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Zalacznik nr 1 do SIWZ

Robot przemystowy 4-osiowy o rownolegtej konstrukciji ramienia wraz z kontrolerem i

systemem wizyjnym (np. taki jak Fanuc M-1iA/0.5S):

Wymagania SIWZ

Element

Rodzaj i parametry

Spetnienie
wymagan

Liczba osi robota
Udzwig

Maksymalny zasieg

4
co najmniej 0.5kg

nie mniejszy niz 280mm

Powtarzalnos¢ ruchow

doktadnosé +0,02 mm lub lepsza

Masa

nie wieksza niz 20 kg

Zapotrzebowanie na energie

nie wieksze niz 1kVA

Srednia konsumpcja energii

Wejscia/wyjscia cyfrowe
robota

Enkodowanie pozyciji
Natezenie dzwieku

Predkos¢ maksymalna osi
czwartej

nie wieksza niz 0.2 kW

28 wejs¢ i 24 wyjscia cyfrowe robota w kontrolerze

dodatkowo 6 wejsé/wyjs¢é + sygnat Hand Broken dostepnych w
jednostce mechanicznej

absolutne

nie wieksze niz 70 dB

min. 3000 deg/sec

Interfejsy

port Ethernet: 1 lub wiecej; port USB: 1 lub wiecej

Opcje dodatkowe robota i
kontrolera

System wizyjny

Opcje oprogramowania
systemu wizyjnego

Kamera z oprzyrzadowaniem

wykrywanie kolizji; dostep do informacji diagnostycznych poprzez
protokét http; konfiguracja dozwolonej przestrzeni roboczej robota;
mozliwo$¢ programowania robota w srodowisku symulacyjnym
Roboguide

system wizyjny 2D zintegrowany z kontrolerem robota, wraz
Z oprogramowaniem

- system wizyjny wbudowany, nie wymaga zewnetrznej wymiany
danych z kontrolerem robota

- komendy systemu wizyjnego wbudowane jako komendy systemowe
- mozliwo$¢ kalibracji systemu z poziomu panelu operatorskiego
robota oraz po przez strone www

- uczenie systemu przez strone www

- korekcja potozenia przedmiotu; korekcja potozenia kohcowki
roboczej robota

- rozpoznawanie elementéw i obstuga paletyzacji i depaletyzaciji
wbudowane w systemie

- mozliwo$¢ uczenia rozpoznawania przedmiotéw

- wykrywanie niezgodnosci i kontroli jakosci

- mozliwo$ci realizacji analizy wizyjnej ,on-the-fly”

kamera CCD monochromatyczna o parametrach takich jak Sony XC-
56 (lub lepszych), wraz z okablowaniem przytagczeniowym i
obiektywem o zmiennej ogniskowej w zakresie 10-40mm (lub
wiekszym), wspotpracujgca z systemem wizyjnym robota;

mozliwos¢é rozbudowy systemu do podtaczenia i obstugi kamery
kolorowej




