Zał. nr 2b do SIWZ 

SZCZEGÓŁOWY OPIS TEMATU ZAMÓWIENIA 

prowadzonego w trybie „przetarg nieograniczony” na „Dostawa plotera tnącego. Dostawa systemu automatyzacji pre- i postprocesingu druku 3D.”

Zadanie nr 2
Specyfikacja Systemu automatyzacji pre- i postprocesingu druku 3D.

1.  Budowa:

Masa

Udźwig

Zasięg

Zakres ruchu

Powtarzalność

Prędkość

maksymalna:

Obrys

Ilość stopni swobody:

Rozmiar kontrolera min. (szer. x wys. x gł.)

Porty we/wy

Zasilanie we/wy Komunikacja

Programowanie

Hałas

Klasyfikacja IP Pobór mocy

Praca z ludźmi


 max 19 kg

min 5kg

min 820mm

+/- 360° we wszystkich przegubach +/- 0,1 mm

180°/s we wszystkich przegubach TCP ok. 1 m/s

φ 149 mm

 min 6 obrotowych przegubów

475 mm x 423 mm x 268 mm

	
	Kontroler
	Ramię robota

	Wejścia cyfrowe
	16
	2

	Wyjścia cyfrowe
	16
	2

	Wejścia analogowe
	2
	2

	Wyjścia analogowe
	2
	–


24 V, 2A w kontrolerze i 12 V/24 V, 600 mA w narzędziu

TCP / IP 100 Mbps IEEE 802.3u, 100Base-TXGniazdo Ethernet i Modbus TCP

Graficzny interfejs użytkownika Polyscope na ekranie dotykowym 12″

Stosunkowo bezgłośny

IP54

Około 200W przy typowym programie

15 Zabezpieczeń gwarantujących bezpieczeństwo Praca współbieżna zgodnie z: EN ISO 13849:2008 PL dEN ISO 10218-1:2011, klauzula 5.4.3

Materiały

Temperatura

Zasilanie

Okablowanie



Aluminium, plastik ABS, plastik PP

Robot może pracować w zakresie temperatur 0-50°C 100-240 VAC, 50-60 Hz

Kabel pomiędzy robotem a kontrolerem (6 m). Kabel pomiędzy ekranem dotykowym a kontrolerem (4,5 m)

2. Wyposażenie dodatkowe

· Wbudowany czujnik siły i momentu

· Chwytak:

· Szerokość chwytu – 50 mm
· Maksymalne rozwarcie – x+50 mm
· Siła chwytu – 60…130 N
· Udźwig –  min 5 kg
· Waga chwytaka – max. 1,2 kg
· Prędkość zamykania 20…150 m/s
· Stopień ochrony IP 67
