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SZCZEGÓŁOWY OPIS PRZEDMIOTU ZAMÓWIENIA

Przedmiotem zapytania jest maszyna umożliwiająca druk 3D w technologii FFF z wykorzystaniem robota
przemysłowego z zasięgiem nie mniejszym niż 900 mm oraz z systemem sterowania i oprogramowaniem
dostarczonym przez zamawiającego (Dalej “Drukarka”).

Etapy projektu:
1. Projektowanie drukarki według wymagań zawartych na rysunku
2. Wytworzenie jednej sztuki drukarki
3. Aplikacja modułów drukujących w drukarce
4. Korekta projektu uwzględniająca wykryte w pierwszej drukarce wady dotyczące ergonomii i
bezpieczeństwa (bez zmiany głównych założeń projektu)
5. Wytworzenie drugiej drukarki z uwzględnieniem poprawek

Wymiary drukarki:
https://drive.google.com/file/d/1wtx_7Afl7HF-fyxskSws9eb51GWJVOfC/view?usp=sharing

Design drukarki (guideline):
https://drive.google.com/file/d/1woivlXQCwAbpFEsStfX5PZCu95m64A1j/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1wmcZz7vor5jbe2ekJpjEH5JuzjhmOD9T/view?usp=share_link

Specyfikacja drukarki:

Maszyna umożliwiająca druk 3D w technologii FFF z wykorzystaniem robota przemysłowego ze
zintegrowanym pozycjonerem oraz platformą uchylno-obrotową umożliwiające ruch manipulatora
uzbrojonego w głowicę drukującą z prędkością liniową nie mniejszą niż 100 mm/s i precyzją
pozycjonowania nie większą niż 80 mikrometrów oraz system sterowania robotem.

Drukarka 3D z ramieniem robotycznym powinna być zbudowana w oparciu o robota przemysłowego
mającego minimum 5 osi i dwu-osiową ruchomą platformę roboczą z następującymi funkcjonalnościami:
● ruch głowicy z pozycjonowaniem końcówki robota w dowolnym punkcie pola roboczego z
dowolną orientacją osiową względem platformy
● ekstruzja i retrakcja sterowana na podstawie g-code wygenerowanego w slicerze i
zsynchronizowana z ruchem ramienia robota i z ruchem platformy roboczej
● automatyczna kalibracja końcówki dyszy głowicy ekstrudera względem platformy roboczej
● regulacja temperatury głowicy ekstrudera w zakresie od 50 do 450 st. C
● chłodzenie wydruków przez bezpośredni nadmuch powietrzem w miejscu wytłaczania
● regulacja grzanej platformy roboczej w zakresie od 50 do temp 130 st. C
● platforma robocza o minimalnej średnicy R = 500 mm zamocowana na dwuosiowym
pozycjonerze (uchylno- obrotowy) wyposażona w magnetyczne zmienne podkładki
● zamknięta komora robocza z możliwością grzania do temperatury 45 st. C

Do drukarki należy zintegrować następujące moduły (wszelkie dostarczenia elementów zapytania
ofertowego poza modułem nici ciągłej - zapewnia wykonawca.).

1. Zaprojektować, wytworzyć i zintegrować do drukarki zasilany ciśnieniem powietrza moduł zalewania
kanałów wygenerowanych w oprogramowaniu slicer w celu wzmocnienia wydruków.
Funkcjonalność modułu zalewania kanałów:
● możliwość zalewania płynnymi masami jednoskładnikowymi lub dwuskładnikowymi za pomocą
automatycznego aplikatora (wypychamy ciśnieniem powietrza)
● automatyczna kalibracja końcówki aplikatora
● precyzyjne sterowany i zsynchronizowany ze slicerem wydatek aplikatora
● minimalna częstotliwość pulsacji zalewania 2 Hz
● minimalna wydajność zalewania - 150 mm^3 na sekundę
● bezobsługowe działanie (zabezpieczyć wypchanie resztek kleju powietrzem)
Nazwa modułu: zalewanie warstw

2. Zaprojektować, wytworzyć i zintegrować do drukarki moduł rozgrzewania nałożonej wcześniej
warstwy za pomocą gorącego powietrza, zakres temperatury 300-600℃.
Funkcjonalność modułu:
● nawiew gorącego powietrza w miejsce nakładania kolejnej warstwy
Nazwa modułu: rozgrzewanie warstw

3. Integracja do drukarki dostarczonego przez zamawiającego modułu nakładania nici ciągłej
Funkcjonalność modułu:
● kalibracja głowicy podającej nić ciągłą względem głowicy drukującej
● prędkość podawania nici ciągłej według parametrów slicera
● zsynchronizowane odcinanie nici w punkcie określonym przez slicer
● układ rozgrzewania i układania nici
Nazwa modułu: nić ciągła

4. Zaprojektować, wytworzyć i zintegrować do drukarki moduł umożliwiający druk FFF dwoma
filamentami z możliwością płynnej zmiany procentowej zawartości każdego
filamentu.
Nazwa modułu: domieszkowanie w locie

5. Zaprojektować moduł frezowania robotem z wykorzystaniem czujników tensometrycznych (w celu
przekazania wykrytego oporu do sterownika robota dla korekty trajektorii ruchu ramienia
robotycznego)
Nazwa modułu: postprocessing w locie

Ilości maszyn (drukarek): 2

Terminy realizacji:
do 30.06.2023 - wykonanie pierwszej drukarki
do 31.07.2023 - testy prototypu i przygotowanie wniosków zmian
do 30.11.2023 - wykonanie drugiej drukarki
www.mapadotacji.gov.pl
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