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Załącznik nr 6 do SWZ
OPIS PRZEDMIOTU ZAMÓWIENIA / OPIS OFEROWANEGO SPRZĘTU
Szczegółowy opis przedmiotu zamówienia wraz ze wskazaniem standardów jakościowych odnoszących się do wszystkich istotnych cech przedmiotu zamówienia (należy złożyć wraz z ofertą - wypełniony i podpisany)
Dostawa trzech zrobotyzowanych stanowisk dydaktycznych do pracowni automatyki i robotyki przemysłowej w Zespole Szkół Technicznych i Ogólnokształcących nr 3 w Katowicach.

		Zrobotyzowane stanowisko dydaktyczne z przemysłowym robotem 6-osiowym - 3 sztuki
spełniające poniższe parametry techniczne lub cechy
(*należy podać pełną nazwę producenta, typ i model w celu jednoznacznej identyfikacji oferowanego urządzenia)
Nazwa producenta stanowiska / robota* ............................................................................................
Typ/model stanowiska / robota* ............................................................................................
Link do strony producenta zawierający pełną specyfikację oferowanego sprzętu* ............................................................................................
(Uwaga: Jeżeli na stronie internetowej producenta nie jest dostępna pełna specyfikacja zaoferowanego sprzętu wraz z konfiguracją, do oferty należy dołączyć katalog producenta lub kartę katalogową umożliwiającą weryfikację oferty pod kątem zgodności z wymaganiami Zamawiającego.)

                           Adres/adresy punktu serwisowego lub autoryzowanego punktu gwarancyjnego na terytorium Rzeczypospolitej Polskiej  ………………..






	Lp.
	Nazwa elementu,
parametry i
możliwości sprzętu
	Opis techniczny
(minimalne wymagania Zamawiającego)
	Spełnienie wymagań Zamawiającego
przez oferowane urządzenie
(TAK lub NIE - właściwe proszę
zaznaczyć „X” lub „V”)

	1
	Ilość i kompletność dostawy
	Dostawa obejmuje 3 kompletne, fabrycznie nowe zrobotyzowane stanowiska dydaktyczne. Każde stanowisko zawiera robota 6-osiowego, kontroler, programator ręczny, chwytak elektryczny lub pneumatyczny, zabudowę ochronną, wyposażenie montażowe, oprogramowanie i dokumentację.
	☐ TAK / ☐ NIE

	2
	Przeznaczenie stanowiska
	Stanowisko przeznaczone do realizacji procesów szkoleniowych, demonstracyjnych i ćwiczeniowych z zakresu robotyki, automatyki przemysłowej, programowania robotów, podstawowych operacji manipulacyjnych, komunikacji z PLC, integracji z systemami wizyjnymi oraz pracy z dodatkowymi osiami, transporterem taśmowym i oprzyrządowaniem dydaktycznym.


	☐ TAK / ☐ NIE

	3
	Konstrukcja stanowiska
	Kompaktowa, modułowa konstrukcja stanowiska wykonana z przemysłowych profili aluminiowych lub  stali lakierowanej lub materiałów równoważnych, zapewniająca trwałość, stabilność, ergonomię użytkowania oraz możliwość użytkowania w pracowni dydaktycznej. Zawiera pionową przestrzeń montażową, łatwo dostępną dla użytkownika z min. 2 szynami TH-35 i korytami monterskimi do wykorzystania na potrzeby rozbudowy układu dydaktycznego

	☐ TAK / ☐ NIE

	4
	Gabaryty zewnętrzne
	Maksymalne wymiary pojedynczego stanowiska: szerokość do 1350 mm, głębokość do 1350 mm, wysokość do 2050 mm. Wymiary muszą umożliwiać bezpieczne ustawienie w pracowni.
	☐ TAK / ☐ NIE

	5
	Powierzchnia montażowa
	Stanowisko wyposażone w rowkowaną, perforowaną lub równoważną powierzchnię montażową do mocowania detali, czujników, uchwytów i elementów ćwiczeniowych.
	☐ TAK / ☐ NIE

	6
	Zabudowa ochronna
	Transparentna zabudowa ochronna z poliwęglanu, pleksi, szkła bezpiecznego lub materiału równoważnego, zapewniająca widoczność przestrzeni roboczej i bezpieczeństwo użytkowników.
	☐ TAK / ☐ NIE

	7
	Drzwi dostępowe i blokada
	Drzwi lub osłona dostępowa - zabezpieczone blokadą, krańcówką lub wyłącznikiem bezpieczeństwa, uniemożliwiającym niekontrolowaną pracę robota przy otwartych drzwiach/ osłonie.
	☐ TAK / ☐ NIE

	8
	Wyłączniki bezpieczeństwa
	Stanowisko wyposażone w łatwo dostępny przycisk STOP awaryjny oraz wymagane elementy zatrzymania bezpiecznego przewidziane przez producenta systemu.
	☐ TAK / ☐ NIE

	9
	Transport i poziomowanie
	Kółka transportowe z blokadą i/lub regulowane stopki albo rozwiązanie równoważne, umożliwiające stabilne ustawienie i przemieszczanie stanowiska.
	☐ TAK / ☐ NIE

	10
	Wykonanie robota
	Klasyczny, szeregowy robot przemysłowy o 6 osiach obrotowych, przeznaczony przez producenta do pracy automatycznej w wygrodzonej celi przemysłowej. Robot nie może być robotem współpracującym typu cobot ani konstrukcją, której podstawowym przeznaczeniem według dokumentacji producenta jest bezpośrednia współpraca z człowiekiem bez wygrodzenia. Wymagane są przemysłowe serwonapędy, przekładnie oraz zewnętrzny kontroler robota.
	☐ TAK / ☐ NIE

	11
	Liczba osi robota
	Minimum 6 osi programowalnych, umożliwiających manipulację detalami, pozycjonowanie, obsługę chwytaka i programowanie trajektorii przestrzennych.
	☐ TAK / ☐ NIE

	12
	Sygnały i media na ramieniu
	Robot musi posiadać co najmniej 8 cyfrowych sygnałów narzędziowych łącznie, w tym minimum 2 wejścia i 2 wyjścia oraz minimum 2 przyłącza pneumatyczne. Przewody sygnałowe powinny być fabrycznie poprowadzone wewnątrz ramienia robota albo dostarczone jako rozwiązanie producenta robota, zakończone złączem w pobliżu kołnierza osi 6 i przeznaczone do obsługi chwytaka lub oprzyrządowania.

	☐ TAK / ☐ NIE

	13
	Udźwig robota
	Udźwig nominalny minimum 2 kg oraz dopuszczalny lub maksymalny minimum 3 kg, umożliwiający pracę z chwytakiem i detalami dydaktycznymi.
	☐ TAK / ☐ NIE

	14
	Montaż ramienia
	Możliwość montażu stojącego, podwieszonego albo równoważnego przewidzianego przez producenta, bez utraty funkcjonalności i bezpieczeństwa pracy.
	☐ TAK / ☐ NIE

	15
	Zasięg roboczy
	Zasięg robota minimum 500 mm, wystarczający do obsługi przestrzeni roboczej, detali dydaktycznych oraz dostarczonego chwytaka.
	☐ TAK / ☐ NIE

	16
	Masa ramienia robota
	Masa jednostki mechanicznej nie większa niż 25 kg lub większa przy zapewnieniu odpowiednio wytrzymałej konstrukcji i bezpiecznego montażu.
	☐ TAK / ☐ NIE

	17
	Powtarzalność pozycjonowania
	Powtarzalność pozycjonowania nie gorsza niż ±0,02 mm zgodna z normą ISO 9283 lub równoważną, potwierdzona kartą katalogową lub dokumentacją  producenta robota.
	☐ TAK / ☐ NIE

	18
	Stopień ochrony robota
	Stopień ochrony ramienia minimum IP30 lub wyższy, odpowiedni do pracy w warunkach dydaktycznych i laboratoryjnych.
	☐ TAK / ☐ NIE

	19
	Zewnętrzny kontroler
	Robot wyposażony w zewnętrzny kontroler zainstalowany bezpiecznie w konstrukcji stanowiska, pod stanowiskiem lub w wydzielonej przestrzeni technicznej.
	☐ TAK / ☐ NIE

	20
	Komunikacja z PLC
	Kontroler musi umożliwiać komunikację z PLC przez przemysłowy Ethernet, PROFINET lub protokół równoważny. Wymagane moduły, karty lub licencje muszą być ujęte w dostawie.
	☐ TAK / ☐ NIE

	21
	Diagnostyka i sieć
	System musi umożliwiać diagnostykę stanu robota, programów, alarmów, sygnałów i zmiennych. Wymagany jest podgląd podstawowych danych serwisowych bez konieczności każdorazowego użycia komputera PC, w tym monitorowanie sygnałów, pozycji i historii błędów; dopuszcza się funkcję oscyloskopu, monitoringu predykcyjnego lub rozwiązanie równoważne.
	☐ TAK / ☐ NIE

	22
	Funkcje bezpieczeństwa robota
	System musi zapewniać bezpieczne zatrzymanie oraz certyfikowane ograniczanie przestrzeni pracy robota sprzętowo lub programowo. Wymagane jest co najmniej definiowanie stref dozwolonych lub zabronionych oraz bezpieczne monitorowanie położenia lub prędkości, zgodnie z właściwymi normami bezpieczeństwa maszyn, np. PN-EN ISO 13849-1 lub PN-EN IEC 62061. Wymagane moduły, licencje i konfiguracja muszą być ujęte w dostawie.
	☐ TAK / ☐ NIE

	23
	Programator ręczny
	Dedykowany, przewodowy programator ręczny producenta robota, umożliwiający prowadzenie robota, edycję programów, uruchamianie cykli, diagnostykę i podgląd alarmów. Programator musi posiadać kolorowy ekran dotykowy fizyczny, przycisk zatrzymania awaryjnego, trójpozycyjny przycisk zezwolenia, fizyczne przyciski funkcyjne do obsługi robota, element do precyzyjnego prowadzenia lub wyboru ruchu, złącze USB do przenoszenia danych oraz stopień ochrony minimum IP54. Programator powinien umożliwiać podgląd 3D lub równoważną wizualizację przestrzeni robota, monitorowanie sygnałów i zmiennych oraz pracę serwisową bez konieczności użycia komputera PC.
	☐ TAK / ☐ NIE

	24
	Programowanie i interfejs
	Możliwość programowania z poziomu programatora ręcznego oraz w języku właściwym dla robotów przemysłowych. Interfejs programatora powinien umożliwiać obsługę ekranową i sprzętową, edycję programów, korzystanie z szablonów lub funkcji ułatwiających tworzenie programów oraz ograniczanie dostępu użytkowników do wybranych funkcji.
	☐ TAK / ☐ NIE

	25
	

Integracja  z systemami wizyjnymi oraz transporterami taśmowymi
	
Każde stanowisko musi umożliwiać:
1)  integrację z dowolnym zewnętrznym systemem wizyjnym 2D/3D. Funkcjonalność integracji z systemami wizyjnymi musi być zawarta w cenie stanowiska  i nie może wymagać dodatkowych nakładów finansowych ze strony Zamawiającego w przyszłości.

2)  wykorzystanie funkcji trackingu na zewnętrznym transporterze taśmowym w ramach dostarczonego systemu. Funkcjonalność ta musi być zawarta w cenie stanowiska  i nie może wymagać dodatkowych nakładów finansowych ze strony Zamawiającego w przyszłości..

	☐ TAK / ☐ NIE

	26
	Dodatkowe osie
	Kontroler robota musi umożliwiać współpracę z co najmniej jedną dodatkową osią lub modułem ruchu, np. pozycjonerem, stołem obrotowym albo osią liniową. Dopuszcza się sterowanie bezpośrednio z kontrolera robota lub rozwiązanie równoważne oficjalnie wspierane przez producenta systemu robotycznego. Wymagane elementy konfiguracji, jeżeli są konieczne do pracy dostarczonego stanowiska, muszą być ujęte w dostawie.
	☐ TAK / ☐ NIE

	27
	Chwytak robota
	Każdy robot wyposażony w dwupalczasty chwytak przemysłowy elektryczny lub pneumatyczny, zintegrowany, kompatybilny z robotem i gotowy do pracy z detalami dydaktycznymi.
	☐ TAK / ☐ NIE

	28
	Uchwyt programatora
	Stanowisko wyposażone w uchwyt, gniazdo, półkę lub miejsce odkładcze do bezpiecznego przechowywania programatora ręcznego.
	☐ TAK / ☐ NIE

	29
	Rozbudowa stanowiska
	Możliwość rozbudowy o czujniki, moduły I/O, system wizyjny, dodatkowe osie, detale ćwiczeniowe i oprzyrządowanie dydaktyczne, moduł transportera taśmowego.
	☐ TAK / ☐ NIE

	30
	Oprogramowanie symulacyjne PC
	Dostawa obejmuje oprogramowanie offline lub symulacyjne producenta robota, zawierające model oferowanego robota i kontrolera. Oprogramowanie musi umożliwiać tworzenie lub testowanie programów, symulację ruchu, sprawdzanie kolizji lub przestrzeni roboczej oraz transfer programów pomiędzy komputerem i kontrolerem. Wymagana jest licencja bezterminowa, edukacyjna lub akademicka na minimum 10 stanowisk komputerowych.
	☐ TAK / ☐ NIE

	31
	Aplikacje dydaktyczne
	Stanowisko zawiera gotową aplikację dydaktyczną oraz przykładowe programy lub kod źródłowy do ćwiczeń z ruchem robota, chwytakiem, systemem wizyjnym, bezpieczeństwem i diagnostyką.
	☐ TAK / ☐ NIE

	32
	Interfejs sieciowy
	Możliwość podglądu, diagnostyki lub konfiguracji wybranych informacji przez interfejs sieciowy, zgodnie z możliwościami oferowanego systemu.
	☐ TAK / ☐ NIE

	33
	Szkolenie użytkowników
	Szkolenie z instruktorem dla użytkowników Zamawiającego, obejmujące podstawy obsługi, programowania, bezpieczeństwa, diagnostyki i konserwacji stanowiska.
	☐ TAK / ☐ NIE

	34
	Dokumentacja techniczna
	Dokumentacja w języku polskim lub angielskim: instrukcja obsługi, bezpieczeństwa i uruchomienia, schematy połączeń, opis elementów oraz kopia konfiguracji startowej. Dla wymagań dotyczących robota, kontrolera, programatora, funkcji bezpieczeństwa, komunikacji, dodatkowych osi i oprogramowania wykonawca musi wskazać producenta, model, kod opcji lub licencji oraz dokumentację producenta albo oficjalną kartę katalogową potwierdzającą spełnienie wymagania. Oświadczenie wykonawcy lub integratora bez dokumentacji producenta nie stanowi wystarczającego potwierdzenia zgodności.
	☐ TAK / ☐ NIE

	Wykaz danych wymaganych w pkt 34 - do wypełnienia przez Wykonawcę
	Element / funkcja
	Producent
	Model
	Kod opcji / licencji
	Dokument producenta lub oficjalna karta katalogowa (nazwa oraz strona/punkt)

	Robot
	
	
	
	

	Kontroler robota
	
	
	
	

	Programator ręczny
	
	
	
	

	Funkcje bezpieczeństwa
	
	
	
	

	Komunikacja
	
	
	
	

	Dodatkowa oś / moduł ruchu
Funkcja obsługi dodatkowej osi / modułu ruchu
	
	
	
	

	Oprogramowanie symulacyjne / offline
	
	
	
	

	Inny element, opcja lub licencja (jeżeli dotyczy)
	
	
	
	



Jeżeli dany kod opcji lub licencji nie występuje, należy wpisać: „nie dotyczy”.
Wiersz dotyczący funkcji obsługi dodatkowej osi lub modułu ruchu należy uzupełnić poprzez wskazanie sposobu spełnienia wymagania określonego w pkt 26. Jeżeli funkcja jest realizowana bezpośrednio przez kontroler robota, wystarczy wskazać, że jest zawarta w kontrolerze, oraz podać odniesienie do danych kontrolera wskazanych w tabeli. W przypadku zastosowania rozwiązania równoważnego należy podać w odpowiednich kolumnach dane identyfikujące to rozwiązanie oraz dokumentację producenta potwierdzającą wymaganą funkcjonalność.

	35
	Uruchomienie i odbiór
	Stanowiska muszą zostać dostarczone, skonfigurowane i uruchomione. Podczas odbioru wykonawca przeprowadzi praktyczne testy obejmujące co najmniej: działanie robota i chwytaka, zatrzymanie awaryjne, blokadę osłony, trójpozycyjny przycisk zezwolenia, ograniczenie przestrzeni pracy, komunikację z PLC, działanie sygnałów narzędziowych oraz transfer programu pomiędzy oprogramowaniem symulacyjnym i rzeczywistym kontrolerem. Pozytywny wynik testów stanowi warunek odbioru stanowiska.
	☐ TAK / ☐ NIE

	Wymagane usługi towarzyszące, serwis i wsparcie techniczne

	36
	Usługi serwisowe w dostawie
	Cena obejmuje ustawienie, poziomowanie, podłączenie, konfigurację, uruchomienie stanowisk oraz sprawdzenie gotowości do pracy.
	☐ TAK / ☐ NIE

	37
	Gwarancja i serwis
	Wykonawca zapewnia serwis gwarancyjny producenta, autoryzowanego serwisu lub podmiotu posiadającego wymagane uprawnienia i dostęp do dokumentacji serwisowej.
	☐ TAK / ☐ NIE

	38
	Konfiguracja funkcji i licencji
	Wykonawca aktywuje i skonfiguruje funkcje wymagane w OPZ, w tym komunikację z PLC, funkcje bezpieczeństwa, oprogramowanie, funkcje programatora oraz ewentualne licencje.
	☐ TAK / ☐ NIE

	39
	Testy bezpieczeństwa i kopia konfiguracji
	Po uruchomieniu wykonawca sprawdzi działanie STOP awaryjnego, blokad, ograniczeń przestrzeni i trybów pracy oraz przekaże kopię konfiguracji i programów przykładowych.
	☐ TAK / ☐ NIE

	40
	Wsparcie i przeglądy
	W okresie gwarancji wykonawca zapewni wsparcie techniczne oraz wymagane przez producenta przeglądy lub czynności konieczne do utrzymania gwarancji i bezpiecznej eksploatacji.
	☐ TAK / ☐ NIE



*Wykropkowane miejsca należy wypełnić poprzez wskazanie pełnej nazwy, typu i modelu oferowanego urządzenia / sprzętu w sposób umożliwiający Zamawiającemu jego jednoznaczną identyfikację. Brak wypełnienia pozycji dot. nazwy/typu/modelu oferowanego urządzenia skutkować będzie odrzuceniem oferty.
UWAGA:
Wszędzie tam, gdzie w opisie przedmiotu zamówienia Zamawiający odniósł się do norm, ocen technicznych, specyfikacji technicznych, systemów referencji technicznych lub wskazał przykładowe rozwiązania, dopuszcza się rozwiązania równoważne opisywanym, pod warunkiem spełnienia nie gorszych parametrów funkcjonalnych i technicznych.
Użyte określenia techniczne należy rozumieć jako wymagania minimalne albo rozwiązania równoważne, zapewniające ten sam poziom funkcjonalności, bezpieczeństwa i przydatności dydaktycznej.
Projekt pn.: Fotomedia na najwyższym poziomie - przebudowa budynku szkoły w Zespole Szkół Technicznych i Ogólnokształcących Nr 3
w Katowicach.
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