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Priloha €. 1 Smlouvy - Technicka specifikace

Tender pozaduje dodavku primyslového ,kolaborativniho 6D robota“ v&etné pfisluSenstvi,
dale jen ,zbozi"

Nasledujici technicka specifikace pFedstavuje minimaini pozadavky, které musi zboZi
splfiovat. V pfipadé, Ze ucastnik nabidne zbozi, které nespliuje uvedenou technickou
specifikaci nebo neobsahuje vSechny nize popsané komponenty, bude ucastnik vyloucen ze
zadavaciho fizeni na zakladé nedodrzeni specifikaci stanovenych zadavatel v zadavacim
fizeni.

Technické pozadavky

Kolaborativni 6D robot univerzalni s fadi¢em s minimalni nosnosti 15kg pro ucely obecného
polohovani bfemena na hlavé robota a zpétnou vazbou omezujicim €innost v ur€itych zénach
v pritomnosti obsluhy takovym zplsobem, aby nedosSlo ke zranéni obsluhy &i poSkozeni
robota.

Kolaborativni 6D robot (tj. robotické rameno neboli manipulator)

Nabizené zbozi — nazev/typ UR16e

Polozka | Popis parametru Pozadovana hodnota | Nabizena hodnota
¢.

1 Stupné volnosti Minimalné 6 6

2 Maximalni dosah stfedu | Minimalné 880mm 900

hlavy ramene od stfedu
zakladny robota

3 Nosnost pfi vzdalenosti Minimalné 15.00 kg 15 kg
tézisté zatéze od hlavy
robota 140mm v
kterékoliv pracovni
poloze

4 Opakovatelnost najeti Maximalni hodnota +0,05 mm
pozice podle ISO 9283 +0.1 mm

5 Max. rychlost pohybu v Minimalné 100 Min. 120°/s
jakémkoli kloubu stupfid/sekundu

6 Rozsah polohovani Minimalné od -270 do +360°
jakéhokoliv kloubu +270 stupnu (jedna cela

otacka je 360 stupril.)

EUROPEAN UNION
European Structural and Investing Funds
Operational Programme Research, T

Development and Education MINISTRY OF EDUCATION




FAKULTA ;
ELEKTROTECHNICKA

CVUTV PRAZE
7 Hmotnost Maximalné 36kg 33,1 kg
8 Dostupnost montaze Libovolna pozice ANO
9 Moznost kolaborativniho | Vybaveni alespon hlavy | ANO
provozu — bezpeétnostni | robota sensorem pro
funkce méfeni a detekci
bezpecénych sil v
pfitomnosti obsluhy pro
detekci a zabezpecleni
proti zranéni obsluhy.
10 Dodatec¢ny software nebo | Dodané zafizeni v€etné | ANO
rozhrani nezbytného vybaveni
musi umoznovat
instalaci, nastaveni,
udrzbu a provoz
zafizeni béhem celého
Zivotniho cyklu zafizeni.
Zafizeni musi byt
kompatibilni s dodanym
fadiCem zafizeni.
11 Navod k pouziti a V &estiné nebo ANO, Tistény v Cesting,
instalaci anglic¢tiné jiné jazyky elektronicky

Radié pro kolaborativniho 6D robota a prislusenstvi

Nabizené zbozi — nazev/typ UR16e e-série)

Polozka | Popis parametru Pozadovana hodnota | Nabizena hodnota
¢.
1 Rozméry Max kvadr 475 x 268 x 423 mm
500x270x490mm
(délka x Sifka x vyska)
2 Hmotnost Maximalné 15.0 kg 12 kg
3 Rozsah napajeciho Minimalni pracovni Ano, zajisténo
napéti (VDC) rozsah 20VDC az prevodnikem
29VDC (stejnosmérné
napajeci napéti radice)
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4 PFikon pfi provozu Max. 660 W pro 585 W
polohovani kobota

5 Dostupnost montaze Libovolna pozice ANO

6 Flexibilni kabel mezi Max. pramér kabelu ANO, délka dle
robotem a radicem, s 12mm, délka kabelu pozadavkl zakaznika,
konektorem u Fadice mezi 2400 az 6000mm. | (max. 12m)

Tento kabel bude
rozpojitelny pfidavnou
dvojici konektoru cca ve
vzdalenosti cca 200 az
300 mm od zakladny

robota.
7 Fyzické komunikaéni Ethernet RJ45 konektor | ANO
rozhrani k PC (TCP/IP protokol)
8 Ovladaci jednotka (teach | Vybavena odpojitelnym [ ANO
pendant) kabelem s konektorem

u fadice, provoz
umozifién i bez pfipojeni
ovladaci jednotky

9 Pozadovany software Dodané zarizeni v€etné | Externi ovladani pres
nebo rozhrani API nezbytného vybaveni Ethernet v ANSI C++ je
musi umoznovat mozné.

bezplatnou instalaci,
nastaveni, udrzbu a
provoz zafizeni béhem | zdrojovy kdd v ANSI C++
celého Zivotniho cyklu | dle Technické

zafizeni. Provoz specifikace v pfiloze &. 2
zafizeni musi umoznit v
ramci dodavky ovladani
kolaborativniho 6D
robota pfes fyzické
rozhrani Ethernet a
sitovy protokol TCP/IP
v alespon v
programovacim jazyce
ANSI C++ z externiho
pocitae s OS Linux
podle SW rozhrani
(API) a pfikladu uziti
uvedeného v pfiloze 2
Smlouvy. SW rozhrani
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pro C++ bude soucasti
dodavky v¢etné vSech
zdrojovych kodu v ANSI
C++.

10

Navod k pouziti, instalaci,
udrzbé, provozu a
program.

V €estiné nebo
anglictiné v PDF a
jedenkrat vytisténé.

ANO
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