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Technické parametry

Cist 1: Pracovists s roboty typu SCARA a dopravnikovy systém

C. kri- . o Hodnota nabizena
prrs Parametr Popis parametru Hodnota Zavaznost wclinzelem
Stacionarni dopravnikovy systém
Mechanické vlastnosti hlavniho dopravniku
1. Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratoie 900-1100mm podminka ANO
Délka hlavniho doprav- | Délka pracovniho rozsahu prodlouzena o minimalni délku danou
B niku piipadnou potiebnou dopliiujici konstrukci e T i S
Délka kolmo navazuji- | Délka pracovniho rozsahu prodlouZena o minimalni délku danou i
& cich dopravniki piipadnou potfebnou dopliiujici konstrukci Lo2m podminic SH0
4. Sitka dopravniki Sitka dopravnikii umoZiujici pouZiti paletek >350 mm podminka ANO
Pozadovany rozsah rychlost pohybu materidlu uloZeného na do-
5. Rychlost dopravnikii | pravniku. Systém pohvbu musi umét fizené zastavit (ne odpojenim | O-minimalné 15 m/min podminka ANO
energie)!
Maximalni pocet pale- Pocet paletek v provedeni Electro Static Discharge — bezpecné
6. tek na hlavnim doprav- z hlediska elektrostatického vyboje (ESD) 10ks podminka ANO
niku s kovovou zakladni deskou na hlavnim dopravaiku
Maximalni pocet pale- y , . "
7 il Belino naveril- Pocet paletek v provedeni ESP s kovovou z'altzladm deskou na kol- ks itk ANO
: il mo navazujicich dopravnicich
cich dopravnicich
Minimalni pocet stanic
8. %ﬁggﬁg&n}lﬁg&tiﬁ: Stanice pro zastaveni, aretaci a urceni polohy paletek Min 1 podminka ANO
kazdém dopravniku
Zpusob identifikace o . . ] o ]
9 polohy paletek a poloh Ur&eni polohy paletek a stanic pro zastaveni na dopravnikovém Ridicim systémem do- ot ANO
- stanic pro zastaveni na systému pravniku podminka
dopravnikovém systému
10, | Velikosttransporthich | pytetky musi byt mensi, max. stejné velké jako Sitka dopravaikn. max. 350x350mm podminka ANO
Dovolené zatizeni .
11. | transportnich paletek - 2 Skg podminka ANO
jmutelnost paletek N 5 ;
12. ZV olranrgv;i%vgﬁloesgs- Paletky musi byt vyjmutelné z dopravniku ANO podminka ANO
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Bezpecnost

Cely systém stacionarniho dopravniku musi vyhovovat platnym
bezpeénostnim podminkdm

Splnéni podminek CSN
260605, CSN 26 0606

podminka

Vlastnosti fidiciho systému stacionarniho dopravniku

1

PC stanice jako RS

PC stanice pro moznost tipravy SW RS

podminka

ANO

HW PC stanice

Popis min. HW PC: CPU s minimélnim vykonem podle benchmarku
SPEC CPU 2006, vysledky benchmarku musi byt pro nabizeny sys-
tém nebo odvozeny model uvedeny na portalu www.spec.org
CINT2006 base — min. 50 bodu
CFP2006 base — min. 90 bodl
CINT2006RATE base — min. 800 bodi
CFP2006RATE base — min. 600 bodt

podminka

16GB RAM, HDD 2x512GB RAIDI, monitor 24%, 2x LAN

podminka

b)

SW PC stanice

Popis min. SW PC: soucasti jsou vyvojové verze vsech aplikaci po-
ttebnych pro vyvoj uloh s akademickou licenci
OS WIN10 bude nainstalovany z platné licence UTB

HW RS

Komponenty RS umoZiiuji fizeni pohoni a sbéru potiebnych infor-
maci véetné feSeni bezpe¢nostnich obvodii v ramci jedné HW plat-
formy

ANO

SW RS

Software vyvijeny v programovacich jazycich sphiujici IEC 61131-3
s navaznosti na vy$§i programovaci jazyky C/C++ a podporu vice
jadrovych procesorti

podminka

ANO

Vyvojové prostiedi RS

Vyvojové prostfedi RS umoziuje implementaci SW pro nasledujici
technické prostredky:
— Bezpecnostni obvody
— Pohony dopravniki
— Identifikaci poloh paletek
—  Ostatni akéni Eleny
—  Grafické uZivatelské rozhrani pro ovladaci panely

ANO

Sbérnicovy systém RS

RS podporuje sbérnicovy systém EtherCAT a EtherNET s moZnosti
pripojeni grafické ovladaci jednotky

podminka

ANO

Ptipojeni akénich &lent
staciondrniho dopravni-

AkEni &leny musi disponovat digitdlnim rozhranim, primarné vyuZzi-
vajicim sbé€mice EtherCAT

ANO

/" Swanal4z24
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Celkovy poZadavek na SW vybava dopravnikového systému splfiuje minimalné
7. RS stacionarniho do- | ovladani celého dopravnikového systému véetné Fizeni pohybu, are- podminka ANO
pravniku tace a polohovéni transportnich paletek
2 ;e Soucasti dodavky pracovisté je softwarové feSeni zadanych uloh,
8. Zékladni aplikacnf SW které pracuji se vSemi zafizenimi pracovisté za uéelem ovéfeni jejich podminka ANO
vybava pracovi§té £ ,
funké&nosti
Zavizeni pracovist’ 1 a 2.
HW robotického pracovisté s roboty typu SCARA
Robot s manipulatorem Gz . 2 3
1. typu SCARA Kazdé z obou pracovist je vybaveno timto typem robota podminka ANO
a) Polom;:oztr:::vniho Minimalni polomér je 600 mm 600mm<polomér<700mm | podminka ANO
b)| Upinaci sila efektoru Upinaci sila tficelistového uchopovaci systému >100N podminka ANO
c) Zatéz efektoru Minimalni dovolend hmotnost zatéze efektoru >1kg podminka ANO
Rychlosti jednotlivych
d)
0s
1. Osa (rotace) Min. rychlost je 90°/s >90°/s podminka ANO
2. Osa (rotace) Min. rychlost je 120°/s >120°/s podminka ANO
3. Osa (translace) Min. rychlost je 0.5 m/s >0.5 m/s podminka ANO
4. Osa (rotace) Min. rychlost je 120°/s >120°s podminka ANO
€) Pracovni rozsahy
1. Osa (rotace) >+120° podminka ANO
2. Osa (rotace) >+120° podminka ANO
3. Osa (translace) >150 mm podminka ANO
4. Osa (rotace) +400° podminka ANO
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Karuselovy zésobnik

Kazdé pracovisté je vybaveno karuselovym zasobnikem s prime-

Primeér karuselového il
= zasobniku rem zohledriujici polomér pracovniho prostoru robota 2600 mm Pe ANO
Pohonny systém karuse- Pohyb karuselu je Fizen servopohonem s prevodovkou
2 lového zasobniku s obousm&mym otaéenim L 8 ANO
2. Rychlost :éﬁf eni karu- Pozadovana rychlost otageni karuselu 45°/s minimélné >45°/s podminka ANO
4. Pre snim)éﬁ PR Opakovana chyba pfesnosti polohovani karuselu. <0,05° podminka ANO
A Ty, — Pracovni deska karuselu s prec}l)v;t:;gml montazni otvory pro 6 pii- ) podmint ANO
6. Nosnostklaagcszgl\gl i desky Nosnost pracovni desky karuselu na jeho obvodu >100 kg podminka ANO
Kamerovy systém
5 RozliSeni barevné kamery s rozliSenim min. HD pro sledovani seg- . oot .

ks Barevils kammer mentu rota¢niho zasobniku, ze kterého se odebiraji dily g podminka . i

. : G ;o F +/-5, +/-10, +/- .
2. Objektivy kamery Kamera je vybavena sadou objektivu pro riizna zoma pole 25%diagonsla podminka ANO

> Respektovat oby¢ejné pouzivané rozhrani s ohledem na dalsi pod- s . . :
3. Rozhrani kamery minky na HW a SW GigE Vision podminka ANO

Soudasti vybaveni kamerového systému je sada 3 LED osvétlova- T
4. Osvétlovaci panely cich paneli s bilym difuznim svétlem s moZnosti strobovéni v¢. - podminka ANO
nastavovacich a tchytnych prvki.
SW kamerového systé- SW kamerového systému umoZiuje uzivatelské feSeni uloh analyzy
3 an ll'gze - obrazu v 2D prostoru a pfenos vysledki analyzy (poloha resp. barva - podminka ANO
dilu) do RS robota resp. PLC za u¢elem navigace efektoru
Pracovni stiil a PC stanice jako nadizeny RS
1 Pracovisté je vybaveno pracc::;zgistolem pro dva studenty s PC ) podmink ANO
PC stanici pro vyuku a vyvoj SW v navaznosti na roboticky, fidici a
PC stanice kamerovy systém splfiujici minimalné nasledujici technické poza- - podminka ANO
davky

Popis min. HW PC: CPU s minimalnim vykonem podle benchmar- :

) HW PC stanice ku SPEC CPU 2006, vysledky benchmarku musi byt pro nabizeny ) imini ANO

systém nebo odvozeny model uvedeny na portalu www.spec.org

CINT2006 base — min. 50 bodu
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CFP2006 base — min. 90 bodt
CINT2006RATE base — min. 800 bodti
CFP2006RATE base — min. 600 bodi

16GB RAM, HDD 2x512GB RAID1, monitor 24, 2x LAN

‘podminka

ANO

b)

SW PC stanice

Popis min. SW PC: OS WIN10 bude nainstalovany z platné licence
UTB
soucasti jsou vyvojové verze vSech aplikaci potiebnych pro vyvoj
uloh s akademickou licenci:

— SW naéstroje pro simulace pohybii robota

— SW vyvojové prostredi pro programovani robota

— SW prostiedi pro programovéni RS pracovisté

— SW prostfedi pro méfici a vyhodnocovaci iilohy na plat-
formé jedné platformé

— SW pro programovani kamerovych tloh na stejné platformé
jako prostfedi pro méFeni

a

Ridici systém pracovisté

HW komponenty RS

HW komponenty RS sytému umoziiuji feSeni bezpecnostnich ob-
vodu, Fizeni pohonti, robota a sbéru potfebnych informaci v ramci
jedné HW platformy

IS

SW komponenty RS

SW vyvijeny v programovacich jazycich spliujici IEC 61131-3 s
néavaznosti na vyssi programovaci jazyky C/C++, LabView a pod-
poru vice jadrovych procesort

Vyvojové prostredi RS

Vyvojové prostiedi RS umoziiuje implementaci SW pro nasledujici
technické prostiedky:

Pohony

Hlavni pohony pro fizeni pohybu robota

podminka

b)

Ostatni akeni Cleny

Rizeni ¢innosti efektoru

podminka

Vsechny akéni ¢leny disponuji digitdlnim rozhranim, primamé vyu-
ziji sbérnice EtherCAT

podminka

9)

Identifikaci poloh, rych-
losti

Monitoring a vyhodnoceni vystupii z vnitiniho senzorického systé-
mu robota

podminka

Sbémicovy systém RS

RS podporuje sbéricovy systém EtherCAT a EtherNET s moznosti
pripojeni grafické ovladaci jednotky

podminka

Bezpecnost

Cely systém stacionamiho dopravniku vyhovuje platnym bezped-
nostnim podminkam

Splnéni podminek CSN
260605, CSN 26 0606

podminka
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7akladni aplikaéni SW Soucésti dodavky pracovisté je software demonstraénich tloh, které
6. vy%afyaagr;cgvrilété pracuji se vSemi zafizenimi prasovié}é za ucelem ovéreni jejich podminka ANO
funkénosti
Cist 2: Pracovisté s kolaborativnim robotem
C. kritéria Parametr Popis parametru Hodnota Zavaznost HOfinota na,,bl'
zena uchazecem
Zafizeni pracovisté ¢. 3
HW robotického pracovisté s kolaborativnim robotem
Kolaborativni robot se
dvéma manipuldtory a | Pracoviité je vybaveno timto typem robota (ne dva kolabora- ‘
3. zapéstimi typu robotické tivni roboty) P ANQ
ruky
Pocet stupiifi volnosti NP —_ . e s 5
Einessiatiky roboia Minimalni pocet kloubovych soufadnic (DOF) 26 podminka ANO
a| F °'°“’:r’o§:2‘r’l‘1"’“‘h° Minimalni polomér je 600 mm 400mm<polomér<700mm | podminka ANO
b) Mampg«:g; Aok Minimaélni dovolena hmota zatéZe kazdého z obou ramen >0.5 kg podminka ANO
c)| Rozsah a typ pohybu Pozadovany rozsah a typ pohybu jednotlivych os
Osal Minimélni rozsah pohybu -150° az 150° podminka ANO
Pozadované rychlost pohybu > 150%s podminka ANO
Osa2 Minimalni rozsah pohybu -130° az 30° podminka ANO
Pozadovana rychlost pohybu >150%s podminka ANO
Osa3 Minim4lni rozsah pohybu -120° az 75° podminka ANO
PoZadovana rychlost pohybu >150°s -podminka ANO
Osa 4 Minimalni rozsah pohybu -250° az 250° podminka ANO
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Pozadovana rychlost pohybu >300s podminka ANO
Osas Minimalni rozsah pohybu -75° a2 120° ‘podminka ANO
Pozadovani rychlost pohybu >300%s podminka ANO
Osa 6 Minimalni rozsah pohybu -180° az 180° podminka ANO
Pozadovana rychlost pohybu >300°s podminka ANO
Pozadovany je multifunkéni uchopovaé pro manipulaci
s materialnimi dily. Uchopova¢ musi mit kromé zéikladniho
d) Efektor servo modulu i dalsi dva funkéni moduly, podtlak a vidéni.
Tyto tfi moduly musi umoznit konfigurace tak, aby poskytly
ruzné kombinace pro uZivatele v riiznych aplikacich.
Upinaci sila efektoru
Velikost upinaci sily gripperu >20 N podminka ANO
Maximalni uZite¢né podtlakového gripperu >150 g podminka ANO
Specifikace kame - :
P efektoru e Rozliseni 21 megapixel podminka ANO
Osvétleni Integrovana LED s programovatelnou intenzitou podminka ANO
Integrovany systém zpracovani obrazu v systému podminka ANO
€) Hladina hluku Hladina hluku ve vzduchu <70dB podminka ANO
Pozadovana kritéria g - —_— .
f) - Musi splnit nésledujici pozadavky:
EN ISO 12100 Pozad(3vano splnéni -Bezpecnost :f,ugjplch za}flzelm_-.Obecné Prokézat podle uvedené podndiits ANO
zésady pro navrh - Posouzeni rizik a sniZeni rizika EN
ENISO 13849-1 Bezpecnost stro_)vn'lch z.arlzem,’ca‘stl systemu f’lzenl bezpecnosti | Prokazat podle uvedené podminka ANO
- Cast 1: Obecné zasady pro navrh EN
EN ISO 13850 Bezpecnost strojniho zafizeni - Nouzové zastaveni - Zésady | Prokéazat podle uvedené podminka ANO
pro navrh EN
EN ISO 10218-1 Roboty pro primyslova Rr?stredl - Bezpecnostni pozadavky — podminka ANO
Cast 1 Robot
EN 574:1996 + Bezpecnost strojnich zafizeni - Dvouru¢ni ovladaci zatizeni - :
A1:2008 Funkéni aspekty - Principy ndvrhu o e i
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Opatieni v RS robota

V fidicim systému musi byt nasledujici bezpecnostni opatfeni,
které prispivaji k omezeni vykonu a sily. Jsou certifikovany do
kategorie B,
vykonnostni troveii b podle EN ISO 13849-1.

Prokézat podle uvedené
EN

podminka

Kontrola kartézské rychlosti musi byt provadéna pro manipula-

tor i zapésti

podminka

Ochranny stop (bezpednostni stop). RS musi mit elektricky
vstup pristupny v reZzimu externich zafizeni pouZitelny k zasta-
veni robota, napf. od bezpecnosti PLC. Funkce ochranného
zastaveni odpoji vykon od ak¢nich Clent a je zastavenim kate-
gorie 0 podle ISO 13850. Ochranny stop (bezpe€nostni stop).
V samostatném rezimu je tlagitko nouzového zastaveni na
FlexPendant pfipojeno na tento vstup a vyuzivéa bezpecnostni
funkci k zastaveni robota.

Prokazat uvedené prak-
tickou ukazkou

podminka

Detekce kolize. V pripadé neocekavané mechanické poruchy,
jako je kolize, se robot musi zastavit a pak se lehce odvrati od
polohy zastaveni.

Prokéazat uvedené prak-
tickou ukéazkou

podminka

ANO

Pracovni stiil a PC stanice jako nadfizeny R

Pracovisté je vybaveno pracovnim stolem pro dva studenty s
PC stanici.

podminka

ANO

PC stanice

PC stanici pro vyuku a vyvoj SW v ndvaznosti na roboticky,
fidici a kamerovy systém spliiujici minimalné nasledujici tech-
nické pozadavky

podminka

HW PC stanice

Popis min. HW PC: CPU s minimalnim vykonem podle ben-
chmarku SPEC CPU 2006, vysledky benchmarku musi byt pro
nabizeny systém nebo odvozeny model uvedeny na portélu
www.spec.org CINT2006 base — min. 50 bodu
CFP2006 base — min. 90 boda
CINT2006RATE base — min. 800 bodi
CFP2006RATE base — min. 600 bodi

16GB RAM, HDD 2x512GB RAID1, monitor 24%, 2x LAN

b)

SW PC stanice

Popis min. SW PC: OS WIN10 bude nainstalovany z platné
licence UTB
soudasti jsou vyvojové verze vSech aplikaci potfebnych pro
vyvoj uloh s akademickou licenci:
— SW nastroje pro simulace pohybii robota

— SW vyvojové prostiedi pro programovani robota

podminka
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— SW prostfedi pro programovani RS pracovisté

— SW prostiedi pro méfici a vyhodnocovaci ulohy na
platformé jedné platformé

— SW pro programovani kamerovych tloh na stejné plat-
formé jako prostiedi pro méfeni

Ridici systém pracovisté

HW komponenty RS sytému umoziuji feSeni bezpe&nostnich

podminka

1. HW komponenty RS | obvodii, fizeni pohonti, robota a sbéru potfebnych informaci v ANO
ramci jedné HW platformy ;
3 SW vyvijeny v programovacich jazycich spliiujici IEC 61131- iR
2, SW komponenty RS | 3 s ndvaznosti na vys§i programovaci jazyky C/C++, LabView po ANO
a podporu vice jadrovych procesorti
PR - Vyvojové prostiedi RS umoziiuje implementaci SW pro nasle-

3. Vyvojové prostredi RS dufiol technické prastiedly: podminka ANO
a) Pohony Hlavni pohony pro fizeni pohybu robota podminka ANO
b)| Ostatni akéni Eleny fizeni ¢innosti efektoru podminka ANO

Vsechny akéni Eleny disponuji digitalnim rozhranim, primarné L
seyadijl shiriice BfherCAT gyt &g
g Identiﬁkacl:i st(i)loh, rych- | Monitoring a vyhodnocs:eni ‘V)"Stupﬁ z vnitiniho senzorického podiminka ANO
ystému robota
Grafické uZivatelské u . s e g # i ; . o)
d)| zodhwant pro-oviAdact Je pozadovargbnasl. .r]?;uénalrl? ogeratorlske rozhrani: 3.5in TFT, bell(raevna obra- | podminka ANO
panely razov otykovy pane ZOoV.
DR - RS podporuje sbéricovy systém EtherCAT a EtherNET s i
4. Bbeenicovy systim RS moznosti pripojeni grafické ovladaci jednotky F o ANO
v Cely systém stacionamiho dopravniku vyhovuje platnym bez- | Splnéni podminek CSN .
? Beapettiog peénostnim podminkim 260605, CSN 26 0606 | o0k ANG
. p e e, Soucasti dodavky pracovisté je software demonstra¢nich tiloh, doi
6. Zakladnt splikatud SW které pracuji se vSemi zafizenimi pracovisté za ucelem ovéfeni 9 ANO

vybava pracovisté

jejich funk&nosti

Cast 3: Pracovisté s dvojici antropomorfnich roboti se Sesti DOF
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C. kritéria Parametr Popis parametru Hodnota Zavaznost Hot";::;:;::: S

Zarizeni pracovisté ¢. 4

HW robotického pracovisté s dvéma antropomorfnimi roboty

It Dvojici 6-osych robotil Pracoviste je vybaveno 2 ks té€chto robotii podminka ANO
Palomis praspvihe Minimalni polomér je 500 mm 2500 mm podminka ANO
prostoru

Upinaci sila efektoru Upinaci sila dvou a tfi€elist'ového uchopovaci systému >100N podminka ANO

Zatéz efektoru Minimélni dovolena hmotnost zatéze efektoru >2 5kg podminka ANO

Pfesnost polohovani Opakovana pfesnost polohovani chyba<t0.02 mm | podminka ANO

Rychlosti jednotlivych os

1. Osa (rotace) Min. rychlost je 280°/s na obé strany >280°%s podminka ANO

2. Osa (rotace) Min. rychlost je 280°/s na obé€ strany >280°s podminka ANO

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

4. Osa (rotace) Min. rychlost je 400°/s na obg strany >400°/s podminka ANO

5. Osa (rotace) Min. rychlost je 300°/s na ob€ strany >300°/s podminka ANO

6. Osa (rotace) Min. rychlost je 650°/s na ob€ strany 2650°/s podminka ANO
Pracovni rozsahy

1. Osa (rotace) >+100° podminka ANO

2. Osa (rotace) >+120° podminka ANO

3. Osa (rotace) >120° | podminka ANO

4. Osa (rotace) >+200° podminka ANO

5. Osa (rotace) >+120° podminka ANO

6. Osa (rotace) >200° podminka ANO
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Pracovni stiil a PC stanice jako nadfizeny RS

L

Pracovisté je vybaveno pracovnim stolem pro dva studenty s PC

stanici.

podminka

PC stanice

PC stanici pro vyuku a vyvoj SW v navaznosti na roboticky,
fidici a kamerovy systém spliiujici minimalné nasledujici tech-
nické pozadavky

a)

HW PC stanice

Popis min. HW PC: CPU s minimélnim vykonem podle ben-
chmarku SPEC CPU 2006, vysledky benchmarku musi byt pro
nabizeny systém nebo odvozeny model uvedeny na portélu
www.spec.org CINT2006 base — min. 50 bodu
CFP2006 base — min. 90 bodi
CINT2006RATE base — min. 800 bodi
CFP2006RATE base — min. 600 bodii

podminka

16GB RAM, HDD 2x512GB RAID1, monitor 24, 2x LAN

b)

SW PC stanice

Popis min. SW PC: OS WIN10 bude nainstalovany z platné
licence UTB
soucasti jsou vyvojové verze vSech aplikaci potiebnych pro
vyvoj uloh s akademickou licenci:
— SW nastroje pro simulace pohybii robota
— SW vyvojové prostfedi pro programovani robota
—  SW prostfedi pro programovani RS pracovisté
— SW prostiedi pro méfici a vyhodnocovaci dlohy na plat-
formé jedné platformé
— SW pro programovani kamerovych tiloh na stejné plat-
formé jako prostredi pro méfeni

podminka

ANO

Ridici systém pracovisté

l.

HW komponenty RS

HW komponenty RS sytému umoziiuji feSeni bezpecnostnich
obvodi, Fizeni pohontl, robota a sbéru potfebnych informaci v
ramci jedné HW platformy

podminka

SW komponenty RS

SW vyvijeny v programovacich jazycich spliujici IEC 61131-3
s navaznosti na vyssi programovaci jazyky C/C++, LabView a
podporu vice jadrovych procesord

(98]

ziskanym méfenim. Nikoliv programovéni systému po interne-

SW prosttedky umoziiujici vzdaleny pristup (internet} k datim

tu!

podminka
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pooh o 1 Vyvojové prostiedi RS umoziiuje implementaci SW pro nasle- R
Vysajevs prosedl 59 dujici technické prostiedky: P SHG
a) Pohony Hlavni pohony pro fizeni pohybu robota ‘podminka ANO
b) Ostatni akéni éleny Fizeni ¢innosti efektoru podminka ANO
Vsechny akéni ¢leny disponuji digitalnim rozhranim, primarné x
vyuziji sbérnice EtherCAT peini AN
Identifikaci poloh, rych- | Monitoring a vyhodnoceni vystupi z vnitiniho senzorického (ol
<) losti systému robota pod B AND
Grafické uZivatelské . sen s 5 :
’ e . Je pozadovano nasl. minimélni operatorské rozhrani: 3.5 in TFT, ba- /
4 rozhrapl pro pepaing Obrazovka/ dotykovy panel revna obrazovka pRcpEn 4o
ovladaci panely
o A RS podporuje sbérnicovy systém EtherCAT a EtherNET s moz- ;
NhEmicYy systea KE nosti pfipojeni grafické ovladaci jednotky posimainia aand
; 5 e : Splnéni podminek
Bezpe&nost el st Smcm“ig‘;‘i‘;;‘:s’amggme platoymbez- | ™ x\1260605, | iodminke ANO
pes P CSN 26 0606
, N Soucasti dodavky pracovisté je software demonstracnich tloh,
Zikladni aplikacni SW které pracuji se vSemi zafizenimi pracoviSté za i€elem ovéfeni podminka ANO

vybava pracoviité

jejich funk&nosti

A
///f/
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Nabidka &.: EVIP180522 Q

1.  PODKLADY PRO VYPRACOVANI TECHNICKEHO RESENI

Technické fedeni bylo zpracovano na zakladé pozadavku zadavaci dokumentace k verejné
zakazce MoVI-FAI - Komplexni robotizovana technologicka linka.

ELCOM, a.s. http:l/www.elcom.cz 219
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Nabidka ¢.: EVIP180522 (-:

2.  TECHNICKA SPECIFIKACE - NAVRH HLAVNICH CASTI SYSTEMU

2.1. DOPRAVNIKOVY SYSTEM
Bude pouzit modularni dopravnikovy systém fy Haberkorn / ELCOM TLM 2000

oz
wl
(T
L2
=
-
o
B

Nadhled na zpracovani dopravnikutypu ELCOM TLM 2000

POZICOVAN| PALET

Layout dopravniku

ELCOM, a.s. http:/lwww.elcom.cz 3/9
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Nabidka ¢.: EVIP180522 (-,:

2.2. ROTACNI KARUSEL
Budou pouZité dva karusely fy Weiss, typ NC320T

Ndlhed na karusel Weiss

P320 .
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Nabidka ¢.: EVIP180522

2.3. ROBOTY SCARA
Budou pouzité roboty Scara fy Staubli TS60, vcetné kontroléru CS8C a ovladaciho panelu

1560

4 axis industrial robot - SCARA

Ovladaci panel SP2

ELCOM, a.s. http://vwww.elcom.cz 519
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2.4. ROBOTY 6-0SE
Budou pouzity roboty 6-0sé fy Staubli TX2-60, véetné kontroléru CS9 a ovladaciho panelu

1X2-60 Range

6 axis industrial robots

vauau

Ovlddaci panel SP2

ELCOM, a.s. http://www.elcom.cz 6/9
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2.5. KOLABORATIVNI ROBOT

Bude pouZit robot fy ABB, typ YuMi IRB 14000-0.5/0.5 vetné ovladaciho panelu a zadanych
periferii.

Ovlddaci panel robota

ELCOM, a.s. http://www.elcom.cz 719
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2.6. UcHoPoVACK CELISTI
Budou pouzité uchopovaci ¢elisti fy Schunk typu PGN a PZN,

Typ chapadla - 3 prsté PZN

ELCOM, a.s. http://www.elcom.cz
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2.7. Ribfci sysTém

Bude pouzit Fidici systém fy Beckhoff, PLC fady C69xx + safety Cast + potrebné periferie

EtherCAT Terminals
fus Terminal TwinSAFE 1/O Terminals  Drives with TwinSAFE option card
ELCOM, a.s. http:! Iwww.elcom.cz 9/9
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