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OPIS PRZEDMIOTU ZAMÓWIENIA


	Nazwa sprzętu 
	Robot edukacyjny

	Ilość
	1 szt.

	Opis
(wymagane parametry)
	1. Robot o min. 6-ciu stopniach swobody 
2. Podłogowa pozycja instalacji
3. Konstrukcja robota oparta o druk 3D – filament z włóknem węglowym 
4. Możliwość samodzielnego montażu i demontażu robota
5. Zastosowanie kontrolera min. 600 MHz – 
6. Zastosowanie w robocie silników krokowych pracujących w zamkniętej pętli sterowania 
7. Możliwość programowania robota w oparciu o profesjonalny język robotów przemysłowych np. AS-Language lub C*/C++* 
8. Możliwość sterowania silnikami poprzez 3 sygnały – PULS/Kierunek/Enable 
9. Zastosowanie w robocie stalowych przekładni o obniżonym luzie maks. 5 arcmin
10. Zastosowanie w robocie stalowego łożyska koronowego na osi JT1
11. Zerowanie osi wymagane po wyłączeniu zasilania: brak hamulców na osiach
12. Udźwig robota min. 1,5 kg 
13. Powtarzalność min. 0,5 mm 
14. Maksymalna moc 144 W
15. Masa robota maks. 13 kg
16. Zasięg robota min. 575 mm
17. Zasilanie robota 100V-240V, 50-60 Hz
18. Temperatura środowiska w zakresie 0 – 40 stopni Celsjusza 
19. Wilgotność środowiska w zakresie 35 – 80 %
20. Akcesoria w zestawie: instrukcje montażowe, pliki STL, 1x chwytak pneumatyczny, 1x moduł I/O 24V, 1x elektrozawór, 1x kompresor, przewody, 1x zasilacz do I/O 24V, 1x płyta aluminiowa, 1x podajnik kostek.
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Załącznik nr  5   do SWZ   OPIS PRZEDMIOTU ZAMÓWIENIA      

Nazwa sprzętu   Robot edukacyjny  

Ilość  1   szt.  

Opis   (wymagane parametry)  1.   Robot o  min.  6 - ciu stopniach swobody     2.   Podłogowa pozycja instalacji   3.   Konstrukcja robota oparta o druk 3D  –   filament   z   włókn em   węglow ym     4.   Możliwość samodzielnego montażu i demontażu robota   5.   Zastosowanie kontrolera  min. 600 MHz  –     6.   Zastosowanie w robocie silników krokowych pracujących w zamkniętej  pętli sterowania    7.   Możliwość programowania robota w oparciu o profesjonalny język  robotów przemysłowych np. AS - Language lub  C*/C++*    8.   Mo ż liwość sterowania  silnikami poprzez 3 sygnały  –   PULS/Kierunek/Enable    9.   Zastosowanie w robocie stalowych przekładni o obniżonym luzie ma ks .  5   arcmin   10.   Zastosowanie w robocie stalowego łożyska koronowego na osi JT1   11.   Zerowanie osi wymagane po wyłączeniu zasilania: brak hamulców na  osiach   12.   Udźwig robota m in .  1,5   kg     13.   Powtarzalność min. 0,5 mm    14.   Maksymalna moc 144 W   15.   Masa robota maks.  13   kg   16.   Zasięg robota  min . 57 5   mm   17.   Zasilanie robota 100V - 240V, 50 - 60 Hz   18.   Temperatura środowiska w zakresie 0  –   40 stopni Celsjusza    19.   Wilgotność środowiska w zakresie 35  –   80 %   20.   Akcesoria w zestawie: instrukcje montażowe, pliki STL, 1x chwytak  pneumatyczny, 1x moduł I/O 24V, 1x elek trozawór, 1x kompresor,  przewody, 1x zasilacz do I/O 24V, 1x płyta aluminiowa, 1x podajnik  kostek.      

 

