzekraczajgca: 9 kg,

e dotgczone oprogramowanie kontrolne w wersjach przeznaczonych do wykorzystania co
najmniej w nastepujgcych systemach operacyjnych: Windows 7/10/11, Android 10+, iOS 10+,

e mozliwos¢ programowania, Co najmniej, z uzyciem:

o srodowiska graficznego wykorzystujgcego bloki funkcjonalne,

o jezyka Lua,

o SDK wykorzystujgcego komunikacje TCP/IP z obstugg jezykéw/srodowisk, co
najmniej: Java, C++, C#, Python, ROS, Matlab, LabVIEW.
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o Robot musi by¢ wyposazony w szyne, umozliwiajgcg sterowane zdalnie przemieszczanie
jego podstawy na odlegtos¢é minimum 80 cm. Szyna musi ponadto spetnia¢ nastepujgce
wymagania:

przewody poprowdzone wewnetrznie,

udzwig nie mniejszy niz 20 kg,

maksymalna predkosé, co najmniej: 80 cm/s,

maksymalne przyspieszenie nie mniejsze niz: 160 cm/s?,

doktadnos$¢ powtarzalno$ci pozycji nie gorsza niz £-0,1 mm,

sterowanie z uzyciem Modbus TCP,

waga nieprzekraczajgca 15 kg,

wymiar nieprzekraczajgce 120 cm x 24 cm x 10 cm,

odporno$é na warunki srodowiskowe co najmniej 1P20,

o dotgczony zestaw kluczy imbusowych.

¢ Robot musi by¢ wyposazony w wykonang z aluminium podstawe, pozwalajgcg na
zamocowanie robota oraz szyny (wyspecyfikowanej powyzej) bez koniecznosci modyfikacji
lub uzycia akcesoridw nie wchodzacych w skfad dostarczanego zestawu. Wymiary podstawy
muszg zawiera¢ sie w przedziale 1,0-1,4 m x 0,4-0,8 m i nie moga by¢ mniejsze niz wymiary
robota z szyna.

¢ Opcjonalnie: Robot musi by¢ dostarczony ze szkoleniem dotyczacym jego obstugi,
realizowanym w siedzibie zamawiajgcego, przez instytucje figurujacg w Rejestrze
Instytucji Szkoleniowych RP.
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2. Elektryczny chwytak réwnolegly —typ A - Liczba sztuk 1

Elektryczny chwytak réwnolegty, mozliwy do instalacji i tatwej integracji z ramieniem robota
wyspecyfikowanego jako ,Robot typu A z oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem” i spetniajacy
nastepujgce wymagania techniczne:
e sita chwytu obejmujaca przedziat: 15-50 N
e skok co najmniej: 25 mm
e zalecana masa robocza nie mniejsza niz: 1 kg
¢ minimalny czas otwarcia/zamkniecia nie wigkszy niz: 0,45s /0,45 s
e powtarzalnos¢ pozycji nie gorsza niz: £ 0,02 mm
e emisja dzwieku: <40 dB
e waga nieprzekraczajgca: 0,4 kg
e wymiary nieprzekraczajgce: 10 cm x 6 cm x 3 cm (bez hamulca)i12cm x6 cm x 3 cm (z
hamulcem),
e co najmniej nastepujgce interfejsy komunikacyjne: Modbus RTU (RS485),
e nominalne napiecie zasilania: 24 V DC,
e prad maksymalny nie wiekszy niz: 0,5 A
e odpornosé na warunki srodowiskowe, co najmniej: IP40,
e flansza kompatybilna z urzgdzeniem wyspecyfikowanym jako ,Robot typu A z
oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem”, dotgczony przewdd-przejsciowka taczacy
interfejs robota z interfejsem chwytaka.
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3. Elektromagnetyczny chwytak rownolegty - Liczba sztuk 1
Elektromagnetyczny chwytak réwnolegty, mozliwy do instalaciji i tatwej integracji z ramieniem robota
wyspecyfikowanego jako ,Robot typu A z oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem” i spetniajgcy
nastepujgce wymagania techniczne:
e sita chwytu obejmujgca przedziat: 3,5-5 N
e skok co najmniej: 5 mm
e zalecana masa robocza nie mniejsza niz: 0,05 kg
e minimalny czas otwarcia/zamkniecia nie wiekszy niz: 0,03 s /0,03 s
e powtarzalnos¢ pozycji nie gorsza niz: £ 0,01 mm
e emisja dzwieku: < 50 dB
e waga nieprzekraczajgca: 0,2 kg
e wymiary nieprzekraczajgce: 7cm x 3 cm x 2 cm,
¢ nominalne napiecie zasilania: 24 V DC,
e prad maksymalny nie wiekszy niz: 0,5 A
e odpornosé na warunki srodowiskowe, co najmniej: IP40,
o flansza kompatybilna z urzgdzeniem wyspecyfikowanym jako ,Robot typu A z
oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem”, dotgczony przewdd-przejsciowka taczacy
interfejs robota z interfejsem chwytaka.

4. Robot typu B z oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem - Liczba sztuk 1
Ramie robota wraz oprogramowaniem kontrolnym, spetniajgce nastepujgce wymagania techniczne:

e maksymalny udzwig nie mniejszy niz 3 kg,
¢ maksymalny zasieg nie mniejszy niz 79 cm,
o funkcja wykrywania kolizji obstugujgca co najmniej tryby: wykryj i zatrzymaj, wykryj i omin,
¢ funkcja powtarzania sekwencji ruchow zdefiniowanej przez przemieszczanie ramienia,
e zlgczy ruchomych, co najmniej: 6,
e zakres ruchu dla poszczegdinych ztgczy nie mniejszy niz:
o zlgcze 1: £360°,
ztacze 2: £360°,
ztgcze 3: £155°,
ztgcze 4: £360°,
ztacze 5: £360°,
o zlgcze 6: £360°,
¢ maksymalna predkos¢ ruchu dla kazdej osi nie mniejsza niz: 180°/s,
e powtarzalnos¢ ruchéw nie gorsza niz £0,02 mm,
e napiecie pracy 48V DC,
e pobdr mocy nieprzekraczajgcy: 130W,
e obstugiwane tryby komunikacji, co najmniej: RS485, TCP/IP, Modbus, EtherCAT, WiFi,
e dotgczony kontroler robota, przycisk e-stop oraz kable zasilajgce,
e dotgczony modut WiFi,
e panel kontrolny obstugujacy 6 osi robota,
e Materiat: aluminium, ABS,
e interfejsy kontrolera:
o co najmniej 16 wejs¢ (D) i co najmniej 16 wyjs¢/wyjs¢ (DO/DI) cyfrowych,
o Co najmniej 2 wejscia/wyjscia analogowe (AlI/AO),
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o enkoder inkrementalny ABZ,

¢ Interfejsy: co najmniej 2 DI/DO/AI,

e mozliwosc¢ pracy w temperaturze obejmuijgcej przedziat: 0 do 40°C,

e odpornos¢ na warunki srodowiskowe co najmniej IP54,

e masa nieprzekraczajgca: 17 kg,

e dotgczone oprogramowanie pozwalajgce na kodowanie ruchéw ramienia robotycznego i
wizualizacje jego ruchow.

e Robot musi by¢ wyposazony w wykonang z aluminium platforme, pozwalajgcy na jego
zamocowanie bez koniecznosci modyfikacji lub uzycia akcesoriéw nie wchodzacych w sktad
dostarczanego zestawu. Platforma musi ponadto spetniaé nastepujgce wymagania:

o wymiary z przedziatu 1,0-1,4 m, x 0,4-0,8 m,
o wysokosc¢ z przedziatu 1,0-1,4 m.

e Opcjonalnie: Robot musi by¢ dostarczony ze szkoleniem dotyczacym jego obstugi,
realizowanym w siedzibie zamawiajgcego, przez instytucje figurujaca w Rejestrze
Instytucji Szkoleniowych RP.

5. Elektryczny chwytak rownolegty —typ B - Liczba sztuk 1

Elektryczny chwytak rownolegty, mozliwy do instalacji i tatwej integracji z ramieniem robota
wyspecyfikowanego jako ,Robot typu B z oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem” i spetniajgcy
nastepujgce wymagania techniczne:
e sita chwytu obejmujgca przedziat: 15-50 N
e skok co najmniej: 35 mm
e zalecana masa robocza nie mniejsza niz: 1 kg
¢ minimalny czas otwarcia/zamkniecia nie wigkszy niz: 0,7 s /0,7 s
o powtarzalnosé pozycji nie gorsza niz: £ 0,03 mm
e emisja dzwieku: < 50 dB
e waga nieprzekraczajgca: 0,5 kg
e wymiary nieprzekraczajgce: 13 cm x 7 cm x 7 cm
e co najmniej nastepujgce interfejsy komunikacyjne: Modbus RTU (RS485),
e nominalne napiecie zasilania: 24 V DC,
e prad maksymalny nie wigkszy niz: 0,5 A
e odpornos$é na warunki sSrodowiskowe, co najmniej: IP54,
e flansza kompatybilna z urzgdzeniem wyspecyfikowanym jako ,Robot typu B z
oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem”, dotgczony przewdd-przejsciéwka tgczacy
interfejs robota z interfejsem chwytaka.

6. Elektryczny chwytak z trzema palcami - Liczba sztuk 1

Elektryczny chwytak z trzema palcami, mozliwy do instalacji i tatwej integracji z ramieniem robota
wyspecyfikowanego jako ,Robot typu B z oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem” i spetniajgcy
nastepujgce wymagania techniczne:

e zmienny kat wzajemnego ustawienia palcow,

e sita chwytu obejmujgca przedziat: 10-65 N

e skok réwnolegty co najmniej: 105 mm

e skok centryczny co najmniej: 120 mm

e zalecana masa robocza nie mniejsza niz: 1,8 kg
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minimalny czas otwarcia/zamkniecia nie wiekszy niz: 0,7 s /0,7 s
powtarzalnos¢ pozycji nie gorsza niz: + 0,03 mm

emisja dzwieku: < 50 dB

waga nieprzekraczajgca: 1,7 kg

wymiary nieprzekraczajgce: 22 cm x 17 cm x 12 cm

co najmniej nastepujgce interfejsy komunikacyjne: Modbus RTU (RS485),
nominalne napiecie zasilania: 24 V DC,

prad maksymalny nie wigkszy niz: 0,5 A

odpornosé na warunki srodowiskowe, co najmniej: 1IP40,

flansza kompatybilna z urzgdzeniem wyspecyfikowanym jako ,Robot typu B z
oprogramowaniem kontrolnym i osprzetem”, dotgczony przewod-przejsciowka tgczacy
interfejs robota z interfejsem chwytaka.
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