Vertikalni robotické rameno 6-0sé pro robotické buniky

Vyrobce zafizeni: KUKA
Presné typové oznaceni zaFizeni: KR6 R900-2
Podet kusii: 3 ks 3 ks

Vertikalni robotické rameno 6-ti osé pro robotické buiiky spliiuje nasledujici kritéria v deklarovanych

hodnotach:
Minimalni
Ziakladni technické parametry poZadované , Hvordnot.a nabizeného
hodnoty — musi pristroje
byt splnéno!
Vertikalni-sériové rameno 6-osé ANO ANO
Radius dosahu - minimalni polomér dosahu > 900 mm ANO
pracovni plochy - 901 mm
Nosnost ramene - minimalni pozadovana > 5 kg ANO
nosnost ramene B 6 kg
Opakovatelna presnost (Position
Repeatibility) (mm) - z pohledu presnosti
chodu ramene robota po trajektorii je pro ANO
pozadovany typ robotického ramene nutnym min. £ 0.025 mm +0.02 mm
pozadavkem a podminkou pohybu ramene -
pracovat s opakovatelnou presnosti najeti do
bodu minimalné +£0.025 mm
M , . ANO
Stupen kryti robota min. IP40 1P65
Ridici jednotka robota - Pozadovan je ANO
kompaktni typ Fidiciho systému robota = CPU ANO Compact
robota + fizeni pohon{ v jednom
Kabelaz robotického ramene bude vedena
vnitfni trasou, tzn. vedeni kabelaze uvnitt
plasté ramene. Rameno bude pfipraveno na
osazeni aditivniho kabelového vedeni napf. ANO ANO
pro osazeni ramene dalSi senzorikou, tzn.
pridavny prostup uvnitf plasté ramene nebo
pfiprava vedeni vnéjSimi Gchyty a objimkami.
Kabelovy svazek pripojnych kabelli robota ANO
bude vyveden bud’ stfedem paty robota, ANO Na zadnim panelu
nebo bude kabelovy interface umistény na —Lz skladn
zadnim panelu patové zakladny robota. Zaidadny
Soudasti téla robotického ramene bude
pevna zakladna s pfipravenymi montaznimi
otvory, pata robota umistitelna na stojanovou ANO ANO
zakladnu v jakémkoliv Ghlu.
Montazni ploska pro umisténi kamery pobliz ANO ANO
6-té osy, montazni plocha u 6-té osy. =
Vyvedeni Ethernet rozhrani u 6-té osy ANO ANO
Digitalni vstupy a vystupy na fidici jednotce s . ANO
24 V logikou min. (16 DI/16 DO) 16 DI/16 DO
Konektorovy terminal umistény u 6-té osy ANO

umoznujici vyvedeni 10 signall

min. 8 signald

8 signalii

Komunikacni rozhrani (Profinet IO slave),

efektord typu elektricky, pneumaticky

zadavatel pozaduje fidici jednotku robota ANO ANO
osadit komunikacnimi rozhranim Profinet

Komunikacni rozhrani pro konfiguraci robota ANO ANO
- Ethernet

Soucasti ramene pfiprava pro aplikaci a fizeni ANO ANO




Vyvody pneumatiky - Soucasti ramene
vyvody pro min. 4ks aplikacnich
pneumatickych ventild umisténych v blizkosti
6-té osy robota a pro napajeni efektoru

ANO

Zakladni safety funkcionalita, moznost fesSeni
bezpecnostnich zén - SW pro fizeni a
programovani robota bude umét zpracovat a
bude ptipraveno pfipojeni s bézné
pouzivanymi externimi bezpecnostnimi prvky
napr. svételné zavory, scannery,
bezpectnostnimi senzory

ANO

5
Q

Ridici systém robota a SW vybava bude
disponovat pokrocilymi funkcemi pro Fizeni
pohybu ramene

ANO

n
Q

N

+ Ladéni pohybu a polohy robota
v kartézskych souradnicich (ladéni
tuhosti, zvolnéni pohybu)

ANO

5
Q

» Sledovani dopravniku

ANO

« Detekce kolize

ANO

L|L
QIQ

» Path Recovery — zpétny pohyb po zvolené
trajektorii

ANO

N
Q

Multitasking

ANO

N
Q

PInohodnotny SW pro ovladani, fizeni a
programovani robotického ramene - Soucasti
dodavky bude kompletni SW platforma pro
programovani a parametrizaci robotického
ramene a to jak pro pfistup z ovladaci
jednotky ramene tak z externiho PC/Laptop —
(shodny s SW pro robotické rameno ¢. 4 - 50
Casové neomezenych licenci celkem)

ANO

n
Q

N

Soucasti SW off-line fizeni - SW vybava

k plnohodnotnému ovladani a fizeni v off-line
rezimu (shodny s SW pro robotické rameno
¢. 4 - 50 Casové neomezenych licenci celkem)

ANO

n
Q

ANO

Soucasti SW simulacni prostiedi - Obsahem
SW systému robota musi byt simulacni
prosttedi pro vizualni simulaci rychlosti chodu
ramene — pohyb z bodu A do B a projekci
trajektorie, pficemz by v SW mély byt
zapracovany principy linearni, kruhové,
kloubové interpolace (shodny s SW pro
robotické rameno €. 4 - 50 Casové
neomezenych licenci celkem)

ANO

Moznost pripojeni kamery se zpracovanim
obrazu pro 2D a 3D ulohy - SW vybava
robota musi obsahovat podporu pro aplikaci
strojového vidéni/kamerového navadéni.

ANO

Moznost pfimého Cteni a ziskavani provoznich
dat pro jednotlivé osy robota - Ridici
jednotka robota bude umoznovat pristup k
provoznim datfim robota pfes TCP/IP pristup
nebo pres komunikacni rozhrani jednotky
robota (Profinet)

ANO

Ovladaci jednotka s min. 10 m komunikac¢nim
kabelem pro programovani a plnohodnotné
ovladani ramene robota ke kazdému rameni
zvlast’ (tzn. celkové 3 ks ovladacich jednotek)

ANO




Roboticka ramena €. 1, €. 2, €. 3 a rameno C.
4, jejich pohony a Fizeni, v¢. pohon( a Fizeni
pojezdové zakladny pozaduje zadavatel od
stejného vyrobce.

ANO

Vertikalni robotické rameno 6-ti 0sé pro manipulitor

Vyrobce zaFizeni:
Piesné typové oznaceni zatizeni:

KUKA
KR 10 R1100-2

Pocet kusi:

1 ks

Vertikalni robotické rameno 6-ti osé pro manipulator spliiuje nasledujici kritéria v deklarovanych

hodnotach:

Ziakladni technické parametry

Minimalni
pozadované
hodnoty — musi
byt spIlnéno!

Hodnota nabizeného
pristroje

Rameno umisténé na linedrni pojezdovou
zakladnu s pohonem fizenym jako 7 - ma osa
ramene robota

ANO

ANO

Vertikalni - sériové rameno 6-0sé

ANO

ANO

Radius dosahu - minimalni polomér dosahu
pracovni plochy

> 1090 mm

ANO
1101 mm

Nosnost ramene - minimalni poZadovana
nosnost ramene

> 8 kg

ANO
10,9 kg

Opakovatelna presnost (Position
Repeatibility) (mm) - z pohledu pfesnosti
chodu ramene robota po trajektorii je pro
pozadovany typ robotického ramene nutnym
pozadavkem a podminkou pohybu ramene
pracovat s opakovatelnou presnosti najeti do
bodu minimalné +0.05 mm

min. £ 0.05 mm

Stupen kryti robota

min. IP40

Ridici jednotka robota typ jednoskfitiovy —
Zadavatel pozaduje dodat takovy typ skiiné
jednotky fidiciho systému robota aby
obsahoval CPU robota + fizeni pohont a
umozioval rozsifeni o pohony a Fizeni pro
minimalné dalSi 3 osy robota, viz. podminka
fizeni pohonu pojezdu jako 7-mé osy robota

ANO

Kabelaz robotického ramene bude vedena
vnitfni trasou, tzn. vedeni kabelaze uvnitf
plasté ramene. Rameno bude pfipraveno na
osazeni aditivniho kabelového vedeni napf.
pro osazeni ramene dalsi senzorikou, tzn.
pridavny prostup uvnitf plasté ramene nebo
priprava vedeni vnéjSimi Uchyty a objimkami.

ANO

N
Q

ANO

Vyvod kabelaze z patové zakladny robota,
kabely vyvedeny bud’ sttfedem patové
zakladny robota, nebo bude kabelovy
interface umistény na zadnim panelu patové
zakladny robota, zplisobem kompatibilnim s
pohyblivym vedenim kabelaze linedrni
pojezdové zakladny.

ANO




Soucasti téla robotického ramene bude
pevna zakladna s pripravenymi montaznimi
otvory, pata robota umistitelna na
pojezdovou zakladnu linedrniho pojezdu

ANO

Pata robota s montaznimi otvory pro
umisténi na pojezd, konstrukéni pozadavek,
moznost upevnéni paty na pojezdovou
zakladnu

ANO

Upevnéni robotu pevné na linearni
pojezdovou zakladnu, pozadovana
konstrukcni a mechanicka kompatibilita.

ANO

ANO

Pohyblivé ohebné kabelové trasy na linearni
pojezdové zakladné, ohebné vedeni kabell
soucasti pojezdu

ANO

ANO

Integrovany privod vzduchu - soucasti vedeni
kabell pojezdu bude zdroj pfivodu
pneumatiky pro rameno ¢. 4 manipulatoru

ANO

ANO

Montazni ploska pro umisténi kamery pobliz
6-té osy

ANO

ANO

Vyvedeni Ethernet rozhrani u 6-té osy

ANO

ANO

Digitalni vstupy a vystupy na fidici jednotce s
24 V logikou

min. (16 DI/16 DO)

ANO
16 DI/16 DO

Konektorovy terminal umistény u 6-té osy —
bude umoZiovat vyvedeni IO signall

min. 8 signall

ANO

Komunikacni rozhrani (Profinet IO slave),
zadavatel pozaduje fidici jednotku robota
osadit komunikacnimi rozhranimi Profinet

ANO

ANO

Komunikacni rozhrani pro konfiguraci robota
- Ethernet

ANO

ANO

Soucasti ramene priprava pro aplikaci a fizeni
efektord typu elektricky, pneumaticky

ANO

N
Q

N

Vyvody pneumatiky - Soucasti ramene
vyvody pro min. 4 ks aplikac¢nich
pneumatickych ventild umisténych v blizkosti
6-té osy robota a pro napajeni efektoru

ANO

Zakladni safety funkcionalita, moznost feSeni
bezpecnostnich zén - SW pro Fizeni a
programovani robota bude umét zpracovat a
bude ptipraveno pfipojeni s bézné
pouzivanymi externimi bezpecnostnimi prvky
napr. svételné zavory, scannery,
bezpecnostnimi senzory

ANO

Podpora bezpecnostnich funkci, safety modul
- SW bude obsahovat prvky pro oSetfeni
Safety pozadavk( do Urovné Performance
Level E pfipadné SIL 3, pomoci tzv.
bezpecnostnich zén — zénovani, detekce
potencidlni kolize robota, virtualni hranice
bezpecného prostoru, proaktivni aktivace
Safety Limit Speed apod.

ANO

Ridici systém robota a SW vybava bude
disponovat pokroCilymi funkcemi pro fizeni
pohybu ramene

ANO

ANO

+ Ladéni pohybu a polohy robota
v kartézskych souradnicich (ladéni
tuhosti, zvolnéni pohybu)

ANO

D

NO




» Sledovani dopravniku

ANO

« Detekce kolize

ANO

D
Q IQ

« Path Recovery — zpétny pohyb po
zvolené trajektorii

ANO

n
Q

Multitasking

ANO

N
Q

PInohodnotny SW pro ovladani, fizeni a
programovani robotického ramene - Soucasti
dodavky bude kompletni SW platforma pro
programovani a parametrizaci robotického
ramene a to jak pro pristup z ovladaci
jednotky ramene tak z externiho PC/Laptop —
(shodny s SW pro roboticka ramena ¢. 1, C.
2, €. 3 - 50 Casové neomezenych licenci
celkem)

ANO

5
Q

Soucasti SW off-line fizeni - SW vybava

k plnohodnotnému ovladani a fizeni v off-line
rezimu (shodny s SW pro roboticka ramena
¢. 1, ¢ 2, ¢. 3 - 50 ¢asoveé neomezenych
licenci celkem)

ANO

N
Q

N

Soucasti SW simulacni prostiedi - Obsahem
SW systému robota musi byt simulacni
prosttedi pro vizualni simulaci rychlosti chodu
ramene — pohyb z bodu A do B a projekci
trajektorie, pficemz by v SW mély byt
zapracovany principy linearni, kruhové,
kloubové interpolace (shodny s SW pro
roboticka ramena €. 1, ¢. 2, €. 3 - 50 casoveé
neomezenych licenci celkem)

ANO

Moznost pripojeni kamery se zpracovanim
obrazu pro 2D a 3D ulohy - SW vybava
robota musi obsahovat podporu pro aplikaci
strojového vidéni/kamerového navadéni.

ANO

Moznost pfimeho Cteni a ziskavani provoznich
dat pro jednotlivé osy robota - Ridici
jednotka robota bude umozniovat pristup k
provoznim datlim robota pfes TCP/IP pristup
nebo pres komunikacni rozhrani jednotky
robota (Profinet)

ANO

Ovladaci jednotka s min. 10 m komunika¢nim
kabelem pro programovani a plnohodnotné
ovladani ramene robota manipulatoru

ANO

Linearni pojezdova zékladna bude fizena jako
7-ma osa robota umisténého na pojezdu

ANO

Roboticka ramena €. 1, €. 2, ¢. 3 a rameno C.
4, jejich pohony a fizeni, v¢. pohon( a fizeni
pojezdové zakladny pozaduje zadavatel od
stejného vyrobce.

ANO




Linearni pojezdova zdkladna robota manipulatoru

Vyrobce zafizeni: KUKA
Presné typové oznaceni zarizeni: KL 100 1CA
Podet kusii: 1ks

Linearni pojezdova zdkladna robota manipulatoru spliiuje nasledujici kritéria v deklarovanych

manipulatoru

hodnotach:
Minimalni
Zakladni technické parametry Eoiadované , Hvordnot.a nabizeného
odnoty — musi pFistroje
byt splnéno!
Linearni pojezd s aktivni poZadovanou délkou
pohybu ramene 3,00 m + 20 % ANO ANO
Min. rychlost zakladny pojezdu 1,5 m/s ANO
! 248 m/s
Minimalni zrychleni zakladny pojezdu 1,5 m/s2 ANO
! > 6m/s?
. _ o > 1,5 nasobku ANO
Min. nosnost pojezdove zakladny hmotnosti ramene e
robota manipulatoru 100 kg
Presnost polohové regulace (opakovatelnost ANO
polohy) < £0.05mm Z£ 0.02 mm
Min/max délka kolejnicovy systém maxn.qzlr.n3(’d(:)T0°/o) 3A6_I.\':'om
e ® | mi0mema | aNo
, 20 % Max. 700 mm
kabelovych tras
Minimalni pozadovana délka aktivniho
pohybu ramene manipulatoru 3 m, rameno
manipulatoru musi byt schopno presné
manipulace na pracovni plose stolu robotické min. 3.0 m £ max. ANO
bunky ¢. 3 a musi byt schopno dosahnout na 20 % 3m
pracovni plochu mobilni robotické jednotky,
tzn. garantovany funkéni dosah manipulatoru
min. 50 cm za hranu télesa pojezdu
Zpusob pohonu pohyblivé plosiny — elektricky ANO ANO
pohon
Prlprav'a pro vgdem kab,elaze manipulatoru — ANO ANO
ohebné vedeni kabelove trasy
Priprava pro vedeni dopliikové kabeldze ANO ANO
Pata robota s montaznimi otvory pro
umlvstenl na pO]?Z(’j, konstrukc_nl pozadavek, ANO ANO
moznost upevnéni paty na pojezdovou
zakladnu
Pfiprava pro upevnéni zakladny robota
manipulatoru - schopnost montaze minimalni ANO ANO
paty robota 400 x 600 mm
Optimalni rozméry voziku musi odpovidat
velikosti paty robota, musi byt pevné ANO ANO
fixovatelné kompatibilni se zakladnou ramene
Pocet vozikl — 1 ks ANO ANO
Mechanicky bezpecnostni koncovy dojezd ANO ANO
, ANO
IP kryti IP 40 IP 65
Oveéreni stability pro zvoleny typ ANO ANO




Rizeni pohybu pojezdové zakladny jako 7-mé

ANO ANO
osy robota
Roboticka ramena €. 1, €. 2, ¢. 3 a rameno C.
4, jejich pohony a fizeni, v¢. pohon( a fizeni ANO ANO
pojezdové zakladny bude od stejného KUKA
vyrobce.
Mechanicka a strojni ¢ast linedrniho pojezdu
bude_: plnle kon'lpatlbllnlvs ramenem ) ANO ANO
manipulatoru €. 4, napr. pevné uchyceni,
vedeni kabell, krajni dorazy pojezdu atd.
Garance dynamickych vlastnosti napfr.
presnosti polohy po draze, rychlosti pohybu i ANO
pri definovaném zatizeni v celkové délce min. 10 000 km 10 000 km

pohybu




