Priloha ¢. 1 ZD — Technicka specifikace

Nazev veiejné zakazky: MoVI-FAI — Malé robotické pracovisté

IDENTIFIKACNI UDAJE ZADAVATELE

Obchodni nazev: Univerzita Tomase Bati ve Zliné
Sidlo nam. T. G. Masaryka 5555, 76001 Zlin
1CO: 70883521

Rektor: prof. Ing. Petr Saha, CSc.

Tento material obsahuje technicky popis obecnych pozadavkii a podrobnych parametr po-
zadovanych pro vytvoreni Laboratofe inteligentnich robotickych systémt. Laboratof je vy-
tvaiena jako univerzalni prostiedi pro ziskani znalosti a dovednosti vysokoskolskymi stu-
denty bakalaiského a magisterského stupné vysokoskolského studia zaméieného na apliko-

vanou informatiku ve vrcholové oblasti primyslové automatizace.

Laboratof je tvofena dvéma na sebe navazujicimi ¢astmi, pricemz prvni - ,,Komplexni robo-
tizovana technologicka linka™ - tvofi univerzalni roboticky systém propojujici rizné typy
primyslovych roboti a jejich fidici systémy vicetroviiovym dopravnikovym systémem a
jeho PLC fidicimi systémy s uplnou moznosti méieni vsech diilezitych veli¢in. Toto propo-
jeni umoznuje pIné oteviené feSeni pro vytvéaieni a pouziti vlastnich algoritmi fizeni pohybi

vSech c¢asti systému.

Druha cast — ,Malé robotické pracovisté™ - piedstavuje prostiedi primyslovych robotl
s aplikaci pro zékladni fizeni kinematiky materialového toku v prostiedi typu kusové vyro-
by. Obg ¢asti robotické laboratoi'e jsou propojeny autonomnim kolovym servisnim robotic-

kym systémem, ktery zajistuje materidlovy tok mezi vS§emi pracovisti obou ¢asti laboratore.

Tato technicka specifikace podrobné popisuje ¢ast druhou - Malé robotické pracovisté.
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Obr. 1 Prostory s planovanou robotickou linkou a malym robotickym pracovistém
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Male robotické pracovisté

Zdkladni robotické pracovisté

Modulové pracovisté ¢. 3

Modulové pracovisité ¢. 2

pdulové pracovisté ¢. 4

Modulové pracovisté ¢. 1

Obr. 1 Ramcové schéma celkového piedpokldadaného prostorového uspordddani Malého robotického pracovisté

1. Obecny popis

Predmétem této Casti pofizeni je vyukové malé laboratorni robotické pracovisté, sestavajici ze zakladniho robo-
tického systému, ke kterému je mozné doplnit modulova zafizeni pro jednotlivé operace. Pracovisté bude slouzit
k ziskani znalosti a dovednosti z oblasti primyslovych robotl s aplikaci pro zakladni Fizeni kinematiky materidlo-
vého toku v prostiedi typu kusové vyroby.

Vsechna pracovisté -zakladni i modulova -jsou mezi sebou propojena a mohou vzajemné komunikovat a spolupraco-
vat diky Fidicim systémiim hardwarové (HW) a softwarové (SW) rozsifenymi tak, aby umoznovaly jejich propojeni
s fidicim systémem PLC a s nadfizenymi fidicim systémem (RS) na bazi osobniho poéitace (PC), které musi umoZiio-
vat méreni vSech veli¢in, dtlezitych z hlediska kinematickych problémtl systému. Zatizeni bude obsahovat vlastni
kompresor pro vyrobu stlaceného vzduch a upravnou vzduchovou jednotku zajistujici plnou funkénost navrzenych
pneumatickych podsystému.

ReSeni a jeho dodavka musi obsahovat:

e Samostatny podrobny technicky projekt reSeni zikaznického zadani, zajiSt’ujiciho plnou HW i SW
podporu zikladnich i nové vytvoienych vyukovych iloh v riiznych irovnich vysokoskolského vzdéla-
vani,

e naslednou fyzickou dodavku hardware a software zarizeni,

o instalaci kompletniho zatizeni do pripraveného prostoru a jeho oZiveni,

e dodivku a demonstraci typového ieSeni jednotlivych vyukovych iiloh (viz dale) véetné zdrojovych fo-
rem programi a manuali dokumentujicich komplexni vyuzitelnost a otevi‘enost dodaného systému pro uce-
ly vyuky a nacviku dovednosti riznych Grovni vysokoskolského technického vzdélavani.

e technickou dokumentaci HW a SW s podrobnymi zakaznickymi priruc¢kami umoziujicimi piipadné dalsi
HW i SW rozsifeni pracovisté a vytvaieni novych tloh.

2. Vseobecna technicka specifikace zafizeni pracovist’

Zikladni robotické pracovisté

Zékladni pracovisté bude obsahovat Sestiosého antropomorfniho robota s maximalnim moznym bremenem 5kg.
Robot bude pevné uchycen na zakladni desce.
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Obr. 2 Typové uspoiadani robota na zakladnim robotickém pracovisti

Robota musi byt mozné ovladat podle prfedem naucenych trajektorii pohybu nebo pomoci stacionarné umisténé kame-
ry nad timto pracovistém.

Pracoviste bude mit vlastni elektricky rozvadéc, kde bude také umisténo PLC pro fizeni v8ech aplikaci a pomocnych
operaci. Na zakladnim pracovisti musi byt také umistén ovladaci panel, ktery bude tvoren dotykovou obrazovkou a
kabelové nebo bezdratové piipojenym fidicim zaiizenim pro programovani pohybu robota (Teach Pendant). RS robo-
ta je propojeny s nadiizenym fidicim systémem (RS) na bazi osobniho pocitace (PC) tak, aby umoziioval méieni
vsech veli¢in, dtlezitych z hlediska kinematickych problémi systému.

Robotické pracovisté bude z kazdé strany vybaveno bezpeénostnimi prvky pro uzavieni v piipadé odpojeni nékterého
z modulovych pracovist’.

Modulova pracovisté

Jsou samostatné stojici zafizeni, kterd bude moZzné libovolné pripojovat k zakladni robotické stanici. Modulové praco-
visté musi byt ze ti'i stran zakryta prihlednym krytem a ze strany, ze které jsou pripojovana k zakladnimu pracovisti ¢.
1 srobotem, musi byt kryci stahovatelnd zasténa. Kazdé pracovisté musi byt snadno manipulovatelné na integrova-
nych koleckach.

Modulové pracoviste ¢. 1

Je zamysleno jako pracovisté se vstupnim dopravnikem, na které bude mozné ndhodné umistit vstupni komponenty,
se kterymi bude ndsledné robot pracovat. Rychlost dopravniku a jeho rozbéhové rampy musi byt elektronicky fizeny.
Délka dopravniku bude cca 1.5 m. Na této stanici musi byt rovnéz upevnéna stacionarni kamera pro ovladani pohybu
robota na zaklad€ umisténi a tvaru manipulovaného objektu.

Nastavbou je modul 1.1, ktery bude obsahovat svételnou zavoru pro moznost ru¢niho zakladani.
Modulové pracovisteé ¢. 2

Vystupni dopravnik, ktery bude tvofit stanovisté ¢. 3, bude slouzit k odkladani jednotlivych komponenti. Rychlost
dopravniku a jeho rozbéhové rampy musi byt elektronicky tizeny. Dopravnik musi obsahovat ¢idla pro kontrolu ma-
ximalniho naplnéni.

Modulové pracovisté ¢. 3

Bude tvoi'eno vystupni paletou pro vyhovujici dily a boxem s pribézné méficim ¢idlem pro dily nevyhovujici. Pra-
covisté musi byt variabilni. Bude zde mozné navrhnout jakékoliv uspofadani komponent do Sablony, slozeni skladac-
ky, sestaveni kostek na sebe.

Modulové pracovisté ¢. 4

Tvori kontrolni stiil, pracovisté kde bude probihat kontrola vystupnich komponent. Nastavbou kontrolniho stolu bude
stanoviSté s kamerovou kontrolou komponent se zjisténim jejich vad a separaci neshodnych dili. Tato stanice bude
upravena pro kamerové zkouSky, bude opatiena tmavym krytim a osvétlovaci technikou pro zajisténi stalych svétel-
nych podminek v misté kamerovych zkousek.

Vstupnimi komponenty jsou mysleny riznobarevné predméty, které bude mozné stohovat, roziazovat dle tvaru a
barvy, detekovat na nich povrchové vady. Piedpoklada se nejméné 5 rGiznych typt vstupnich komponent, které budou
optimalizovany pro odebirani robotem.
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Kolovy servisni robot bez vlastnilio manipulitor

Vytvaii moznost pohybu materialu po definovaném prostiedi laboratoie jen s moznosti prevazeni materialu do 5 kg
zatéze umisteného robotickym systémem jednoho pracoviste do prepravnich bedynek nebo paletek. Bude umoznovat
propojeni systému pohybu materialu umoznujiciho experimenty s typovymi modely materialového toku mezi malym
robotickym pracovistém a robotickou linkou. kde manipulaci s materialem provadi robotické systémy obou linek

Vseobecna technicka specifikace kolového servisniho robota
A 18

Obr. 10 Typové poufiti kolového servisniho robota v ramci celé laboratoie

V projektu je pozadovan samonavadeci pohyblivy kolovy servisni robot (Autonomni vozidlo pro vnitini prostory)
urceny pro dynamicky se pohybujici material v prostiedich, ktera mohou obsahovat omezené prichody, stejné jako v
prostiedich s vyskytem pohyblivych lidi. Mobilni robot bude schopen piepravit material mezi obéma ¢astmi laboratoi‘e
— Komplexni robotizovanou technologickou linkou a Malym robotickym pracoviStém.

Na rozdil od tradi¢nich autonomné fizenych vozidel (AGV) nesmi vyzadovat zadné upravy prostiedi, jako jsou vodici
elementy v podlaze nebo naviga¢ni majaky.

Soucasti systému musi byt vlastni software a ovladani umoziujici inteligentni navigaci kolem lidi a neplanovanych
piekazek.

Ridici systém servisniho robota musi byt vybaven hardwarovymi a softwarovymi prostiedky pro programovani
prostiednictvim PC-RS pracovisté. Software musi umoznit zobrazeni aktualni polohy robota na mapé pracovniho pro-
storu pomoci sledovani polohy a bezdratové komunikace s idicim pracovistém.

Prepokliadana struktura a ramcovy rozsah projektem Malého robotického pracoviSté pozadovanych vyukovych
tiloh

Bc. droveri uloh pro ndvrh a realizaci algoritmu riidictho kinematiku pohybu — ,naprogramovani kinematického
chovani robota a materialu® a spolupraci s jednotlivymi moduly pracoviste.

Tato tiida uloh bude zalozena na vyuziti znalosti z programovani PLC systémii a riznych urovni zpracovani algo-
ritmu ¥izeni kinematiky robota (¢asové sekvence pozadovanych poloh efektoru — pohyby z bodu do bodu i pohyby
po trajektoriich s definovanym casem polohy na trajektorii- interpolacné zadané trajektorie) pomoci Teach Pendantu
a grafického prostiedi instalovaného v nadiizeném fidicim systému. (interni poznamka: Napfiiklad pro robota ABB-
Robot studio, pro robota STAUBLI- Staubli robotics Suit)

o Robotickd manipulace s typovym materidlem ze vstupniho dopravniku na vystupni dopravnik
s propojenymi informacemi mezi RS robota a PLC. Ulohy i'e$i rovnéz SW interakci RS dopravniku (PLC) a ro-
bota a programovani trajektorie efektoru.

o Ulohy zpracovani 2D obrazu z cilem urceni tvaru, resp. barvy typového materidlu
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Manipulace s typovym materidlem dopravniku s vyuzitim rozpoznani tvaru, resp. barvy typového materialu
pro vybér z rliznych tvari ¢i barev.

v

Ulohy na vystupni paleté pro vyhovujici dily a boxem s pribézné méficim ¢idlem pro dily nevyhovujici.

Ulohy na kontrolnim stole, kde bude probihat kontrola vystupnich komponent. Néstavbou kontrolniho stolu \
bude stanovisté s kamerovou kontrolou komponent se zjisténim jejich vad a separaci neshodnych dilg. \

Manipulace s typovym materialem pii pouZiti servisniho kolového robota pro fizeni materialového toku mezi
jednotlivymi moduly Malého robotického pracoviste.
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Technické parametry

Cast 1: Pracovisté s antropomorfnim robotem

Hodnota nabize-

C. kritéria Parametr Popis parametru Hodnota Zavaznost 16 ichazedam
Zarizeni zikladniho pracovisté
HW zakladniho robotického pracovisté
1, Jeden 6-o0sy robot Pracovisté je vybaveno 1 ks tohoto robota - podminka
il e Minimélni polomér je 650 mm >650 mm podminka ANO
prostoru

Upinaci'sila efektoru Upinaci sila dvou a tficelistového uchopovaci systému >100N podminka ANO

Zatez efektoru Minimalni dovolend hmotnost zatéze >2, 5kg podminka ANO

Presnost polohovani Opakovana presnost polohovani chyba<£0.02 mm | podminka ANO

Rychlosti jednotlivych
0s

1. Osa (rotace) Min. rychlost je 300°/s na obé strany >300°/s podminka ANO

2. Osa (rotace) Min. rychlost je 270°/s na ob¢ strany >270°/s podminka ANO

3. Osa (rotace) Min. rychlost je 360°/s na obé strany >360°/s podminka ANO

4. Osa (rotace) Min. rychlost je 360°/s na obé strany >360°/s podminka ANO

5. Osa (rotace) Min. rychlost je 360°/s na ob¢ strany >360°/s podminka ANO

6. Osa (rotace) Min. rychlost je 500°/s na ob¢ strany >500°/s podminka ANO

Pracovni rozsahy

1. Osa (rotace) >+100° podminka ANO

2. Osa (rotace) -150°<(p=<£45° podminka ANO

3. Osa (rotace) (p<£200° podminka ANO
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4. Osa (rotace) >+180° podminka ANO
5. Osa (rotace) >+120° podminka ANO
6. Osa (rotace) +360° podminka ANO
Zavizeni modulového pracovisté ¢. 1
HW modulového pracovisté ¢. 1
’ ; Na ném bude mozné ndhodné umistit vstupni komponenty, se .
| [ l\f
b Vismpol daprasak kterymi bude nésledné robot pracovat. P
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratoie 900-1100mm podminka ANO
Délka hlavr’nho doprav- | Délka pracoYplho rozsahlvj prodlouzelza 0 r,m'mma]m d,elku danou 15 —1.5m sadmitika ANO
niku piipadnou potiebnou dopliujici konstrukei
' Pozadf)vany rogsah rychlost polhyblf nj’aterlvalu ulozpneho na 0 2% minimalng 15 g ANO
Rychlost dopravniku dopravniku. Systém pohybu musi umet fizen€ zastavit (ne odpo- . podminka
jenim energie)!
; ; P . ; ; Splnéni podminek
Bezpetnost Cely systém stacnonarmljo dopravmku musi vyhovovat platnym CSN 260605, CSN 26 | podminka ANO
bezpe¢nostnim podminkam
0606
Zarizeni modulového pracovisté ¢. 2
HW modulového pracoviste ¢. 2
1, Vystupni dopravnik Slouzi k odkladéani jednotlivych komponentd. podminka
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratore 900-1100mm podminka ANO
Délka hlavx}n»ho doprav- | Délka pracoyplllo rozsah? prodlouzerja 0 r}ilnlmalnl c!elku danou 1 —12m sodmiks ANO
niku piipadnou potiebnou dopliujici konstrukei
’ Pozadf)vany rogsah rychlost po’hyblf njfiterl::i]u ulozpneho na 0 a% minimalng 15 e ANO
Rychlost dopravniku dopravniku. Systém pohybu musi umét fizené€ zastavit (ne odpo- sl podminka
jenim energie)!
Cidla pro kontrolu maxi- | Dopravnik musi obsahovat ¢idla pro kontrolu maximalniho na- podminic ANO

malniho naplnéni

plnéni.
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Cely systém stacionarniho dopravniku musi vyhovovat platnym

Splnéni podminek

Bezpecnost o -y CSN 260605, CSN 26 | podminka ANO
bezpecnostnim podminkdm
0606
Zarizeni modulového pracovisté ¢. 3
HW modulového pracovisté ¢. 3
Vystupni paletou pro vyhovujici dily a boxem s prabézné méii-
. 7 cim ¢idlem pro dily nevyhovujici. Pracovisté musi byt variabil- D P
L Vstupnl palete ni. Bude zde moZzné navrhnout jakékoliv usporadani komponent S
do $ablony, slozeni skladacky, sestaveni kostek na sebe.
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratoie 900-1100mm podminka ANO
Rozméry stolu Rozméry pracovniho rozsahu max1.5x1.5m podminka ANO
Bezpetnost Cely systém stac10narmljo dopfravmku musi vyhovovat platnym dodminka ANO
bezpecnostnim podminkam
Zarvizeni modulového pracovisté ¢. 4
HW modulového pracoviste ¢. 4
1. Kontrolni stil Slouzi k odkladani jednotlivych komponenta. podminka
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratore 900-1100mm podminka ANO
Rozmeéry stolu Rozmeéry pracovniho rozsahu Max 1.5x1.5m podminka ANO
Kamerova kontrola kom- Néstavbou kontro]mh(_). ,St?h,l bude stanoviste s kam’erovou kqn- g ANO
trolou komponent se zjisténim jejich vad a separaci neshodnych podminka
ponent dila
Cely systém stacionarniho dopravniku musi vyhovovat platnym | x >pinfni podiinel ANO
Bezpecnost sy P vy PRIYM | ¢SN 260605, CSN 26 | podminka

bezpe¢nostnim podminkdm

0606
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Cast 2: Servisni kolovy robot

Hodnota nabizena

C. kritéria Parametr Popis parametru Hodnota Zavaznost 5
uchazecem
Mobilni kolovy robot pro Fizeni materialového toku
Mobilni kolovy robot
ji# HW mobilniho robota Cela laboratot je vybavena 1 ks tohoto robota podminka
Maximalni zatéz Maximalni povolena zateéz > 50kg podminka ANO
> Robot musi mit schopnost pohybu po plosném povrchu nebo L
< . e odminka
Fotmigly podiaiy betonu (bez vody, bez oleje, bez necistot) poERa ARG
Max velikost prekézky, kterou musi robot prekrocit pti rychlosti ANO
Prekrocitelnost 200 mm/s. Pri nizsi rychlosti nesmi tento schod prekrocit tento 10 mm podminka
krok.
Piekrocitelnd mezera, kterou musi robot prekrocit pfi rychlosti ANO
200 mm/s. PFi niz8i rychlosti nesmi tento schod prekrocit tento 10 mm podminka
krok.
Stoupavost Maximalni sklon hladké podlahy do 1:3 podminka ANO
Nhise Pozzvufitu.e’ se au:[onomm pa’vadem galozenve na mapovani okoli sodrtiffks ANO
= vyuZzivajici napf. skenovani pomoci bezpe¢ného laseru.
Metoda vytvareni mapy | Scan prostiedi je vytvafen pri pohybu mobilniho robota v pro- 0
, Sl y i g ; . podminka ANO
okoli stiedi a je zpracovan pomoci vlastni (dodané) aplikace. '
Mobilita Maximalni rychlost >1000 mm/s podminka ANO
Rychlost zataceni Maximalni rychlost zataceni S100°/s ik ANO
7 i pi + -+ 3° pij e
Koz [ Presnost polohy zastaveni L - ,3 Bel podminka ANO
zastaveni otaceni
Hnané kolo Nylon, pryz..., nezanechévajici stupu na podlaze, el. nevodivé podminka ANO
Vykon Baterie 22-30 V'ss podminka ANO
Nominalni kapacita baterie >60 Ah podminka ANO
Cas provozu bez zatéze ~ 15 hod podminka ANO
Doba nabijeni ~ 4 hod podminka ANO
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—
Pocet nabijecich cykll ~ 2000 podminka ANO
Bezpecnostni standardy EN1525 ANO podminka ANO
Bezdratové pfipojeni IEEE 802.11 a/b/g ANO nodminka ANO
Maximalni rozsah méreni vzdalenosti >10m podmin ANO
Zorné pole laseru >250° podmi ANO
Bezpecnostni stop Pozadovany jeden na operatorském panelu podminka ANO
Alespon jeden vzadu (méfeni TOF nebo Continuous- transmis- agtsas
S sion frequency- modulated — CTFM) AN B0
Pozadovany rozsah méfeni vzdalenosti >1.5m podmin ANO
Nérazniky Pozadovan je predni ndraznik se senzory dotyku podminka ANO
ey Nizky ptedni laser na zakladné t¥idy 1; bezpecnost podle Pro!<azat dokumen’- podminka ANO
Nizky predni laser taci podle uvedené
1SO13849-1
ISO
Maximalni rozsah méfeni laserem >2 m podminka ANO
Zorné pole laseru >200° podminka ANO
. : ; Je pozadovano nasl. minimalni operatorské rozhrani: TFT, barevna obra- | .
Operatorské rozhrani Obrazovka/ dotykevy panel Jovka podminka ANO
Reproduktor Je pozadovan reproduktor pro zvukové upozornéni pnodminka ANO
Minimalni UZIYatelSke ANO
rozhrani
1 x uzivatelsky et o8
Ethernet port LAN. podminka ANO
Sériové rozhrani RS-232 , CAN Bus | podminka ANO
Digitalni 1/O 16 vstupt, 16 vi- G ke ANO
stupli
Analogové I/0 4 vstupy, 4 vystupy | podminka ANO
Digital Audio Out; l
Audio rozhrani Audio 81 / Audio | POdminka ANO
ut
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Tyden projektu

a) Podrobny technicky projekt feSeni zakaznického zadani,
zajistujiciho plnou hardwarovou i softwarovou podporu zakladnich i
nové vytvorenych vyukovych Uloh v bakalarskych a magisterskych
stupnich vysokoskolského vzdélavani,

1

2|3|4|5]|6]7[8]9]10[11

2.

13

22

23

24

26

28

29

33

34

39

b) Realizace dodavky pozadovaného hardwaru a dalSich zafizeni,
vcetné softwaru, v souladu s technickym projektem dle pism. a),

c) Instalace poZzadovaného hardwaru a dalSich zafizeni do uréeného
prostoru, vCetné uvedeni celého systému do piného provozu,

d) Provedeni funkénich zkousek;

e) Dodavku a demonstraci typového feseni jednotlivych vyukovych
uloh na Urovni bakalaiského a magisterského stupné studia.
Soucasti je predani zdrojovych forem programii a manualu,

f) Pfedani kompletni technické dokumentace k hardwaru a softwaru
s podrobnymi zakaznickymi pfiruckami.

Vystavil:

Datum: V Ostravé 31.08.2018




Predbézny financni plan

Meésic fatkurace po zahajeni praci

fakturovana cena v K¢ bez DPH

1. mésic

2. mésic 0,-

3. mésic

4. mésic 1864 500,-
5. mésic 1864 500,-
6. mésic 396 000,-
7. mésic 396 000,-
8. mésic 295 000,-
9. mésic 295 000,-
10. mésic 1048 000,-

Plan je pouze orientacni. Fatrurace bude provedena do 15 dnli ode den oboustraného podpisu pfedavaciho protokolu odpovidajici cenou.

V Ostravé, dne 31. 08. 2018

———



€ TEMEX {

Stroje

IDENTIFIKACNi UDAJE ZADAVATELE

Obchodni nazev:

Univerzita Tomase Bati ve Zliné

Sidlo nam. T. G. Masaryka 5555, 76001 Zlin
ICO: 70883521
Rektor: prof. Ing. Petr Saha, CSc.

Nazev vefejné zakazky: | MoVI-FAI - Malé robotické pracovisté

Cenova cast

nabidky-rozpis

Pol. | Nazev

Cena v K¢é

1 Mechanicka dodavka.

o 1x Dodavka robotickych pazi 6os s fizenim + prisluenstvi.

e 1x Dodavka mobilniho kolového robota 6+ pfisluSenstvi.

e Dopravnikove systémy, véetné prisluSenstvi.

o Pfipravky, desky, ramy, krytovani, spojovaci material,
drzaky, kolejnice, voziky, pfipravky, véeobecna strojni
vyroba, efektor, atd.

e Pneumatické komponenty- valce , terminaly, hadice,
Sroubeni a jiné.

3.729.000,-K¢&

2 Elektro dodavka.

o Rozvadég, kabelaz, el. vyzbroj - jisti¢e, stykace, svorky,
bezp. moduly, vypinace, OP panel, zdroje, bezpecénostni
zamky, frekvenéni ménice, fidici systém, spojovaci draty,
monitory, kontroly, majaky, senzorika , kamery, termostaty,
tla€itka a vypinace, pfepétova ochrana , proudova
ochrana, motorové spoustéce a jiné.

792.000,-Ké

3 SW prace a oziveni.

e Kompletni SW prace PLC,

e SW prace robota studii a jiné.
e SW prace kolového robota.

e Licence, zaSkoleni atd.

590.000,-K¢&

4 Montazni prace, instalace, doprava, ubytovani.

e Montazni prace strojni.

Montazni prace elektro.

Montazni prace pneumatické.

Vedeni projektu.

Strojni vyroba.

Elektro projekt.

Pneuprojekt.

Strojni projekt.

Revize , certifikace , manualy, osvédceni a jiné.

1.048.000,-K¢

Celkova cena v K¢ bez DPH

6.159.000,-K¢&
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Zpracoval: |
Projektovy manazér
tel: +420 595 957 797 kl. 18
e-mail:

Schvalil: Ing. Roman Vybiral

Reditel pro strategii

—_——

V Ostravé dne 31.08.2018
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