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Zalacznik nr 1 do SWZ
OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Ramie robotyczne w postaci robota wspolpracujacego (cobota) wraz z osprzetem — 1 szt.

1. Minimalne wymagania:

1) Minimum 6 osi/stopni swobody

2) Powtarzalno$¢ uzyskania pozycji nie gorsza niz 0,5 mm

3) Predkos¢ liniowa nie mniejsza niz 1000 mm/s

4) Udzwig ramienia robota nie mniejszy niz 10 kg

5) Zasieg R ramienia robota nie mniejszy niz 1300 mm

6) Masa whasna ramienia nie wigksza niz 54 kg

7) Trwalo$¢ nie mniejsza niz 30000 rbh

8) Zakres temperatury pracy nie gorszy niz 0-40°C

9) W przypadku zastosowania kontrolera kablowego — dtugo$¢ kabla co najmniej 3 m

10) Stopien ochrony obudowy nie gorszy niz IP 54

11) Zasilanie z sieci jednofazowej pradu zmiennego w standardzie europejskim

12) Tryb uczenia robota poprzez reczne ustalanie pozycji segmentéw ramienia

13) Czujniki ,,przecigzenia” zapewniajace zatrzymanie ramienia podczas kontaktu z innymi
obiektami

14) Wbudowana obstuga komunikacji minimum po protokole TCP/IP, oraz Modbus TCP

15) Przeno$ny panel z wy$wietlaczem i przyciskiem bezpieczenstwa do sterowania i
programowania zawarty w zestawie. Dolaczone oprogramowanie umozliwiajace sterowanie i
programowania robota.

16) Mozliwo$¢ wprowadzenia do oprogramowania wartosci przesunigcia/offsetu punktu
koncowego efektora by wspolrzedne zapisywane wskazywaty koniec dodanego elementu, a
nie ostatniego segmentu robota

17) Rozwigzanie umozliwiajace wykonywanie nastepujacej procedury:

a) Uruchomienie robota

b) Wlaczenie funkcji wykonywania pomiarow

c) Wopisanie nazwy zbioru punktoéw, pod ktorg beda zapisywane kolejne pomiary w
danym miejscu (np. ,,Obiekt 1), o dtugosci do 50 znakow

d) Wilaczenie funkcji prowadzenia recznego ramienia robota

e) Manualne nakierowanie ramienia (np. w trybie uczenia) do miejsca gdzie chcemy
zapisa¢ wspotrzedne (dotknigcie efektorem do punktu nr 1)

f)  Wecisniecie przycisku (fizycznego lub programowego)

g) Zapisanie wspolrzednych konca efektora, oraz kata ustawienia ostatniego cztonu
ramienia i automatyczne nadanie tym wspolrzgdnym nazwy (np. ,,Punkt 17), o
dtugosci do 30 znakow

h) Dodanie komentarza (jezeli bedzie potrzebny, wigc nie za kazdym razem), o dlugosci
do 150 znakéw

i) Wecisniecie przycisku potwierdzajacego prawidtowos$¢ danych i tym samym zapis do
"bazy"

j) Powtarzanie punktéw e)-h), az do ostatniego przewidzianego punktu, za kazdym
razem automatycznie inkrementujgc numer na koncu nazwy ,,Punkt n”.
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k) Wybranie opcji zakonczenia pomiaré6w w danym miejscu (,,Obiekt 17)

I) Przemieszczenie robota

m) Powtarzanie punktow b)-1), az do zakonczenia pomiaréw w ostatnim przewidzianym
miejscu (,,Obiekt n”).

n) Eksport wszystkich zapisanych punktow w uporzadkowanej formie do pliku CSV w
kolejnosci np. Liczba porzadkowa; Data; Czas; Obiekt; Punkt; Wspotrzedne XYZ;
Kat ustawienia ostatniego czlonu; Komentarz. Nazwa powinna by¢ generowana
automatycznie poprzez polgczenie informacji o dacie i godzinie zapisu oraz nazwie
pierwszego i ostatniego obiektu pomiarowego, np. (,,2023-06-30_12-55_Obiekt1-
Obiekt26”). Przed zapisaniem zbioru musi by¢ mozliwos¢ edycji nazwy. Zbiér musi
mie¢ mozliwos¢ zapisu do pamigci wewnetrznej oraz na nosnik podiaczony do portu
USB lub wtozony do wbudowanego czytnika kart.

18) W ciagu 14 dni od podpisania umowy przestanie plikow CAD umozliwiajacych dopasowanie
podstawy pod cobota oraz efektora koncowego (rozmieszczenie punktéw mocujacych).

19) Przeprowadzenie instruktazu z obstugi cobota oraz prezentacja u Zamawiajacego
funkcjonalnosci umozliwiajgcych realizacj¢ procedury opisanej w punkcie 17 — przed
podpisaniem Protokotu Odbioru.

20) Serwis gwarancyjny i pogwarancyjny na terenie Polski.

2. Termin dostawy: 35 dni od dnia zawarcie umowy

3. Miejsce dostawy: Zaktad Agroinzynierii Instytutu Ogrodnictwa - PIB, ul. Pomologiczna 18, 96-
100 Skierniewice

4. Okres gwarancji: 12 miesigcy od dnia podpisania Protokotu Odbioru



