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Znak sprawy : KA-2/058/2021
Zatgcznik nr 1 do SWZ

Szczegotowy opis przedmiotu zamowienia

Specyfikacja istotnych warunkéw zamdéwienia
do projektu i budowy linii przemystowej - Linia4.0

0Ogolna charakterystyka przedmiotu zamoéwienia
Wykonanie wszelkich niezbednych czynnosci zgodnie z dostarczong dokumentacjg przetargowa,
obowigzujgcymi aktami prawnymi oraz regulaminami Politechniki Krakowskiej, w ramach postepowania
przetargowego "Projekt, budowa i integracja dydaktyczno-demonstracyjnej linii przemystowej",
nazywane bedzie Przedmiotem zamdwienia. Przedmiot zamdwienia zostanie podzielony na cztery
etapy:
Etap I. Przygotowanie projektu konstrukcyjnego linii przemystowej do celéw dydaktyczno-
demonstracyjnych, zwanej dalej Linig4.0 wraz z dostarczeniem niezbednej dokumentacji

technicznej, w tym rysunkéw 2D i modeli 3D stanowisk oraz list materiatowych i dokumentacja
montazowa.

Etap Il. Wykonanie konstrukcji mechanicznej ram stanowisk oraz montaz przenos$nikéw
tasmowych, w tym przenosnika roboczego oraz przenosnika powrotnego dla kazdego
stanowiska linii.

Etap lll. Wykonanie instalacji zasilajgcych, okablowania systemu sterowania i bezpieczenstwa
oraz montaz elementéw automatyki dla kazdego stanowiska linii.

Etap IV. Programowanie stanowisk linii, transport, montaz i uruchomienie Linii4.0 u
Zamawiajgcego, przygotowanie dokumentacji powdrozeniowej, w tym dokumentacji
programow dla sterownikdéw PLC i robotow.

Zakonczenie kazdego etapu zostanie potwierdzone za pomoc3a inspekcji wykonania prac i
protokotu odbioru bedacego podstawa do rozliczenia wykonanych przez Wykonawce prac.

Nie dopuszcza sie podziatu przedmiotu zamdéwienia miedzy réznych wykonawcéw w ramach ofert
czesciowych.

Wiasnos¢ do przygotowanych projektdw technicznych linii przemystowej tj. petnej dokumentacji
technicznej oraz petnego przedmiotu zamdwienia po zakonczeniu wdrozenia, bez dodatkowych
kosztow przechodzi na rzecz Zamawiajgcego.

I. Wymagania wspdlne dla Linii4.0

Liniad.0 musi sktadaé sie z 6 modutdéw o nastepujgcych, wspdlnych dla wszystkich modutéw

wymaganiach:

ILA.l. Kazdy z 6 modutéw musi mie¢ identyczne wymiary gabarytowe tj. szerokos¢ (strona panelu
operatora) rdwna 1500mm, gtebokosé¢ minimalna 1200mm, gtebokos¢ maksymalna 1300mm,
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wysokos¢ nie wiecej niz 1900mm (ze wzgledu na wysokos¢ drzwi do pomieszczenn PK) od podtogi

pomieszczenia. Wszystkie moduty bedg ustawione w linii proste;j.

I.A.2.

Moduty muszg by¢ zaopatrzone w kdétka o nosnosci nie nizszej niz waga modutu, zamontowane
na 4 nogach modutu, w tym przynajmniej 2 kdétka na 2 nogach muszag mie¢ mozliwosc
blokowania mechanicznego mechanizmem zintegrowanym z uchwytem kofa. Koétka
transportowe 2x state i 2x skretne z hamulcem i z nosnoscig 2x masa catkowita modutu wraz z
zainstalowanym osprzetem (wliczajagc mase robotéw). Dopuszcza sie montaz kot opuszczanych
na czas transportu np. za pomocg mechanizmu srubowego, przy jednoczesnym statycznym
uzytkowaniu modutu na regulowanych stopach. Dopuszcza sie montaz czesci wystajacych ponad
rame np. kolumn sygnalizacyjnych opuszczanych na czas transportu np. przez poluzowanie sruby
mocujace;j.

Kazdy z modutédw musi byé wykonany w ten sposdb, aby mozliwe byto jego odtgczenie od

pozostatych i uzywanie jako niezaleznego stanowiska naukowo-dydaktyczno-demonstracyjnego.

Musi by¢ zapewniona mozliwo$¢ autonomicznej pracy kazdego modutu po odpieciu z linii (przy

zasilaniu elektrycznym zewnetrznym i podpieciu do zewnetrznego zrddta sprezonego powietrza). Po

wypieciu dowolnego modutu z linii pozostate moduty muszg pozwoli¢ na realizacje zatozonych zadan

z pominieciem czynnosci przewidywanych na odtgczonym module.

I.A.3.

Moduty muszg posiada¢ mozliwosé tgczenia za pomocga tacznikdw roztgcznych (dopuszcza sie

rozwigzania wymagajace uzycia narzedzi jak np. klucze imbusowe w celu roztgczenia modutéw lub

rozwigzania w postaci klamer, zamkdw, zatrzaskéw itp.).

I.A4.

Moduty muszg posiadaé ztgcze modutowe (np. Harting lub inne o niegorszych parametrach)

odpowiednio typu "meskiego"” na wejsciu do modutu oraz typu "zenskiego" na wyjsciu z modutu do

podtgczenia z nastepnym modutem, gdzie w pojedynczej obudowie ztgcza musi znajdowac sie:

a.

I.A.5.

modut zfacza do tgczenia instalacji zasilania sprezonym powietrzem - wieloprzewodowy o
wystarczajgcej wydajnosci dobranej zgodnie z wymagang funkcjonalnoscig Linii4.0,

modut ztgcza dla sieci Profinet - wtyk i gniazdo ekranowane,

modut zfacza zasilania jednofazowego 230V o odpowiedniej obcigzalnosci pragdowe] do zasilania
wszystkich modutéw Linii4.0,

modut ztgcza sygnatowego do realizacji funkcji bezpieczenstwa funkcjonalnego
(natychmiastowego zatrzymania) w przypadku wymuszenia zamierzonego (przyciskiem E-STOP)
lub niezamierzonego (automatyczne wyzwolenie funkcji bezpieczenstwa) wraz z dodatkowymi
pinami ztgcza do ewentualnego wykorzystania do realizacji innych funkcji sterowania.

Wymagane jest dostarczenie dwdch identycznych zestawow kabli ze ztgczem modutowym do

podtgczenia zestawu medidéw do ztgcz modutowych jak opisano w I.A.4, jeden zestaw do podtaczenia

do pierwszego Modutu Linii4.0, drugi zestaw do uzytkowania z dowolnym Modutem Linii4.0 w trybie

indywidualnym. Minimalna dtugo$¢ kabli przytgczeniowych (zasilanie elektryczne, Profinet,

pneumatyka) to 3 m.
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I.LA.6. Konstrukcja nosna Modutéw musi by¢ wykonana z konstrukcyjnych profili aluminiowych (np.
typu Bosch Rexroth lub innego typu lub producenta o niegorszych parametrach) o wymiarach nie
mniejszych niz 45x45mm w przekroju profilu z T rowkami do montazu elementdéw konstrukcyjnych z
wykorzystaniem wpustdw przesuwnych (np. nakretek mtotkowych, wpustéw kulkowych, itp.). W
konstrukcji nalezy wykorzysta¢ jedynie systemowe kostki, tgczniki, wsporniki, ptytki, narozniki,
zgodne z przyjetym systemem profili konstrukcyjnych. Dopuszcza sie wykonanie elementéw
nietypowych z metalu, polimeréw lub za pomocg metod przyrostowych.

I.LA.7. Powierzchnia robocza (stét roboczy modutu) musi byé usytuowana na wysokosci 80 cm od
powierzchni podtogi pomieszczenia. Poza przestrzenia podajnika tasmowego musi zostac
zabudowana cafa robocza powierzchnia stotu profilami o wymiarach przynajmniej 2-krotnosci
przyjetego profilu podstawowego np. 45x90mm, przy czym T-rowki (lub inny przyjety system
montazowy) wymagane s3 jedynie od gdérnej powierzchni stotu. Dopuszcza sie stosowanie w
wybranych modutach ptyt konstrukcyjnych i ptyt wypetniajgcych do montazu np. robotéw - w takim
przypadku w przestrzeni stotu, puste miejsca poza ptyta nalezy réwniez wypetni¢ profilami
konstrukcyjnymi.

I.LA.8. Moduty musza by¢ wyposazone w rozktadane stoliki o wymiarach nie mniejszych niz 140 cm x
30 cm (szerokos$¢ x gtebokos$¢ ) mocowane np. na zawiasach na poziomie stotu roboczego od strony
panelu operatorskiego, umozliwiajgce ptynne i tatwe roztozenie stotu do zlicowania goérnej
powierzchni blatu z gérng powierzchnig stotu roboczego z mozliwoscig stabilnego zablokowania w
pozycji roboczej. Rozktadany stolik bedzie petnit role podstawy pod np. laptopa/programator lub/i
narzedzia reczne. Dopuszcza sie rozwigzania w postaci stolikéw dzielonych np. 2 x 70cm szerokosci.

I.LA9. Moduly muszg byé wyposazone w podajnik tasmowy o dobranej nosnosci z napedem
elektrycznym, przy czym zaktada sie nosnosé¢ maksymalng na poziomie 3kg. Wszystkie podajniki
taSmowe modutéw muszg by¢ ustawione w linii prostej wzgledem siebie. Muszg by¢ zastosowane
podajniki tasmowe z podwdjnym paskiem i przerwg pomiedzy paskami wystarczajagcg na montaz i
funkcjonowanie pneumatycznych sitownikéw stopowych. Maksymalna szerokos$¢ podajnika
taSmowego bedzie wynikata z szerokosci zastosowanych palet do transportu detali. Tasmocigg
powinien by¢ zamontowany w odlegtosci okoto 0,2 m od czota modutu tj. od strony operatora.
Przestrzen miedzy czotem modutu a tasmociggiem musi by¢ zabudowa (wzgledy bezpieczenstwa)
profilami aluminiowymi takimi samymi jak stét zasadniczy. Na poczatku i zakoriczeniu tasmociggu
kazdego modutu zamontowany bedzie czujnik optyczny Ilub indukcyjny zastosowany do
potwierdzenia obecnosci palety na danym module.

I.LA.10. Podajniki beda przesuwaé palety montazowe dedykowane do dwdch réinych produktow:
trzyelementowych stép montazowych do sitownikéw pneumatycznych zgodnie z zatgcznikiem Zat.
01 "Specyfikacja detalu 1" i Zat. 02 "Specyfikacja detalu 2" zwanych dalej Detalami. Kazda paleta
montazowa musi mieé przygotowane gniazda (np. frezowane kieszenie lub wydruk 3D (z HIPS,
Nylonu, PETG lub innego materiatu o wtasciwosciach wytrzymatosciowych lepszych niz dla ABS)) do
umieszczenia dwdoch elementéw sktadanego detalu (bez sworznia/sruby, ktory bedzie montowany
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na module czwartym st40) oraz wszelkie elementy niezbedne do jej transportu i jednoznacznego
pozycjonowania. Paleta moze miec ksztatt na planie prostokata lub kwadratu.

I.LA.11. Wykonawca odpowiedzialny jest za dobdr, zakup i montaz 6 kompletow przenosnikéw

tasmowych i napeddéw do przenos$nikdw tasmowych ztozonych z komponentéw kompatybilnych z

pozostatg czescig aparatury sterowania, w szczegdlnosci umozliwiajacych petng kontrole i
sterowanie za pomocg sterownikdw PLC typu Siemens S7-1500 (specyfikacja PLC w Zat. 9).
Zamawiajgcy w Zat. 03 "Specyfikacja napedu przenosnikéw tasmowych" przedstawia jedynie
propozycie napedu o pozgdanych wifasciwosciach. Wykonawca zobowigzany jest do doboru
napeddw o niezgorszych parametrach w zakresie sterowania niz dla zestawu podanego w Zal. 03. W
przypadku wykorzystania elementéw sprzedawanych do wykorzystania wytgcznie w edukacji
Zamawiajgcy zobowigzuje sie do podpisania stosownej umowy licencyjnej z producentem napedu.
Naped musi by¢ wyposazony w interfejs Profinet oraz funkcje z rodziny Safety: STO, SLS, SSM.

Przyktadowe komponenty w Zat. 03 dobrano do przenosnikow tasmowych typu DGF-P 2001 (Zat. 04
"Specyfikacja przenosnikéw tasmowych"), jednak Wykonawca moze wykorzystaé inne przenosniki

tasmowe réwnowazne, o niezgorszych parametrach niz wskazane w Zat. 04, moggce wspoétpracowac

z napedem elektromechanicznym jak wymieniono powyzej. W przypadku koniecznosci
wykorzystania dodatkowych elementéw konstrukcyjnych mechanicznych lub elektrycznych koszty
ponosi Wykonawca.

I.LA.12. Powrdt pustych palet z modutu nr 6 (st60) z konca na poczatek Linii4.0 moze sie odbywac
grawitacyjnie podajnikiem rolkowym umieszonym pod modutami w jednej osi réwnolegle do
ptaszczyzny podajnikdéw tasmowych (pochylnia nie moze by¢ zamontowana bezposrednio pod
podajnikami taSmowymi), przy zachowaniu warunku mozliwosci roztgczania modutéw linii 1.A.3.
Preferowany jest powrdt palet ze stanowiska st60 do st10 za pomoca dodatkowego zestawu

przenosnikdw tasmowych z napedem, jak dla wymagania [.A.11, zamontowanych przy tylnych

Scianach modutéw lub pod blatami roboczymi modutéw. Przetozenie pustej palety montazowej z

podajnika rolkowego lub tasmowego na wolne sloty magazynu zamontowanego w module nr 1
(st10) bedzie realizowane jako operacja reczna. Przetozenie pustej palety montazowej z podajnika
tasmowego na rolkowy (pochylnie grawitacyjng) lub powrotny tasmowy na koricu linii w module nr
6 (st60) bedzie sie odbywato automatycznie z wykorzystaniem robota typu Scara (Zat. 05
"Specyfikacja robota typu Scara"). Zastosowana pochylnia grawitacyjna powinna mie¢ mozliwosci
regulacyjne i montazowe charakterystyczne dla pochylni typu "Karakuri". Przestrzen ponizej stotow
roboczych powinna by¢ niezabudowana tak, aby umozliwi¢ dostep serwisowy do pochylni.

I.A.13. Palety muszg by¢ wyposazone w tag RFID do ich jednoznacznej identyfikacji w procesie przejscia
przez moduty Linii4.0. Kazdy modut bedzie wyposazony w gtowice RFID z interfejsem 10-Link.
Zamawiajgcy dostarczy gtowice i tagi RFID Wykonawcy o typach jak wskazano w zatgczniku Zat. 06
"Urzadzenia RFID i czujniki".

I.LA.14. Wszystkie moduty muszg posiada¢ wydzielony obwdd bezpieczenstwa bez mozliwosci
przeprogramowania (np. przez studentéw) ztozony z urzadzen bezpieczenstwa w postaci
przekaznikdw bezpieczerstwa nieprogramowalnych oraz programowalnych, modutéw rozszerzen,
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stycznikdw, dedykowanych przewoddw potgczeniowych oraz wytgcznika typu "grzybek" E-STOP.
Wytgcznik bezpieczenstwa E-STOP musi byé usytuowany w tatwo dostepnym miejscu z przodu
modutu na wysokosci stotu roboczego. Aktywacja (wecisniecie) wtgcznika E-STOP musi wyzwolié
zaprojektowang funkcje bezpieczenstwa wytgczajacg wszystkie urzadzenia pod wzgledem
elektrycznym i blokujgca ruch wszelkich elementédw ruchomych, w szczegélnosci ramion robotéw i
manipulatoréw na wszystkich modutach Linii4.0. Zamawiajacy dostarczy Wykonawcy przekazniki
bezpieczenstwa w zestawach o typach jak wskazano w zatgczniku Zat. 07 "Przekazniki
bezpieczenstwa". Oprogramowanie do programowania przetgcznikdw programowalnych pozostanie
wtasnoscia Zamawiajgcego, jednak zostanie udostepnione Wykonawcy na czas wykonania
Zamowienia.

I.LA.15. Wszystkie moduty bedg wyposazone w zestaw przygotowania powietrza oraz wyspe zaworowa z
komunikacjg Profinet. Zamawiajgcy dostarczy Wykonawcy aparature pneumatyczng o typach jak
wskazano w zatgczniku Zat. 08 "Aparatura pneumatyczna". Koszty zakupu wszelkich dodatkowych
komponentéw, w szczegdlnosci zaworéw pneumatycznych do wysp zaworowych ponosi
Wykonawca.

I.LA.16. Zamawiajacy dostarczy Wykonawcy zestawy aparatury sterowniczej ztozonej ze sterownikéw
PLC wraz z zasilaniem i wybranymi modutami dodatkowymi, paneli HMI, switchy Profinet,
wybranych czujnikow, modutéw 1/0O Profinet i 10-Link o typach jak wskazano w zatgczniku w Zat. 09
"Aparatura sterowania". Koszty zakupu wszelkich dodatkowych, niezbednych elementéw
sterowania (doposazenie sterownika PLC, kable potgczeniowe, czujniki, itp.) ponosi Wykonawca.

I.LA.17. Moduty muszg posiadaé¢ oddzielne, standardowe ztgcza (niemodutowe) do szybkiego taczenia
modutéw do medidow zasilajgcych w pracy modutu jako pojedyncze stanowisko autonomiczne,
sktadajace sie z:

a. gniazdo do szybkoztacza do instalacji zasilania sprezonym powietrzem,

b. gniazdo ztgcza dla sieci Profinet - gniazdo ekranowane RJ45 lub M12, preferowany montaz z
przodu stanowiska,

c. gniazdo zasilania jednofazowego 230V typu IEC C20 meskie (prgd znamionowy minimum 20A), z
zabezpieczeniem w postaci modutowego roztgcznika izolacyjnego 2-polowego (L+N) z
zabezpieczeniem na klucz lub przetacznika obrotowego na klucz o pradzie znamionowym min.
16A, realizujgcych funkcje odtaczenia gniazda C19 od zasilania w przypadku zasilania modutu z
gniazd modutowych w pracy w Linii4.0.

I.LA.18. Wymagane jest, aby na kazdym panelu HMI widoczne byly alarmy z pozostatych modutéw
(w przypadku zatrzymania linii).

I.LA.19. Wymagany jest montaz w kazdym z modutdéw jednego interfejsu typu SmartBridge do
konfiguracji i podgladu danych z czujnikéw 10-Link. Za kazdym interfejsem SmartBridge nalezy
zainstalowac 2-pozycyjny przetacznik, umozliwiajacy dotgczenie do interfejsu 2 réznych czujnikéw
10-Link, przy czym w danej pozycji do interfejsu SmartBridge moze by¢ elektrycznie podtgczony
jeden czujnik, natomiast pozostate musza by¢ elektrycznie podtgczone do instalacji sterowania
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(przetaczany sygnat C/Q). Zamawiajacy dostarczy Wykonawca interfejsy Pepperl+Fuchs SmartBridge
oraz wybrane czujniki do wykorzystania w modutach Linii o typach jak wskazano w zatgczniku Zat. 06
"Urzadzenia RFID i czujniki".

I.LA.20. Wszystkie moduty musza posiada¢ urzadzenia ochrony przeciwporazeniowej dla instalacji
elektrycznej 230V w postaci wytacznikdw réznicowoprgdowych, roztgcznikéw (L+N) oraz
zabezpieczen nadpradowych dobranych zgodnie z wymaganiami ochrony i budowy instalacji
elektrycznej 230V dla kazdego modutu. Instalacja elektryczna musi byé zaprojektowana i wykonana
zgodnie z obowigzujgcymi normami prawnymi.

Il. Wymagania dla poszczegélnych modutow

I.A. Stanowisko st10 - "Pick-to-light"

Opis funkcjonalny modutu:

Na stanowisku bedzie realizowany proces wyboru wariantu montowanego detalu.
Operator na panelu HMI bedzie wskazywat jeden z dwdch typéw ucha sitownika
pneumatycznego oraz jeden z dwdch dostepnych koloréw tych czesci. Wybrane na
panelu operatorskim HMI elementy bedzie mozna pobrac¢ z przegrodek magazynowych
wyposazonych w lampki sygnalizacyjne i czujniki (zréznicowane konstrukcyjnie)
potwierdzajgce podjecie elementu. Kazda czynnosé bedzie miata swoje odzwierciedlenie
na ekranie HMI, na ktérym uzytkownik bedzie mdégt sprawdzi¢ na podstawie wizualizacji
stan i poprawnos¢ procesu, a takze nastepne dziatanie. W razie btednego pobrania czesci
bedzie zataczona odpowiednia sygnalizacja, zaréwno na panelu operatorskim jak i
dwukolorowych  lampkach  magazynu. Palety montazowe umieszczone w
automatycznym magazynie bedg miaty przytwierdzony jeden z dwéch rodzajéw gniazd,
odpowiedni by w sposdb jednoznaczny i pewny osadzi¢ wybrany typ detalu. Wskazanie
na ekranie HMI typu detalu przewidzianego do procesu montazu jednoczesnie deklaruje
rodzaj palety i uruchamia automatyczng operacje jej umieszczenia na tasmociggu.
Uzytkownik osadza pobrany element w gniezdzie palety montazowej zatrzymanej w
potowie tasmociggu i podpartej przez sitownik stopowy pneumatyczny z winda.
Zakonczenie tej operacji potwierdzane jest na panelu operatorskim co uruchamia
tasmocigg w celu przetransportowania palety do nastepnego modutu.

Wymagania:

IILA.1. Wymagany magazyn palet z automatycznym podajnikiem np.: typu winda z sitownikami
pneumatycznymi do wysuwu (konieczne sg dwa sloty, poniewaz bedg dwa warianty
wyprofilowania gérnej powierzchni palety przystosowane do typu detalu)

II.LA.2. Modut bedzie wyposazony w czujniki do kontroli obecnosci palet (przynajmniej 2 szt.)
II.LA.3. Modut bedzie wyposazony w sitownik stopowy z windg do pozycjonowania palet przez ich
unoszenie ponad przenosnik tasmowy z zatrzymaniem i zabezpieczeniem przed
przemieszczeniem palety w ustalonej pozycji lub inne rozwigzanie realizujgce tozsama funkcje
zatrzymania i pozycjonowania palety.
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II.LA.4. Modut bedzie wyposazony w system typu "pick-to-light" — 4 sloty magazynu dla dwdéch
typow detalu w dwdch wersjach kolorystycznych (po 6 sztuk w slocie) — zréznicowane typy
czujnikdw od lampek sygnalizacyjnych o zmiennym kolorze, czujnikdw zakoriczonych dzwignig,
kurtyn optycznych po mechaniczne przystony otwierane tylko na czas pobrania detalu,
magazyny z rolkami zamocowanymi pod niewielkim katem w celu grawitacyjnego
przemieszczania sie kolejnej sztuki detalu - (przyktadowi producenci np.: Truck, Banner).

II.LA.5. Operacja montazu detalu na palecie bedzie wykonywana recznie.

II.LA.6 Dla palety zostanie odczytany tag RFID.

II.LA.7. Modut bedzie wyposazony w sterownik Siemens S7-1500 CPU 1512C-1 PN, 32 DI, 32 DQ, 5
Al, 2 AQ, SIMATIC MEMORY CARD 24 MB. Na panelu HMI uzytkownik bedzie wybierat jeden z
czterech typdw produktu, nastepnie uzyskuje podpowiedz jak ustawic detal na palecie,
wyswietlane kolejne fazy procesu i potwierdzenia, a takze alarmy i informacje o btednym
pobraniu detalu. Sterownik z zasilaniem dostarcza Zamawiajgcy zgodnie ze specyfikacjg jak w
Zat. 09 "Aparatura sterowania". Koszty zakupu wszelkich dodatkowych, niezbednych elementéw
sterowania (doposazenie sterownika PLC, kable potaczeniowe, czujniki, itp.) ponosi Wykonawca.

11.B. Stanowisko st20 - "Portal-T/H"

Opis funkcjonalny modutu:

Na stanowisku bedzie realizowana operacja pobierania z magazynu drugiej czesci
montowanego uchwytu sitownika (odmiana elementu wybrana przez uzytkownika na
HMI w pierwszym module) i odtozenia jej w gniezdzie palety. W tym celu w module
bedzie zamontowany robot kartezjanski typu H-boot (portal H) lub typu T (portal T) z
osig z-et napedzang silnikiem krokowym lub pneumatycznie. O$ Z zakoriczona bedzie
jedna lub wieloma przyssawka lub chwytakiem pneumatycznym do podjecia czesci.
Precyzje operacji odktadania detalu w gniezdzie palety zapewni sitownik stopowy z
winda jednoznacznie pozycjonujacy palete lub inne rozwigzanie realizujgce taka funkcje.

Wymagania:

[1.B.1. Wymagany manipulator typu H-boot lub T-boot do pobierania z magazynu i przenoszenia
na palete drugiego elementu montowanego uchwytu. Manipulator bedzie napedzany w osiach
poziomych za pomocg serwonapeddéw. Wymagane serwowzmacniacze z modutami
komunikacyjnym Profinet.

[I.B.2. OSZ manipulatora napedzana bedzie silnikiem krokowym lub pneumatycznie i bedzie
wyposazona w przyssawke z ejectorem (lub inny sposéb wytworzenia podcisnienia) lub chwytak
z napedem pneumatycznym do podejmowania detalu (o wyborze rozwigzania musi decydowac
efektywnosc¢ transportu i precyzja odktadania docelowego detalu).

I1.B.3. Wymagany jest magazyn z minimum 4 szt. gniazd (dwa typy detali kazdy w dwaéch
kolorach) — zasobniki na kilka sztuk detalu do uzupetnianiem detali w gniazdach.

[1.B.4. Modut bedzie wyposazony w sitownik stopowy z windg do pozycjonowania palet przez ich
unoszenie ponad przenosnik tasmowy z zatrzymaniem i zabezpieczeniem przed
przemieszczeniem palety w ustalonej pozycji lub inne rozwigzanie realizujgce tozsama funkcje
zatrzymania i pozycjonowania palety.

I1.B.5. Dla palety zostanie odczytany tag RFID.
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I1.B.6. Modut bedzie wyposazony w sterownik Siemens S7-1500 CPU 1511T-1 PN, 16 DI, 16 DQ,
SIMATIC MEMORY CARD 24 MB. Na panelu HMI bedg wyswietlane kolejne fazy procesu oraz
informacje o btedach. Sterownik z zasilaniem dostarcza Zamawiajacy zgodnie ze specyfikacjg jak
w Zat. 09. Koszty zakupu wszelkich dodatkowych, niezbednych elementéw sterowania
(doposazenie sterownika PLC, kable potgczeniowe, czujniki, itp.) ponosi Wykonawca.

I1.B.7. Modut musi posiadac zabezpieczenie przestrzeni roboczej ze wszystkich stron oraz
programowalny przekaznik bezpieczenstwa. Zamawiajgcy dostarczy Wykonawcy przekazniki
bezpieczenstwa w zestawach o typach jak wskazano w zatgczniku Zat. 07 "Przekazniki
bezpieczenstwa".

I1.C. Stanowisko st30 - "Inspekcja"
Opis funkcjonalny modutu:
Na stanowisku sprawdzane bedzie prawidtowe osadzenie dwéch elementéw uchwytu
sitownika w gniezdzie palety tj. osiowego ustawienia otwordw w potgczeniu obrotowym
detali. Po zatrzymaniu palety na tasmociggu zabudowany na robocie system wizyjny
dokona pomiaréw wspotosiowosci otwordw detali, a uzyskane wyniki beda
przedstawione na panelu operatorskim HMI. W przypadku wykrycia niewspdtosiowosci
otwordw ramie robota powinno docisng¢ obie czesci w gniazdach palety i cobot
przystepuje do nastepnej inspekcji z wykorzystaniem systemu wizyjnego. Ponowne
wykrycie niewspotosiowosci dyskwalifikuje elementy umieszczone na palecie. Wéwczas
robot przenosi palete nad otwor w stole roboczym i zrzuca wadliwe detale do pojemnika
lub nastepuje transport palety do zrzutu w module st60.

Wymagania:

II.C.1. Modut zostanie wyposazony w robota wspdtpracujacego - cobota zgodnie z Zat. 10, ktory
dostarcza Zamawiajacy.

II.C.2. Wymagana jest wzmocnienia konstrukcji modutu ze wzgledu na mase cobota i dynamike
wykonawczych ruchéw.

[I.C.3. Modut bedzie wyposazony w sitownik stopowy z windg do pozycjonowania palet przez ich
unoszenie ponad przenosnik tasmowy z zatrzymaniem i zabezpieczeniem przed
przemieszczeniem palety w ustalonej pozycji lub inne rozwigzanie realizujgce tozsama funkcje
zatrzymania i pozycjonowania palety.

[I.C.4. Robot ma zabudowany wizyjny system pomiarowy, z wykorzystaniem ktérego bedg
realizowane pomiary sprawdzajgce wspotosiowego ustawienia transportowanych/montowanych
detali.

II.C.5. Dla palety zostanie odczytany tag RFID.

II.C.6. Modut bedzie wyposazony w sterownik Siemens S7-1500 CPU 1512C-1 PN, 32 DI, 32 DQ, 5
Al, 2 AQ, SIMATIC MEMORY CARD 24 MB. Na panelu HMI bedg wyswietlane kolejne fazy procesu
skanowania, alarmy i informacje o btedach. Sterownik z zasilaniem dostarcza Zamawiajgcy
zgodnie ze specyfikacjg jak w Zat. 09. Koszty zakupu wszelkich dodatkowych, niezbednych
elementow sterowania (doposazenie sterownika PLC, kable potgczeniowe, czujniki, itp.) ponosi
Wykonawca.
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11.D. Stanowisko st40 - "Montaz $ruby"

Opis funkcjonalny modutu:

Na stanowisku montowane bedzie potgczenie srubowe uchwytu sitownika. Operacja
realizowana bedzie po zatrzymaniu palety na przenosniku lub przeniesieniu palety na
miejsce montazowe w gtebi stotu. Detale na czas operacji wsuwania Sruby beda
dociskane do gniazda palety elementami napedzanymi pneumatycznie lub silnikami
krokowymi. Sruby pobierane beda z magazynu (grawitacyjny lub automatyczny) i z
wykorzystaniem mechanizmu opartego na prowadnicach bedg wsuwane w otwér
montazowy. W trakcie nakrecania nakretki sruba bedzie blokowana przed obrotem
poprzez wprowadzenie odpowiedniego bita w imbusowe gniazdo $ruby. Nakretka
samohamowna montowana bedzie z wykorzystaniem elektrycznego wkretaka.
Narzedzie to bedzie sie przemieszczaé na ptaszczyinie poziomej, a takze bedzie sie
obracato wokét osi wzdtuinej o 90°, a to pozwoli na pobranie z magazynu
(grawitacyjnego lub automatycznego) nakretki i jej nakrecenie na $rube. Dopuszcza sie
inne rozwigzania realizujgce tg samg funkcje w sposdb automatyczny dla detalu nr 1 lub
nr 2, dopuszcza sie konieczno$¢ manualnego montazu sruby i nakretki dla drugiego
wybranego typu detalu.

Wymagania:

[1.D.1 Modut bedzie wyposazony w sitownik stopowy z windg do pozycjonowania palet przez ich
unoszenie ponad przenosnik tasmowy z zatrzymaniem i zabezpieczeniem przed
przemieszczeniem palety w ustalonej pozycji lub inne rozwigzanie realizujgce tozsama funkcje
zatrzymania i pozycjonowania palety.

[1.D.2. Wymagany jest docisk np. od géry dwdch detali bedacych na palecie w celu
zabezpieczenia przed przemieszczaniem sie podczas montazu Sruby.

[1.D.3. W module bedzie montowana $ruba pasowana z tbem imbusowym, metrycznym.
Wymagany jest zasobnik kilkunastu srub przesuwanych do gniazda koricowego automatycznie
lub grawitacyjnie. Wymagany jest chwytak pneumatyczny (lub inne rozwigzanie), ktéry bedzie
pobierat srube, a koicdwka w postaci bita imbusowego zabezpieczy przed obrotem sruby
podczas dokrecania nakretki.

[1.D.4. Po wsunieciu sruby w otwory montazowe tgczonych detali nastgpi dokrecenie nakretki
elektrycznym wkretakiem katowym z regulowanym momentem. Wymagany zasobnik kilkunastu
sztuk nakretek samohamownych automatycznie podajgcy nakretke do nasadki zamontowane;j
na wkretaku katowym. W tym celu przewiduje sie konieczno$¢ obrotu zastosowanego wkretaka
0 90° wokot osi wzdtuznej narzedzia (od pozycji, w ktérej dokrecana jest nakretka na $rubie, do
pozycji pobrania nakretki z zasobnika).

I1.D.5. Operacje montazu Sruby i nakretki muszg by¢ wykonywane w petni automatycznie dla
jednego typu detalu zgodnie z Zat nr 1 lub 2. Drugi typ detalu moze by¢ obstugiwany manualnie
po sygnalizacji takiego stanu na HMI i za pomocg Swiatta kolumny sygnalizacyjne;.

I1.D.6. Dla palety zostanie odczytany tag RFID.

[1.D.7. Modut bedzie wyposazony w sterownik Siemens S7-1500 CPU 1512C-1 PN, 32 DI, 32 DQ, 5
Al, 2 AQ, SIMATIC MEMORY CARD 24 MB. Na panelu HMI bedg wyswietlane kolejne fazy
realizowanego procesu, alarmy i informacje o btedach. Sterownik z zasilaniem dostarcza
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Zamawiajgcy zgodnie ze specyfikacjg jak w Zat. 09. Koszty zakupu wszelkich dodatkowych,
niezbednych elementdéw sterowania (doposazenie sterownika PLC, kable potgczeniowe, czujniki,
itp.) ponosi Wykonawca.

Il.E. Stanowisko st50 - "Znakowanie"

Opis funkcjonalny modutu:

Stanowisko przeznaczone jest do znakowania gotowego produktu kodami kreskowymi i
ich skanowanie w celu wprowadzenia informacji o produkcie do bazy danych. Po
zatrzymaniu palety z gotowym uchwytem sitownika na sitowniku stopowym z winda
drukarka zamocowana na odpowiednim mechanizmie nakleja kod kreskowy. Nastepnie
paleta z produktem transportowana jest przenosnikiem dwupaskowym do nastepnego
modutu. Po drodze skanowany (najlepiej bez koniecznosci zatrzymania) jest wczesniej
naklejony kod kreskowy. Informacje i wyniki z poszczegélnych faz procesu realizowanego
na tym module prezentowane sg na panelu operatorskim HMI.

Wymagania:

II.LE.1. Modut zostanie wyposazony w przemystowa drukarke kodéw kreskowych.

II.LE.2. Wymagane jest zasysanie i przyktadanie naklejki do wybranej powierzchni zmontowanego
produktu (np. gérnej), dla ktérej mozliwe bedzie pdzniejsze skanowanie kodu kreskowego.
II.E.3. Nalezy przewidzie¢ ewentualng koniecznos¢ unieruchomienia detalu podczas operacji
naklejania kodu kreskowego - decyduje rozwigzanie konstrukcyjne zaproponowane przez
Wykonawce.

II.E.4. Nalezy zamontowac czytnik kodoéw kreskowych, ktéry zapewni skanowanie kodu bez
koniecznosci zatrzymywania palety ze zmontowanym i oznakowanym przedmiotem.

II.LE.5. Modut bedzie wyposazony w sitownik stopowy z windg do pozycjonowania palet przez ich
unoszenie ponad przenos$nik tasmowy z zatrzymaniem i zabezpieczeniem przed
przemieszczeniem palety w ustalonej pozycji lub inne rozwigzanie realizujgce tozsama funkcje
zatrzymania i pozycjonowania palety. Nalezy przewidzie¢ opcjonalny montaz dodatkowego
sitownika stopowego na wypadek koniecznosci zatrzymania palety do skanowania kodéw
kreskowych na koricu modutu - preferowane skanowanie "w biegu".

Il.LE.6. Dla palety zostanie odczytany tag RFID.

II.LE.7. Modut bedzie wyposazony w sterownik Siemens $7-1500 CPU 1512C-1 PN, 32 DI, 32 DQ, 5
Al, 2 AQ, SIMATIC MEMORY CARD 24 MB. Na panelu HMI bedg wyswietlane kolejne fazy procesu
znakowania, widok przygotowanej naklejki z kodem paskowym z opisem zawartych danych,
alarmy i informacje o btedach. Sterownik z zasilaniem dostarcza Zamawiajacy zgodnie ze
specyfikacjg jak w Zat. 09. Koszty zakupu wszelkich dodatkowych, niezbednych elementow
sterowania (doposazenie sterownika PLC, kable potgczeniowe, czujniki, itp.) ponosi Wykonawca.

II.F. Stanowisko st60 - "Paletyzacja"
Opis funkcjonalny modutu:
Na stanowisku bedzie zamontowany robot typu Scara, ktdry bedzie realizowat operacje
paletyzowania gotowych wyrobdw, przenoszenia opréznionych palet na zapadnie
systemu transportowego (grawitacyjnego) opartego na pochylniach rolkowych oraz

Projekt ,,REG —region uczacy sie” jest finansowany ze srodkéw Europejskiego Funduszu Spotecznego w ramach
Programu Operacyjnego Wiedza Edukacja Rozwdj
nr umowy POWR.03.05.00-00-ZR28/18



Fundusze . . .
Europejskie VAR Unia Europejska | """
Wiedza Edukacja Rozwéj m Europejski Fundusz Spoteczny P

funkcje ewentualnego odrzutu produktéw, ktére nie zaliczyty inspekcji na poprzednim
module linii. Ze wzgledu na koniecznos¢ podejmowania gotowego produktu jak i pustej
palety na ramieniu robota bedg zamocowane obrotowo co najmniej dwa chwytaki czy
dwa zestawy przyssawek. Palety po zapetnieniu dostepnych gniazd magazynowych bedg
wymieniane recznie przez operatora linii. Na tym stanowisku poczgtek ma system
transportowy bazujgcy na pochylniach rolkowych o regulowanym kacie nachylenia
Odpowiednie ustawienie analogicznych pochylni na pozostatych modutach linii pozwoli
na grawitacyjny transport pustych palet do poczgtkowego stanowiska. Alternatywnie do
pochylni powrotnej grawitacyjnej, preferowany jest montaz na wszystkich modutach
przenos$nikéw tasmowych do transportu palet do stanowiska st10.

Wymagania:

II.LF.1. Modut zostanie wyposazony w robota typu "scara" firmy Mitsubishi (specyfikacja zgodnie
z Zat. 05) z udzwigiem 6kg. Robot bedzie stuzyt do paletyzowania gotowych detali i odrzucanie
produktéw, ktére nie przeszty pomysinie inspekcji wizyjnej w module st30 i st50 (btedny kod
kreskowy).

II.LF.2. Robot bedzie realizowat operacje uktadania na palecie magazynowej gotowego detalu.
Konieczne przygotowanie dwdch typéw palet magazynowych (po jednej palecie dla kazdego
typu montowanego przedmiotu) z czterema gniazdami w kazdej palecie magazynowej.

[I.F.3. Robot musi mie¢ zamontowane dwa typy chwytakéw lub przyssawek dostosowanych do
dwéch typow podejmowanych detali oraz do podejmowania pustej palety montazowe] (dwa
rozwigzania zamontowane obrotowo na koricu ramienia robota).

II.LF.4. Po podjeciu detalu z palety montazowej robot bedzie pobierat ten element transportowy i
odktadat na przenos$nik powrotny lub pochylnie lub zapadnie potgczong z systemem transportu
grawitacyjnego.

II.LF.5. Wymagana transport pustej palety montazowej na poczatek Linii4.0, realizowany
pochylnig typu "karakuri" z mozliwoscig regulacji ustawienia katowego np.: na wypadek
wytaczenia jednego z modutéw lub (rozwigzanie preferowane) za pomocg zestawu
przenosnikdéw tasmowych zamontowanych w tylnej czesci modutéw, zgodnie ze specyfikacjg jak
wskazano wczesniej.

Il.LF.6. Wymagany zrzut (reject) dla produktu nieprawidtowego, ktory nie przejdzie kontroli
wizyjnej, realizowany za pomoca zapadni napedzanej sitownikiem pneumatycznym. Odrzucane
elementy bedg gromadzone w pojemniku, ktéry bedzie oprézniany recznie.

II.LF.7. Modut musi posiada¢ kurtyna bezpieczenstwa o wysokosci nie nizszej niz 30 cm oraz
programowalny przekaznik bezpieczeistwa. Modut musi mie¢ zabudowe dostepu do przestrzeni
roboczej realizujgca funkcje bezpieczeristwa. Zamawiajgcy dostarczy Wykonawcy przekazniki
bezpieczenstwa w zestawach o typach jak wskazano w zataczniku Zat. 07 "Przekazniki
bezpieczenstwa".

II.F.8. Dla palety zostanie odczytany tag RFID.

II.LF.9. Modut bedzie wyposazony w sterownik Siemens S7-1500 CPU 1511T-1 PN, 16 DI, 16 DQ,
SIMATIC MEMORY CARD 24 MB. Na panelu HMI beda wyswietlane kolejne fazy realizowanego
procesu, alarmy oraz informacje o btedach. Sterownik z zasilaniem dostarcza Zamawiajgcy
zgodnie ze specyfikacjg jak w Zat. 09. Koszty zakupu wszelkich dodatkowych, niezbednych
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elementow sterowania (doposazenie sterownika PLC, kable potgczeniowe, czujniki, itp.) ponosi
Wykonawca.

Zamawiajacy dostarcza elementy do budowy modutéw linii wytacznie wymienione w SWZ jak w
zatacznikach, bedacych integralng czescig SWZ. Koszty zakupu i montazu wszelkich elementéw
konstrukcyjnych, elementéw pneumatyki, elektryki, elektroniki, systeméw sterowania,
oprogramowanie, ztgcza i inne niewymienione w zatacznikach do niniejszego SWZ ponosi Wykonawca.
Aparatura niewykorzystana bezposrednio do budowy linii zgodnie z ponizszymi zatgcznikami,
pozostaje wtasnoscia Zamawiajacego. Oprogramowanie bedace w zestawach zgodnie z ponizszymi
zatacznikami pozostaje wiasnos$cia Zamawiajgcego.

Zestawienie zatgcznikow:

Zat. 01 - "Specyfikacja detalu 1"

Zat. 02 - "Specyfikacja detalu 2"

Zat. 03 - "Specyfikacja napedu przenosnikéw tasmowych" (Zamawiajgcy nie dostarcza napeddéw!)
Zat. 04 - "Specyfikacja przenosnikdéw tasmowych" (Zamawiajgcy nie dostarcza przenosnikow!)
Zat. 05 - "Specyfikacja robota typu Scara"

Zat. 06 - "Urzadzenia RFID i czujniki"

Zat. 07 - "Przekazniki bezpieczenstwa"

Zat. 08 - "Aparatura pneumatyczna"

Zat. 09 - "Aparatura sterowania"

Zat. 10 - "Robot inspekcyjny"
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