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ZAtACZNIK NR 1 SPECYFIKACIA ZAMOWIENIA ZO 24/2019/SZS/ELPLC
ROBOT PRZEMYSLOWY

TYP PIONOWY WIELOPRZEGUBOWY

SYSTEM NAPEDU SERWO AC (HAMULCE NA WSZYSTKICH OSIACH)

METODA WYKRYWANIA POZYCJI: ENKODER ABOSOLUTNY

tADOWNOSC: 7 KG

6 STOPNI SWOBODY (LICZBA OSI)

MOZLIWY MONTAZ NA PODtODZE, SUFICIE LUB NA SCIANIE (MONTAZ NA SCIANIE Z OGRANICZENIAMI W 0S| J1)
MAKSYMALNA PREDKOSC WYPADKOWA: 10977 MM/S

POWTARZALNOSC POLOZENIA: +- 0,02 MM

CZAS CYKLU: 0,35 S

MAKSYMALNY ZASIEG PROMIENIA WZGLEDEM PUNKTU CENTRALNEGO OSI J5: 908 MM
PROMIEN OSIAGALNY RAMIENIA (DO SRODKA OSI J5): 908 MM

CZAS CYKLU (25X300X25 MM PRZY OBCIAZENIU 1 KG): 0,35 SEKUNDY

POWTARZALNOSC POZYCJI: +0.02 MM

TEMPERATURA OTOCZENIA: 0-40 °C

OKABLOWANIE NARZEDZI: WEJSCIE CHWYTAKA 8 PUNKTOW / WYJSCIE CHWYTAKA 8 PUNKTOW

PRZEWODY PNEUMATYCZNE DO ZASILANIA NARZEDZIA: @ 6X2 DO PODtACZENIA ROBOTA (@4X8 Z CZESCI PODSTAWY DO
PRZEDRAMIENIA)

CISNIENIE ZASILANIA UKtADU PNEUMATYCZNEGO: 0,54 MPA

SPECYFIKACJA SRODOWISKA: MGEA OLEJOWA

KLASA OCHRONY: IP67

WYMIARY - SZEROKOSC X WYSOKOSC X GLEBOKOSC [MM] : 278 X 939,4 X 762,6

-  WAGA:67KG
ZAKRES MAKSYMALNA MOMENT
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720 720 6,36
SKRECENIE NADGARSTKA

2.

ZESTAW CZUJNIKA SILY 200 N Z BATERIA

POSIADAJACY NASTEPUJACE CECHY:

DO STEROWANIA ROBOTOW PODCZAS PRZYKtADANIA KONKRETNEJ SitY

DO STEROWANIA SZTYWNOSCIA POZYCJI NARZEDZIA

DO ZMIENIANIA CHARAKTERYSTYKI STEROWANIA PODCZAS PRACY ROBOTA

DO POBIERANIA DANYCH Z CZUJNIKA SItY | POZYCJI ROBOTA W CHWILI KONTAKTU.

DO WYSWIETLANIA DANYCH Z CZUJINIKA SItY | UTRZYMYWANIA WARTOSCI MAKSYMALNYCH
DO POZYSKIWANIA INFORMACII Z CZUINIKA SILY, ZSYNCHRONIZOWANYCH Z POtOZENIEM

DO POZYSKIWANIA INFORMACII Z CZUINIKA SItY JAKO DANYCH LOGOWANIA, ZSYNCHRONIZOWANYCH Z INFORMACJA O POLOZENIU |
WYSWIETLANIA JEJ W POSTACI WYKRESU

UMOZLIWIA REJESTROWANIE POLECEN START/ STOP, OKRESLONYCH W PROGRAMACH ROBOTA
DO PRZESYLANIA POZYSKANYCH LOGOW NA SERWER FTP

Stronalz3




Fundusze 8 Unia Europejska
icki Rz li Narodowe Centrurm pejs|

Eur_apejskle ) - Potlasczpospo ta e o Europeisk Fundusz

Inteligentny Rozwdj Rozwoju Regionalnego

W SKtAD ZESTAWU WCHODZI (2.1-2.7):

2.1. CZUJNIK SIEY:

- OBCIAZENIE ZNAMIONOWE : 200 N; 4NM

- MINIMALNA SItA STERUJACA: 0,3 N, 0,03 NM

- POBOR PRADU: 200 KWH

- WYMIARY ZEWNETRZNE: ®90 X 40 MM

- KONTRUKCJA OCHRONNA: IP 30

2.2. MODUY INTERFEJSU CZUJNIKA SItY:

- INTERFEJS: RS-422 — 1 DO PODtACZENIA CZUJNIKA ; SSCNET Il 1 (DLA STEROWNIKA ROBOTA | DODATKOWEGO POtACZENIA
WZMACNIACZA OSl)

- WYMIARY ZEWNETRZNE MM 225 (SZER.) X111 (Gt.) X48 (WYS.)

- ZASILACZ: ZAKRES NAPIECIA WEJSCIOWEGO 24 + 5% [VDC]; POBOR ENERGII 25 [W]
2.3 ADAPTER DO MOCOWANIA CZUJNIKA DO ZESTAWU CZUINIKOW SItY;

2.4 KABEL PRZEJSCIOWY DO WYKONANIA WEWNETRZNEJ INSTALACII

2.5. ZASILACZ 24 V DC tACZNIE Z KABEL ZASILAJACYM 1 M

2.6 KABEL SZEREGOWY MIEDZY URZADZENIEM A CZUINIKIEM (5 M)

2.7. KABEL SSCNETIII 10 M

3. WIELOFUNKCYJNY TERMINAL DO STEROWANIA | PROGRAMOWANIA ROBOTOW
- UMOZLIWIA OBStUGE, PROGRAMOWANIE | MONITOROWANIE WSZYSTKICH FUNKCJI ROBOTOW
- ODCZYT INFORMACII, ROWNIEZ W TRAKCIE PRACY; EDYCJA PROGRAMU PRZY UZYCIU WIRTUALNEJ KLAWIATURY;

WYSWIETLANIE DO 14 LINII KODU PROGRAMU; MOZLIWOSC MONITOROWANIA DO 256 WEISC | 256 WYISC; WYSWIETLANIE
INFORMACJI SERWISOWYCH, DIAGNOSTYCZNYCH | DLA UTRZYMANIA RUCHU; WYSWIETLANIE BLEDOW ZE SZCZEGOtAMI OSTATNICH 128
ALARMOW;

—  ZINTEGROWANE OPROGRAMOWANIE SYSTEMU OPERACYIJNEGO Z INTERFEJSEM UZYTKOWNIKA OPARTYM NA MENU
- INTERFEJSY: USB, ETHERNET DO PODtACZENIA ZE STEROWNIKIEM ROBOTA

- ROZMIAR WYSWIETLACZA: 6,5 CALI,(640X480PIKSELI)

- PODSWIETLANY EKRAN DOTYKOWY,

- KABLA O DLUGOSCI 7M UMOZLIWIAJACE BEZPOSREDNIE POLACZENIE ZE STEROWNIKIEM ROBOTA

- WYMIARY(MM): SZEROKOSC X WYSOKOSC X GLEBOKOSC: 252X240X114 , WAGA 1,25 KG;

4. KARTA INTERFEJSU SMART PLUS TYPU B

5. ZEWNETRZNY ZESTAW OKABLOWANIA 1 DO PODSTAWY ROBOTA;
- ZAWIERA: 1 X KABEL KAMERY CZUJNIKA WIZYJNEGO, 4X KABLE DODATKOWE

6. ZEWNETRZNY ZESTAW OKABLOWANIA 1 DO PRZEDRAMIENIA, ;
- ZAWIERA: 1 X KABEL KAMERY CZUJNIKA WIZYJNEGO, 4X KABLE DODATKOWE, 8 X KABLE SYGNAtOW WYJSCIOWYCH

7. PNEUMATYCZNY ZESTAW Z PODWOINYM ZAWOREM,

- WYMIARY - SZEROKOSC X WYSOKOSC X GEBOKOSC [MM] : 74,5 X 126 X 53,2 ;
- WAGA: 0,4 KG;

- 2 ZAWORY; DZIAtANIE ZAWORU — PODWOJNA CEWKA

- METODA PRZESTAWIANIA: METODA WEWNETRZNEGO PILOTA
- EFEKTYWNY PRZEKROJ (WARTOSC CV): 0,64 MM

- ZAKRES CISNIEN ROBOCZYCH — 1- 7 BAR

- MAKSYMALNE CISNIENIE: 10 BAR

- CZAS REAKCJI: <12 MS PRZY 24 V DC

- MAKS CZESTOLIWOSC PRACY: 5 HZ

—  TEMPERATURA OTOCZENIA: -10 - + 50 STOPNI

- NAPIECIE ZNAMIONOWE CEWKI: 24V DC +-10%

8. INTERFEJS WE/WY POZWALAJACY NA ZINTEGROWANIE KONTROLERA ROBOTA Z SIECIA WE/WY PROFINET
- KABEL KOMUNIKACYJNY SKRETKA DO ETHERNETU PRZEMYStOWEGO;

- SZYBKOSC TRANSMISJI 100 MBIT/S ;

- LICZBA DANYCH WE/WY MAKS. 256 BAITOW WYSYtANYCH | MAKS. 256 BAITOW OTRZYMYWANYCH
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SILNIK SERWOMOTOR

MOC 1 KW;

MOMENT OBROTOWY 3,18 NM, MAKS. 9,55 NM, Z HAMULCEM,
ZASILANIE 400 V; PREDKOSC ZNAMIONOWA (OBR / MIN) 3000
MAKSYMALNA PREDKOSC (OBR / MIN) 6000; PROSTY WAL,

KLASA OCHRONY IP 67;

TYP ENKODERA: ABSOLUTNY/PRZYROSTOWY;

WYMIARY [MM] : SZEROKOSC X WYSOKOSC X GLEBOKOSC 90X138,8X249

10. PRZEKLADNIA PLANETARNA O WYSOKIEJ PRECYZJI | PREDKOSCI

PRZELOZENIE 1/9 (REDUKCJA 1-STOPNIOWA)

NOMINALNY WYJSCIOWY MOMENT OBROTOWY 230 NM (169,64 FT.LBF)
SZEROKOSC NETTO KOtNIERZ 120 MM

REAKCJA 8ARCMIN

WAL WYJSCIOWY Z WPUSTEM

POTROJNE DZIELONE WEJSCIE COLLET;

POZIOM DZWIEKU / HAtASU 63 DB; STOPIEN OCHRONY IP65;
TRWALOSC MECHANICZNA 20000 GODZIN; T

TRYB MONTAZU: WSZYSTKIE KIERUNKI,

PROSTY WAL WYISCIOWY Z POTROJNYM DZIELONYM WEJSCIEM TULEI ZACISKOWE!

PREDKOSC OBROTOWA 4000 OBR / MIN (MAKSYMALNIE) 8000 OBR / MIN

Strona3z3

Unia Europejska
Europejski Fundusz
Rozwoju Regionalnego



