

Příloha č. 1 - Technická specifikace 

Technická specifikace 

Robot pro kolaborativní aplikace 
[bookmark: _Hlk224199020]Předmětem plnění veřejné zakázky je dodávka robotu pro kolaborativní aplikace s nosností min. 
5 kg včetně řídicího systému, ovládacího zařízení, SW pro off-line programování a související kabeláže. Součástí předmětu plnění je rovněž doprava do místa plnění.
Výrobce zařízení:			uvede účastník
Přesné typové označení zařízení:	uvede účastník

[bookmark: _Hlk224199040]Kolaborativní robot musí splňovat následující kritéria:
	Základní technické parametry
	Minimální požadované hodnoty – musí být splněno!
	Hodnota nabízeného přístroje

	[bookmark: _Hlk224199076]Nosnost na koncové přírubě
	min. 5 kg
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Dosah manipulačního ramene (příruba)
	min. 990 mm
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Počet stupňů volnosti (DoF)
	min. 6
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Opakovatelná přesnost najetí do bodu
	max. ± 0,03 mm
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Opakovatelná přesnost průjezdu po trajektorii
	max. ± 0,05 mm
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Dodatečná optická kalibrace robotu pro shodu s off-line programovacím nástrojem a zlepšení přesnosti na dráze 
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Stupeň krytí robotu – IP54
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Montážní pozice v libovolném úhlu i na strop
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Hmotnost robotu (bez řídicího systému a ovládacího panelu) 
	max. 30 kg
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Koncová příruba v provedení ISO 9409-1-50
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Délka propojovací kabeláže mezi kontrolérem a manipulátorem
	min. 3 m
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Ruční programovací jednotka – délka propojovacího kabelu
	min. 3 m
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Ruční programovací jednotka robotu s možností tvorby uživatelských rozhraní. 
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	SW nástroj (požadavky):
· Možnost vytváření robotizovaných linek,
· off-line a on-line programování robotů
· 25 plnohodnotných, časově neomezených licencí
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Úroveň funkční bezpečnosti: min. Kategorie 3, PL d
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	SW nastavení bezpečného pracovního rozsahu jednotlivých os robotu
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	SW nastavení bezpečného pracovního rozsahu pomocí zón (min. 8 zón)
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	SW nastavení bezpečných rychlostí a jejich dodržení
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	SW nastavení bezpečných sil a jejich dodržení
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Bezpečné zastavení robotu bez nutnosti odpojení servopohonů
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Detekce a predikce kolizí
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Možnost plného real-time řízení polohy robotu z externího zařízení (frekvence min. 250 Hz)
	ANO
	účastník uvede ANO/NE 

	Počet paralelně běžících programů v kontroléru robotu
	min. 20
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Možnost odesílat aktuální a plánovanou pozici manipulátoru z kontroléru robotu
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Switch s min. 4 porty pro přístup do interní sítě robotu
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Možnost komunikace Profinet 
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Možnost obnovy dat trajektorie po přerušení programu
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Počet digitálních vstupů / výstupů
	min. 32/32
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Parametry digitálních výstupů/pro jeden výstup: 24 V DC, 600 mA
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Parametry digitálních vstupů/pro jeden vstup při logické „1”: 24 V DC, 4 mA
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Počet bezpečnostních dvoukanálových vstupů/ výstupů
	min. 6/2
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Počet analogových výstupů/vstupů
	min. 4/4
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Parametry analogových výstupů/rozlišení
	min. 0–10 V/2,44 mV
	účastník uvede ANO/NE a uvede konkrétní hodnotu

	Možnost adaptivního řízení robotu (úpravy trajektorie TCP) na základě dat z externího senzoru v reálném čase programovými instrukcemi
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Podpora vyčítání dat z kontroléru přes OPC UA nebo MQTT nebo HTTP REST API.
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Podpora použití údajů o momentech na jednotlivých pohybových osách pro řízení silové poddajnosti robotu (programové instrukce)
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Možnost nastavení poddajnosti TCP robotu v definovaných osách a rovinách s využitím programových instrukcí
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Plná podpora virtuální reality VR
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Automatické generování trajektorií robotu v závislosti na geometrii vloženého 3D modelu
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Samostatný SW modul pro programování robotu při aplikacích robotického 3D tisku
	ANO
	účastník uvede ANO/NE

	Matematický popis kinematických a dynamických parametrů robotu
	ANO
	účastník uvede ANO/NE


Údaje doplní dodavatel v souladu s technickými údaji nabízeného zařízení.
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