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Zatgcznik nr 1 do zapytania ofertowego

SZCZEGOLOWY OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

1. PRZEDMIOT ZAMOWIENIA.

Catos¢ zadan zwigzanych z realizacjg czesci projektu pt. ,,Fachowcy z Dziatdowa” nr FEWM.06.04-1Z.00-
0005/23 zostata podzielona na czesci i obejmuje:

Przedmiot zamdwienia

Doposazenie pracowni zawodowej Zespotu Szkét Zawodowych nr 1 im. gen. Sylwestra
Kaliskiego w Dziatdowie, ul. Pocztowa 6, 13-200 Dziatdowo (transport, dostawa i montaz)
w stanowisko do programowania Cobotéw oraz szkolenie z obstugi dostarczonych
urzadzen:

- Stanowisko nauki programowania Cobotéw (robotdw szescioosiowych) — 1 szt.

- Stacja robocza z monitorem do stanowiska dydaktycznego do nauki programowania
Cobotow- 1 szt.

Doposazenie pracowni zawodowej Zespotu Szkét Zawodowych nr 1 im. gen. Sylwestra
Kaliskiego w Dziatdowie, ul. Pocztowa 6, 13-200 Dziatdowo (transport, dostawa i montaz)
w zrobotyzowang linie do nauki programowania— 1 zestaw oraz szkolenie
z programowania i obstugi zainstalowanych sterownikéw PLC oraz z zakresu
programowania i obstugi zainstalowanego robota.
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Miejsce realizacji zamdwienia:

Zespot Szkot Zawodowych nr 1 im. gen. Sylwestra Kaliskiego w Dziatdowie, ul. Pocztowa 6, 13-200
Dziatdowo

2. OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA.

Zamawiajgcy wymaga, by dostarczone urzadzenia byty nieuzywane. Zamawiajgcy dopuszcza, by sprzet
zostat rozpakowany i uruchomiony przed jego dostarczeniem wytgcznie przez Wykonawce i wytacznie
w celu weryfikacji dziatania sprzetu. Wszystkie oferowane urzadzenia muszg posiadac¢ deklaracje
zgodnosci CE/certyfikat CE.

llekro¢ w dokumentacji postepowania, w opisach przedmiotu zamdwienia jest mowa o materiatach lub
wyrobach z podaniem znakéw towarowych, patentow, nazw wtasnych lub pochodzenia, to przyjmuje
sie, ze wskazaniom takim towarzyszg wyrazy ,lub réwnowazne”. Oznaczenia i nazwy wtasne
materiatow i produktéw stuzg wytacznie do opisania minimalnych parametréow technicznych, ktére
powinny spetnia¢ te produkty. Zamawiajgcy podkresla, iz ciezar udowodnienia, ze oferowany
przedmiot zamowienia jest rownowazny w stosunku do wymagan okreslonych przez Zamawiajgcego
w SOPZ spoczywa na sktadajgcym oferte. Zamawiajgcy za produkt réwnowazny bedzie uznawat towar
0 nie gorszych parametrach technicznych niz wskazane w opisie przedmiotu zaméwienia.

Okreslone ponizej parametry sg parametrami minimalnymi. Zamawiajgcy dopuszcza sprzet o
parametrach lepszych od wymaganych pod warunkiem spetnienia wszystkich warunkéw minimalnych.
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Czesc | zamoéwienia obejmuje doposazenie pracowni zawodowej Zespotu Szkét Zawodowych nr 1 im.
gen. Sylwestra Kaliskiego w Dziatdowie, ul. Pocztowa 6, 13-200 Dziatdowo (transport, dostawa

i montaz) w stanowisko do programowania Cobotéw.

Pracownia bedzie wykorzystywana w ramach realizowanego projektu. Pracownia zostanie doposazona

w nastepujgce elementy:

(https://www.videocardbenchmark.net/high_end_gpus.html) wynik ,Average
G3D Mark” co najmniej 27500 punktow
e Dysk twardy wbudowany, min. 1TB SSD NVME
e Komunikacja
a Sie¢ LAN —min. 10/100/1000Mb/s
b Wifi — min. 802.11ac/ax 2x2
C Bluetooth —min. ver 5.2
e Zasilacz: min. 500W, 80PLUS BRONZE, ATX
e Obudowa

L.p. Przedmiot zamdwienia llos¢

Stanowisko nauki programowania Cobotow (robotéw szescioosiowych)

Opis stanowiska:

Modut robota wspétpracujacego realizuje przenoszenie detali o réznych ksztattach

miedzy gniazdami zamontowanymi w ptycie podstawie blatu roboczego.

Gwarancja: minimum 24 miesigce

Wyposazenie stanowiska

1. Konstrukcja stanowiska: Robot umieszony na ptycie umozliwiajacej tatwy transport
wyposazonej w cztery uchwyty do przenoszenia.

2. Stanowisko z robotem przygotowane do pracy nastotowej.

3. Piyta stanowiska pokryta powtokg ESD w postaci farby, umozliwiajac prace z
komponentami elektronicznymi.

1 | 4. Robot wspétpracujacy 6 osiowy: 1

e Zasieg minimum 600 mm o powtarzalnosci od 0,01 do 0,03

e Blat wyposazony w 8 gniazd detali o 4 ksztattach

e Cobot wyposazony w komplet 4 szt. detali do przenoszenia miedzy gniazdami
dostosowanymi do gniazd pél odktadczych.

e Kontroler robota wraz z osprzetem wymaganym do prawidtowej pracy — 1 kpl.

e Programator reczny - Panel Cobota

e Mozliwos$¢ programowania Cobota za pomoca PC

e Dedykowany chwytak mechaniczny zakonczony przechwytami gumowymi lub
pneumatyczny (przy tym rozwigzaniu wymagany kompresor)

5. Wytacznik awaryjny.

6. Okablowanie stanowiskowe.

Stacja robocza do stanowiska dydaktycznego do nauki programowania Cobotéw

Stacja robocza

e Wydajno$¢ obliczeniowa: procesor dedykowany do pracy w komputerach
osiggajacy w tescie PassMark - CPU Mark
(https://www.cpubenchmark.net/high end cpus.html| Average CPU Mark rating
co najmniej 42000 punktéw

e Pamiec¢ operacyjna zainstalowana: min. 32GB DDR5

e Karta graficzna: dedykowana karta graficzna, z przydzielong pamiecig min 12GB,

51 osiggajaca w tescie G3D Mark 1
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o Ztacza tyt obudowy min

a) 2x USB 3.2 Gen 1 Type A (R)

b) 4x USB 2.0 Type A (R)

c) 1x RJ45

d) 2x WiFi Antenna

e) 1x(v1.4) DP out

f) 3x Audio jack

o Ztacza panel przéd min.:

a) 1xUSB 3.2 Gen1TypeC

b) 1x USB 3.2 Gen 1 Type A

o min. 1 Zatoka dyskdéw 3.5"

o min. 1 Zatoka dyskow 2.5"

o Wymiary produktu (szer. x gteb. x wys.) (mm) min : 172 x 445 x 405

System operacyjny: Oferowany system operacyjny musi obstugiwaé protokoty w
wersji 64-bit oraz by¢ kompatybilny z aktualnie funkcjonujgcym w jednostce
Microsoft Office 2021 , Adobe , Corel

Certyfikaty i standardy: deklaracja zgodnosci CE

Gwarancja: minimum 24 miesigce

Wsparcie techniczne producenta: dostep do aktualnych sterownikéw
zainstalowanych w komputerze urzadzen, realizowany poprzez podanie
identyfikatora klienta lub modelu komputera lub numeru seryjnego komputera, na
dedykowanej przez producenta stronie internetowe;j.

2.2

Stacja robocza do stanowiska dydaktycznego do nauki programowania Cobotéw
Monitor

Przekatna i rozdzielczosé: Monitor minimum 27” o rozdzielczosci FullHD
(1920x1080]|) 165 Hz

Typ Ekranu: zakrzywionym, matowy

Katy widzenia: min. poziomo/pionowo: 178°/178°

Jasno$¢: minimum 250 cd/m?2

Ztacza: Min 2 x USB 2.0 typu A, 1 x HDMI lub 1 x DisplayPort

Inne: Mozliwos¢ ustawienia nachylenia, wysokosci

Gwarancja: minimum 24 miesigce

Rok produkcji: wyprodukowano nie wczesniej niz w 2023 r.

Dostawca wyposazenia zapewni bezptatne szkolenie z zakresu obstugi dostarczonych urzadzen.
Bezkosztowe szkolenie z zakresu programowania i obstugi Cobota zrealizowane zostanie na
wykonanym/zainstalowanym stanowisku dydaktycznym w wymiarze min. 8 godzin dydaktycznych dla

min. 4 oséb.

Program szkolenia bedzie obejmowat co najmnie;j:

Srodowisko programowania.

Instalacja i konfiguracja Cobota.

Programowanie podstawowych funkcji Cobota.

Standardy bezpieczenstwa pracy z robotem wspoétpracujgcym.
Dziatania serwisowe, diagnostyka, rozwigzywanie probleméw.

Czesc Il zamowienia obejmuje doposazenie pracowni zawodowej Zespotu Szkét Zawodowych nr 1 im.
gen. Sylwestra Kaliskiego w Dziatdowie, ul. Pocztowa 6, 13-200 Dziatdowo (transport, dostawa i

montaz) w zrobotyzowana linie do nauki programowania — 1 zestaw
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Pracownia bedzie wykorzystywana w ramach realizowanego projektu. Pracownia zostanie doposazona
W ponizszy sprzet:

L.p. Przedmiot zamdwienia llos¢

Zrobotyzowana linia do nauki programowania

Modutowa linia produkcyjna z magazynem wysokiego sktadowania i robotem

wspotpracujgcym Cobotem sktada sie z 4 stanowisk:

I. modut magazynu wysokiego sktadowania,
1. modut sortowania,
lll. modut magazynu powierzchniowego z manipulatorem kartezjanskim X,Y,Z

IV. modut robota wspodtpracujgcego.

Stanowiska stuzg do nauki projektowania, budowy i eksploatacji urzadzen

i systemow mechatronicznych.

Moduty umozliwiajg rozwijanie kompetencji inzynierskich w zakresie:

e programowania sterownikéw PLC,

uktadéw pneumatycznych i elektropneumatycznych,

eksploatacji urzadzen i systemdéw mechatronicznych,

e programowania robotéw wspodtpracujgcych.

Linia produkcyjna umozliwia realizacje zadan:

o identyfikacje detalu czujnikami przemystowymi,

e programowanie znacznika RFID,

e odczyt znacznika RFID,

e klasyfikacje/sortowanie detalu,

e pobieranie i transport detalu przez robota wspdtpracujagcego, do modutu
magazynu powierzchniowego lub magazynu wysokiego sktadowania z modutu
sortowania,

1 e obstuge robota kartezjanskiego XYZ,

e obstuge robota suwnicowego.

Powyzsze operacje mogg by¢ wykonywane sekwencyjnie lub niezaleznie.

Stanowiska majg mozliwos¢ pracy rozdzielnej lub w ukfadzie linii.

e Zastosowane znaczniki RFID

e Zastosowane gtowice zapisu/odczytu RFID

I. Modut magazynu wysokiego sktadowania

Zadania realizowane na stanowisku:

e Obstuga 3-osiowego robota suwnicowego.

e Zliczanie elementoéw.

Opis stanowiska

Modut magazynu wysokiego sktadowania realizuje zadania sktadowania detalu o

okreslonych parametrach. Magazyn posiada 4 poziomy, kazdy z piecioma polami

odkfadczymi.

Robot wspodtpracujgcy umieszcza detal na tasmociggu. Czujnik pojemnosciowy

potwierdza obecno$¢ detalu do pobrania. Robot suwnicowy pobiera detal z

tasmociggu i umieszcza go na wybranym polu odktadczym magazynu wysokiego

sktadowania.

Stanowisko stanowi koncowg stacje modelu linii i umozliwia takze prace jako

niezaleznie stanowisko dydaktyczne.

Gwarancja: minimum 24 miesigce

Wyposazenie stanowiska

1. Konstrukcja stanowiska: wykonana z profili aluminiowych anodowanych,
wymiary 800 mm x 787,5 mm x 850 mm (wysokos¢) — mobilny wdzek z ptyta

Projekt wspotfinansowany przez Unie Europejskq z Europejskiego Funduszu Spotecznego Plus
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o

9.

10.
11.
12.
13.

14.
15.

montazowg profilowa rowkowang oraz szafg sterowniczg na elementy
wykonawcze (dystrybucja zasilania, sterownik PLC itp.); w gérnej czesci ptyta
profilowa pozioma rowkowana, raster rowka 22,5 mm; doprowadzone
zasilanie 24 V DC na potrzeby ukfadéw wykonawczych; wyposazenie
konstrukcji: 4 kétka z blokadg, p6tka na narzedzia/akcesoria w dolnej czesci— 1
kpl.
3-osiowy robot suwnicowy wyposazony w silniki krokowe (osie X i Y) i
pneumatyczne (o$ Z) z chwytakiem, realizujgcy chwytanie detali z taSmociggu,
wyszukiwanie oraz magazynowanie;
Sterownik PLC- 1 kpl.

o 8 wyjsc cyfrowych

e 6 wyjs¢ cyfrowych przekaznikowych (2A)

e 2 wyjscia analogowe napieciowe

e Zasilanie 24 VDC/230VAC

e Pamiec na programy i dane 75kB

e Programowanie w FBD,LAD,SCI

o Interfejs komunikacyjny RJ45

e Protokét komunikacji: Ethernet, Profinet

Panel operatorski —1 kpl.

e Rozmiar minimum 4 cale

e 256 kolorow
Wyswietlacz LCD
e Zasilanie 24VDC
Tasmociag z silnikiem 24 V DC, szerokos¢ tasmociggu 64 mm.
Czujnik pojemnosciowy.
Wytacznik awaryjny oraz zestaw przyciskow sterowniczych i kontrolek 24 V
DC.
Uniwersalny koncentrator (zadajnik) sygnatéw do sterownika PLC: 4
wejscia/4 wyjscia montowany na szyne TH 35 z osprzetem (zestaw ztgczek
zapasowych do podtgczenia uktadéw we/wy, przewody potgczeniowe
tasmowe) — 2 kpl.
Interfejs do podtaczenia koncentratora do sterownika PLC — 1 szt.
Ostona bezpieczeristwa z plexi, z mozliwoscig demontazu.
Okablowanie stanowiskowe.
Zasilacze 24V DC.
Elementy faczeniowe i konstrukcyjne niezbedne do poprawnej pracy
stanowiska — 1 kpl.
Wytacznik gtdwny umieszczony na szafie sterownicze;.
Zespot przygotowania powietrza, zawor odcinajacy — 1 kpl.

Il. Modut sortowania

Zadania realizowane na stanowisku

e Transport detali.

e QOkreslanie parametréw detalu.

e Programowanie znacznikéw RFID na podstawie informacji od czujnikow
przemystowych.

e Odczyt znacznikéw RFID.

e Zliczanie elementow.

Opis

stanowiska

Modut sortowania wyposazony w dwa tasmociaggi napedzane silnikiem pradu
statego. Detale sg podawane na tasmocigg z magazynu grawitacyjnego. Podczas

Projekt wspotfinansowany przez Unie Europejskq z Europejskiego Funduszu Spotecznego Plus
w ramach programu regionalnego Fundusze Europejskie dla Warmii i Mazur 2021-2027
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transportu nastepuje identyfikacja wedtug okreslonego parametru (materiat, kolor)
zestawem czujnikdw przemystowych (czujnik fotoelektryczny odbiciowy,
indukcyjny, pojemnosciowy). Okreslone parametry sg zapisywane w znaczniku RFID.
Nastepnie detal jest przekazywany na drugi tasmociag, na ktdrym nastepuje odczyt
danych ze znacznika RFID. Robot wspodtpracujgcy pobiera detal i przekazuje do
odpowiedniego magazynu, gdzie zostanie odpowiednio zmagazynowany — na
podstawie informacji odczytanych ze znacznika.

Czujniki optyczne (brama s$wietlna, czujnik potozenia) stuzg do informowania
o obecnosci detalu na tasmociggach.

Stanowisko stanowi poczatkowa stacje modelu linii i umozliwia takze prace jako
niezaleznie stanowisko dydaktyczne.

Gwarancja: minimum 24 miesigce

Wyposazenie stanowiska:

1. Konstrukcja stanowiska: wykonana z profili aluminiowych anodowanych,
wymiary 800 mm x 787,5 mm x 850 mm (wysokos¢) — mobilny wézek z ptytg
montazowg profilowa rowkowang oraz szafg sterowniczag na elementy
wykonawcze (dystrybucja zasilania, sterownik PLC itp.); w gérnej czesci ptyta
profilowa pozioma rowkowana, raster rowka 22,5 mm; doprowadzone
zasilanie 24 V DC na potrzeby ukfadéw wykonawczych; wyposazenie
konstrukcji: 4 kétka z blokadg, potka na narzedzia/akcesoria w dolnej czesci— 1
kpl.

2. Sterownik PLC- 1 kpl.

o 8 wyjs¢ cyfrowych;

e 6 wyjs¢ cyfrowych przekaznikowych (2A);
e 2 wyjscia analogowe napieciowe;

e Zasilanie 24 VDC/230VAC;

e Pamiec na programy i dane 75kB;

e Programowanie w FBD,LAD,SCI;

e Interfejs komunikacyjny RJ45;

e Protokoét komunikacji :Ethernet, Profinet

3. Panel operatorski — 1 kpl.

e Rozmiar minimum 4 cale;

e 256 kolorow;

e Wyswietlacz LCD;

e Zasilanie 24VDC

Tasmocigg z silnikiem 24 V DC, szerokos$¢ tasmociggu 64 mm — 2 szt.
Magazyn grawitacyjny na 20 szt. detali — 1 szt.

Optyczny czujnik potozenia.

Czujnik fotoelektryczny odbiciowy.

Czujnik pojemnosciowy.

. Czujnik indukcyjny.

10. Brama s$wietlna.

11. Gtowice zapisu/odczytu RFID: RF350R, z anteng ANT18 — 2 kpl.

12. Detale w dwdch typach
= typ A — krazki o Srednicy 48 mm z tworzywa sztucznego z miejscem na

znacznik RFID,
= typ B —krazki o Srednicy 48 mm metalowe z przektadka z tworzywa na
znacznik RFID.
tacznie 20 sztuk w dowolnej konfiguracji ilosciowej przy zatozeniu, ze jednego typu
detali musi by¢ minimum 6 sztuk. (Dozwolone konfiguracje: 6-14, 7-13, 8-12, 9-11,
10-10)

©ooNo U
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Detale w trzech kolorach: biaty, czarny i czerwony po minimum 6 sztuk kazdego
koloru.

13. Wytacznik awaryjny oraz zestaw przyciskdw sterowniczych i kontrolek 24 V DC.

14. Uniwersalny koncentrator (zadajnik) sygnatéw do sterownika PLC: 4 wejscia/4
wyjscia montowany na szyne TH 35 z osprzetem (zestaw ztgczek zapasowych
do podtgczenia uktadéw we/wy , przewody potgczeniowe tasmowe) — 2 kpl.

15. Interfejs do podfaczenia koncentratora do sterownika PLC — 1 szt.

16. Ostona bezpieczenistwa z plexi, z mozliwosciag demontazu.

17. Okablowanie stanowiskowe.

18. Zasilacze 24V DC.

19. Elementy tgczeniowe i konstrukcyjne niezbedne do poprawnej pracy
stanowiska — 1 kpl.

20. Wytgcznik gtdwny umieszczony na szafie sterownicze;.

21. Zespot przygotowania powietrza, zawor odcinajgcy — 1 kpl.

lll. Modut magazynu powierzchniowego z manipulatorem kartezjariskim XYZ
Zadania realizowane na stanowisku

e Obstuga manipulatora kartezjanskiego XYZ.

Zliczanie detali.

Obstuga silnikéw krokowych.

e Magazynowanie/paletyzacja wyrobu.

Opis stanowiska

Stanowisko umozliwia zapoznanie sie z obstugg modelu robota kartezjariskiego XYZ.
Detal jest odktadany przez robota wspodtpracujgcego na tasmocigg. Czujnik
pojemnosciowy potwierdza obecno$é detalu do pobrania. Nastepnie detal jest
odbierany przez manipulator kartezjanski i odktadany do magazynu
powierzchniowego.

Stanowisko stanowi stacje koricowg modelu linii, umozliwia takze prace jako
niezaleznie stanowisko dydaktyczne.

Wyposazenie stanowiska:

1. Konstrukcja stanowiska: wykonana z profili aluminiowych anodowanych,
wymiary 800 mm x 787,5 mm x 850 mm (wysoko$¢) — mobilny woézek z ptyta
montazowg profilowg rowkowang oraz szafg sterowniczg na elementy
wykonawcze (dystrybucja zasilania, sterownik PLC itp.); w gérnej czesci ptyta
profilowa pozioma rowkowana, raster rowka 22,5 mm; doprowadzone
zasilanie 24 V DC na potrzeby uktadéw wykonawczych; wyposazenie
konstrukcji: 4 kétka z blokadg, potka na narzedzia/akcesoria w dolnej czesci— 1
kpl.

2. 3-osiowy manipulator kartezjanski o napedzie elektrycznym (XY): zasilanie 24V
DC z chwytakiem pneumatycznym i pneumatyczng osig Z.

3. Sterownik PLC- 1 kpl.

e 8 wyjsc cyfrowych

e 6 wyjsc cyfrowych przekaznikowych (2A)

e 2 wyjscia analogowe napieciowe

e Zasilanie 24 VDC/230VAC

e Pamiec na programy i dane 75kB

e Programowanie w FBD,LAD,SCI

o Interfejs komunikacyjny RJ45

e Protokoét komunikacji :Ethernet, Profinet
4. Oprogramowanie sterownika PLC: -1 licencja stanowiskowa, dozywotnia.
5. Panel operatorski — 1 kpl.

e Rozmiar minimum 4 cali
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e 256 kolorow
o  Wyswietlacz LCD
e Zasilanie 24VDC
Tasmocigg z silnikiem 24 V DC, szerokos¢ tasmociggu 64 mm.
Czujnik pojemnosciowy .
Magazyn powierzchniowy z plexi.
Wytacznik awaryjny oraz zestaw przyciskdw sterowniczych i kontrolek 24 V DC.
10. Uniwersalny koncentrator (zadajnik) sygnatéw do sterownika PLC: 4 wejscia/4
wyjscia montowany na szyne TH 35 z osprzetem (zestaw ztgczek zapasowych
do podtaczenia uktadéw we/wy, przewody potgczeniowe tasmowe) — 2 kpl.
11. Interfejs do podtaczenia koncentratora do sterownika PLC — 1 szt.
12. Ostona bezpieczenstwa z plexi, z mozliwoscia demontazu.
13. Okablowanie stanowiskowe.
14. Zasilacze 24V DC.
15. Elementy tgczeniowe i konstrukcyjne niezbedne do poprawnej pracy
stanowiska — 1 kpl.
16. Wytacznik gtdwny umieszczony na szafie sterowniczej.
IV. Modut robota wspétpracujagcego COB
Zadania realizowane na stanowisku
e Obstuga robota wspodtpracujgcego
e Sortowanie detali do réznych typéw magazynéw (powierzchniowy,
wysokiego sktadowania)
e Separacja detali wedtug zidentyfikowanego tagu RFID.
Opis stanowiska
Modut robota wspodtpracujacego realizuje przenoszenie detali miedzy stanowiskami.
Stanowisko stanowi stacje posrednia modelu linii, umozliwia takze prace jako
niezaleznie stanowisko dydaktyczne.
Gwarancja: minimum 24 miesigce
Wyposazenie stanowiska
1. Konstrukcja stanowiska: wykonana z profili aluminiowych anodowanych,
wymiary 800 mm x 787,5 mm x 850 mm (wysokos$¢) — mobilny wdzek z ptyta
montazowg profilowg rowkowang oraz szafg sterownicza na elementy
wykonawcze (dystrybucja zasilania, sterownik PLC itp.); w gdrnej czesci ptyta
profilowa pozioma rowkowana, raster rowka 22,5 mm; doprowadzone zasilanie
24 V DC na potrzeby uktadéw wykonawczych; wyposazenie konstrukcji: 4 kétka z
blokada, pétka na narzedzia/akcesoria w dolnej czesci— 1 kpl.
2. Robot wspodtpracujgcy 6 osiowy
3. Kontroler robota wraz z osprzetem wymaganym do prawidtowej pracy — 1 kpl.
4. Programator reczny - Panel cobota
5. Dedykowany chwytak mechaniczny
6. Okablowanie stanowiskowe.
7. Elementy taczeniowe i konstrukcyjne niezbedne do poprawnej pracy
stanowiska — 1 kpl.
8. Wytacznik gtéwny umieszczony na szafie sterownicze;j.

L ® N

Dostawca wyposazenia zapewni bezptatne szkolenie z zakresu obstugi dostarczonych urzadzen.

Bezkosztowe szkolenie z programowania i obstugi zainstalowanych sterownikéw PLC zrealizowane
zostanie na wykonanym stanowisku dydaktycznym obejmujgce min. 8 godzin dydaktycznych dla

min. 4 osob.
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2) Bezkosztowe szkolenie z zakresu programowania i obstugi zainstalowanego robota zrealizowane
zostanie na wykonanym stanowisku dydaktycznym w wymiarze min. 8 godzin dydaktycznych dla
min. 4 oséb.

Program szkolenia bedzie obejmowat co najmnie;j:

Srodowisko programowania

Instalacja i konfiguracja robota

Programowanie podstawowych funkcji robota

Wzorce funkcji, kreatory — paletyzacja, sledzenie tasmociagu, funkcje sity, obstuga stosu
Komunikacja z robotem

Standardy bezpieczenstwa pracy z robotem wspodtpracujagcym

Dziatania serwisowe, diagnostyka, rozwigzywanie probleméw.
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