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[bookmark: _Hlk177724335]Załącznik nr 1 do Zapytania ofertowego nr 01/12/2024/6.1.1/6.1.3/6.1.4./10.1/BP
 – Specyfikacja

[bookmark: _Hlk177723161]Przedmiotem zamówienia są 2 roboty przemysłowe (1 cela robotyczna i 1 robot walizkowy) oraz przeprowadzenie szkoleń z obsługi tych robotów, na potrzeby dydaktyczne Uniwersytetu WSB Merito we Wrocławiu.

Zamawiający zastrzega, że przedmiot zamówienia ma być nowy, wolny od wad i kompletny. 
Wszystkie materiały muszą być nowe, nie noszące śladów uszkodzeń zewnętrznych i uprzedniego używania tzn. że żadna część składająca się na dany materiał nie może być wcześniej używana. Wykonawca odpowiada za dostarczany asortyment w czasie transportu. Dostarczone artykuły muszą być odpowiednio zapakowane, aby zapobiec uszkodzeniu w czasie dostawy.    
W przypadku uszkodzeń Wykonawca ponosi pełną odpowiedzialność za powstałe szkody. Wykonawca zobowiązuje się do usunięcia na własny koszt wszelkich szkód spowodowanych przez Wykonawcę i powstałych w trakcie realizacji zamówienia. W przypadku stwierdzenia, że dostarczone produkty są uszkodzone, posiadają wady uniemożliwiające używanie, a wady i uszkodzenia te nie powstały z winy Zamawiającego, Wykonawca musi wymienić je na nowe, prawidłowe, na własny koszt. W przypadku stwierdzenia ww. okoliczności w trakcie trwania czynności odbiorowych Zamawiający ma prawo odmówić odbioru takiego zamówienia, a Wykonawca wymieni je na nowe, wolne od wad, na własny koszt.  
Koszt transportu/dostawy zawarty jest w cenie przedmiotu zamówienia. 
Szczegółowa specyfikacja przedmiotu zamówienia:

1. STANOWISKO EDUKACYJNE Z ROBOTEM PRZEMYSŁOWYM (ROBOT NR 1):

	
Stanowisko edukacyjne z robotem przemysłowym wraz ze sterowaniem i oprogramowaniem
· Robot przemysłowy – 1 sztuka.
· Celka + aplikacja edukacyjna PRO.
· Oprogramowanie do Symulacji: 1 licencja serwerowa na 30 kluczy dostępu (kod dostępu) do 15 stanowisk komputerowych (oraz programowania offline) na serwerze Uczelni do instalacji przez dział IT (instrukcja dostarczona prze dostawcę oprogramowania).

Minimalne parametry i wyposażenie stanowiska:
· liczba osi robota przemysłowego: minimum 6,
· robot przemysłowy.
· Minimalne prędkość przy obciążeniu znamionowym 3kg:
o  Oś A1: 335 °/s
o  Oś A2: 335 °/s
o  Oś A3: 487 °/s
o  Oś A4: 599 °/s
o  Oś A5: 528 °/s
o  Oś A6: 799 °/s
· Robot posiada fabrycznie – na stałe wbudowane w ramieniu robota zasilanie energią:
· 4 x powietrze
· 1 x przyłącze układu zasilania energią (M12, styk 8)
· 1 x opcjonalne przyłącze Ethernet (M12, styk 8)
· Zastosowanie w zakresie temperatur od 0°C do 55°C (podczas pracy).
· Posiada poziom zabezpieczenia minimum IP40.
· Poziom hałasu nie większy niż 68 dB (A)
· Klasyfikacja warunków środowiskowych (EN 60721-3-3) - 3K22
· Klasa pomieszczeń czystych (ISO 14644-1) - Klasa 5 przy 30% nadpisie.
· Posiada seryjne zabezpieczenie ESD – certyfikat IEC61340-5-1; ANSI/ESD S20.20 (przed niekontrolowanymi wyładowaniami elektrostatycznymi).
· określanie pozycji silników robota przez układ sterowania za pomocą resolverów,
· maksymalna ładowność robota mieszcząca się w zakresie od 4,5 kg do 4,7 kg,
·  maksymalny zasięg mieszczący się w zakresie od 590 mm do 610 mm,
· Dokładność powtarzania pozycji (ISO 9283): nie gorsza niż +/- 0,015 mm,
· dozwolona pozycja montażu samego robota: sufit, dowolny kąt, podłoga, ściana,
· celka prezentacyjna o wymiarach maksymalnie 1210 x 900 mm powierzchni i 1900 mm wysokości i ciężarze nie większym niż 500 kg,
· zasilanie sterownika 230-240 V,
· Wbudowane w sterownik robota 16 cyfrowe wejścia/wyjścia 24V.
· Zewnętrzna Pamięć USB o pojemności minimum 16 GB bez plików rozruchowych, przeznaczona do zastosowań przemysłowych, służąca do tworzenia kopii zapasowych danych i przywracania całego dysku twardego układów sterowania robota.
· wyłącznik bezpieczeństwa
· celka dla ramienia w pełni obudowana (przygotowana do transportu) , przestrzeń robota obudowana przezroczystym tworzywem (np. plexi), umożliwiającym obserwację pracy robota, przy jednoczesnej ochronie użytkowników.
· środowisko programistyczne zgodne ze standardami przemysłowymi,
· komunikacja: EtherCAT lub równoważna (protokół sieciowy umożliwiający proste przejście na inny standard, np. ProfiNet oraz umożliwiający rozbudowę, konfigurację przez samego klienta)
· układ sterowania oparty na architekturze PC z wykorzystaniem technologii wieloprocesorowej z pamięcią RAM co najmniej 1GB oraz dyskiem twardym SSD o pojemności minimum 60 GB,
· panel operatorski dotykowy z kolorowym wyświetlaczem z możliwością archiwizacji danych w pamięci USB oraz z możliwością odłączenia panelu podczas pracy,
· panel operatorski wyposażony w wbudowaną mysz 6D do sterowania/programowania robota,
· fizyczne przyciski panelu rozmieszczone wokół ekranu z elastycznie przypisywanymi funkcjami zależnymi od wybranych opcji,
· język interfejsu panelu operatorskiego: j. polski, (w standardzie j angielski)
· oprogramowanie do symulacji: kompatybilne z oferowanym robotem oprogramowanie do symulacji 3D, umożliwiające programowanie offline robota, wyświetlanie sekwencji ruchów robota w czasie rzeczywistym, analizy i optymalizowania pod kątem czasów taktowania, zawierające funkcję testu osiągalności oraz rozpoznawania kolizji, umożliwiające projektowanie całego procesu, wizualizację przepływów materiałów, wąskich gardeł aż po kod PLC, cechujące się minimum następującymi funkcjonalnościami:
· Post procesor, aby wygenerować program na robota przemysłowego – możliwość pisania własnego kodu.
· Możliwość symulacji drogi ruchu bezwładnego robota  - hamowanie bez zachowania toru.
· licencja serwerowa, licencja dożywotnia,
· 64-bitowa aplikacja dla maksymalnej wydajności typu CAD,
· zintegrowane importy typu CAD (minimum: CATIA V5, V6, JT, STEP, 2D-RealDWG lub równoważne),
· funkcja eksportu 3D (typu STEP-AP242, JT),
· funkcja eksportu 2D (typu RealDWG),
· biblioteka online z aktualnie dostępnymi modelami robotów,
· konfigurowalna kontrola kolizji i kontrola osiągalności,
· AVI HD Video i funkcja eksportu 3D do pliku PDF,
· asystenci modelowania do tworzenia własnych komponentów,
· dokładne określanie czasu cyklu,
· umożliwiające obsługę Virtual Reality,
· aplikacja typu Mobile Viewer dostępna dla urządzeń mobilnych,
· obsługa myszy 3D (np. 3Dconnexion),
· obsługa NVIDIA PhysX lub równaważnej technologii,
· edytor  do rozszerzonego programowania offline,
· konfiguracja stref typu 3D Safety,
· rozszerzony edytor sygnałów IO,
· symulacja drogi ruchu bezwładnego robota,
· eksport projektu np.: WorkVisual lub równoważnego posiadające możliwość rozszerzenia o dodatki typu modelowanie indywidualnej biblioteki komponentów, uruchamianie na wirtualnych modelach - wirtualne uruchomienie czy symulację aplikacji spawalniczych.

· aplikacje edukacyjne - zestaw minimum 3 następujących aplikacji symulujących wykonywanie zróżnicowanych zadań robota w przemyśle oraz symulujących precyzyjne ruchy robota:
· aplikacja pick and place  - gotowy program demonstracyjny do treningu podnoszenia i umieszczania kostek (zestaw składający się z pneumatycznego chwytaka do przenoszenia pojedynczych kostek, kostek (minimum 9 szt. o wymiarach 25x25mm),  wysuwanego magazynku na kostki i zintegrowanego stojaka na narzędzia zintegrowane z kostką),
· aplikacja do ćwiczenia wyznaczania ścieżki 2D i 3D o wysokiej precyzji (np. aplikacja typu „gorący drut”) – gotowy program demonstracyjny służący do wyznaczania precyzyjnych ruchów robota poprzez prowadzenie pętli wzdłuż konturu, (narzędzie zintegrowane z kostką (25x25mm) pod pneumatyczny chwytak, przygotowany kontur z drutu),
· aplikacja do symulacji spawania lub klejenia -  gotowy program demonstracyjny do treningu i doskonalenia ruchów po ścieżce, wykorzystywanych w realnych procesach spawania lub klejenia (zestaw składający się z pisaka zawieszonego na sprężynie, zintegrowanego z kostką (25x25mm), pola pod kartkę A4, pneumatycznego chwytaka).
· stanowisko w zestawie z materiałami szkoleniowymi , skrypty dla trzech poziomów trudności przygotowane w języku polskim /angielskim / niemieckim z możliwością  opracowania docelowych scenariuszy własnych.
 
 
 Wymagania dodatkowe:                          
                                                                                                                          
1) Stanowiska edukacyjne, w tym wszystkie elementy wyposażenia stanowisk muszą być fabrycznie nowe, nieużywane wcześniej, kompletne i zdatne do użytku.
2) Stanowiska i elementy ich wyposażenia muszą zawierać odpowiednie, aktualne i wymagane certyfikaty, świadectwa jakości, atesty, deklaracje zgodności lub oznaczenia, informujące
o dopuszczeniu do sprzedaży oraz spełniać wszelkie wymogi norm określonych obowiązującym prawem.
3) Stanowisko posiadające znak CE – stanowisko zbadane przez producenta i uznane za spełniające wymogi UE dotyczące zdrowia, bezpieczeństwa i ochrony środowiska oraz zgodne z Dyrektywą Maszynową 2006/42/EC.
4) Stanowisko wstępnie skonfigurowane i gotowe do pracy – plug and play.
5) Roboty musza obsługiwać komunikację sieciową ProfiNet oraz serwery  OPC UA. Czyli wymiana danych procesowy  pomiędzy robotem, a sterownikiem PLC Siemens lub równoważnym. Wymiana danych procesowych między innymi  takich jak aktualne kąty poszczególnych osi i nie tylko. Monitorowanie wejść wyjść robota. Sterowanie robotem zadając parametry ze sterownika PLC na sieciowe wejścia robota.
6) Wykonawca dostarczający stanowiska i elementy ich wyposażenia przekaże je wraz z dokumentacją użytkową, gwarancją, certyfikatami.
7) Dokumentacje techniczne, instrukcje obsługi i konserwacji muszą być dostarczone w języku polskim oraz j. angielskim.
8) Wykonawca udzieli na przedmiot zamówienia minimum 24 m-cy rękojmi (dokładny czas rękojmi określony będzie w umowie zgodnie ze złożoną ofertą). Warunki rękojmi nie mogą nakazywać Zamawiającemu przechowywania opakowań w których przedmiot zamówienia zostanie dostarczony, zamawiający może usunąć opakowania co nie spowoduje utarty gwarancji, a dostarczone stanowiska i wyposażenie mimo braku opakowań będą podlegały usłudze gwarancyjnej. 
9) Zamawiający wymaga zagwarantowania autoryzowanego przez producenta zrobotyzowanego stanowiska edukacyjnego -  serwisu zlokalizowanego w Polsce.
10) Zamawiający wymaga dostępności części zamiennych dla jednostki mechanicznej oraz sterowania na stronie internetowej producenta edukacyjnego stanowiska zrobotyzowanego w formie sklepu internetowego.
11) Wykonawca dostarczy przedmiot zamówienia do Uczelni na własny koszt i na własne ryzyko oraz zapewni rozładunek ze środków transportowych i wniesienie dostawy do pomieszczeń dedykowanych budynków w godzinach pracy placówki po uprzednim pisemnym uzgodnieniu terminu drogą elektroniczną.
12) Wykonawca przeprowadzi instalację stanowisk w Laboratorium Centrum Lean Management, bud.G, sala 309 ul. Fabryczna 14G 53-609 Wrocław.
13) Serwis producenta robotów zlokalizowany w Polsce i posługujący się językiem polskim.
14) Zastosowany robot przemysłowy – wykorzystywany w aplikacjach przemysłowych – musi posiadać udokumentowane wykorzystanie w aplikacjach przemysłowych dostarczone w formie potwierdzenia od minimum 3 firm przemysłowych zlokalizowanych na terenie Polski.
15) Zrealizowana przez Wykonawcę i potwierdzona referencjami dostawa na terenie Polski stanowiska edukacyjnego z robotem przemysłowym do 3 jednostek edukacyjnych w okresie ostatnich 5 lat przed upływem terminu składania ofert.   
[bookmark: _Hlk184986089] 




2. SZKOLENIE DLA 5 OSÓB Z OBSŁUGI ROBOTA NR 1:

	[bookmark: _Hlk184986298]W ramach przedmiotu zamówienia Wykonawca przeszkoli 5 osób od Zamawiającego (3 wykładowców, 2 osoby z Działu Technologizacji Dydaktyki) z zakresu robotyki. 
Zakres szkolenia powinien obejmować kwestie związane z programowaniem i obsługą dostarczonego robota nr 1, obsługi dostarczonego wyposażenia i aplikacji edukacyjnych.  
Podstawowe szkolenie ma na celu zdobycie wszystkich podstawowych umiejętności niezbędnych w programowaniu robotów. 
Szkolenie adresowane do 5 osób w wymiarze 40 godzin, tj. 5 dni szkoleniowych (1 dzień szkoleniowy = 8h, 1h = 60 minut) w dwóch blokach po 2 dni szkoleniowe + 3 dni szkoleniowe (bloki mogą być oddzielone od siebie kilkunastodniową przerwą) obejmujące minimum:
-konstrukcję i działanie systemu robotów (omówienie mechaniki robotów, szafy sterowniczej, panelu operatorskiego, bezpieczeństwa pracy z robotem),
-ruchy robota (odczytywanie i interpretacja komunikatów robota, wybór i ustawienie trybu działania robota, ruch robota w poszczególnych osiach, układ współrzędnych robota, ruchy robota w odniesieniu do uniwersalnego układu współrzędnych, ruchy robota w odniesieniu do układu współrzędnych narzędzia, ruchy robota w odniesieniu do układu współrzędnych bazy, ruchy robota w odniesieniu do stacjonarnego narzędzia),
-pierwsze uruchomienie robota (zasada kalibracji, kalibrowanie robota, dane obciążeniowe robota, dane obciążeniowe narzędzia, dane obciążeniowe dodatkowe, pomiar narzędzia, pomiar bazy, pomiar narzędzia stacjonarnego, pomiar elementu obrabianego poruszanego przez robota, tryb rozruchowy),
-wykonanie programów robota (wykonanie inicjalizacji - uruchomienia początkowego, wybór i pierwsze uruchomienie programów robota),
-praca z plikami programów (tworzenie programów, edycja programów).

Wykonawca zapewni możliwość uzyskania zaświadczenia lub certyfikatu po zakończonym szkoleniu. Sposób i miejsce uzyskania certyfikatu określa Wykonawca. 

Trener / trenerzy przeprowadzający szkolenia muszą posiadać min.: 3 lata doświadczenia w  prowadzeniu szkoleń z zakresu obsługi i programowania robotów.

Szkolenie powinno odbyć się do 30.09.2025 r., w siedzibie Zamawiającego, dokładna data zostanie ustalona podczas realizacji umowy. 

Zamawiający poinformuje Wykonawcę o chęci odbycia szkolenia z miesięcznym wyprzedzeniem. 

Zamawiający nie pokrywa kosztów dojazdów, wyżywienia, noclegów itp. dla osoby prowadzącej szkolenie. Koszty te muszą być uwzględnione w wynagrodzeniu Wykonawcy za dostawę przedmiotu zamówienia. 




3. ROBOT PRZEMYSŁOWY WRAZ Z WALIZKĄ NA KÓŁKACH (ROBOT NR 2):

	Stanowisko edukacyjne z robotem przemysłowym wraz ze sterowaniem i wewnętrznym oprogramowaniem (wgrane w serownik robota)
· Robot przemysłowy – 1 sztuka 
· Walizki – 2 sztuki: 
· 1 walizka na kółkach z wysuwaną rączką na robota - wymiary 70x46x30 (dopuszczalne odchylenie +/- 10 cm),  wypełnione pianką zabezpieczającą
· 2 walizka na kółkach z wysuwaną rączką pod sterownik i panel robota,  60x45x25 ((dopuszczalne odchylenie +/- 10 cm) wypełnione pianką zabezpieczającą,
· Chwytak pod  robota walizkowego - elektryczny dwupalczasty

Minimalne parametry i wyposażenie stanowiska:
· liczba osi robota przemysłowego: minimum 6,
· robot przemysłowy.
· Minimalne prędkość przy obciążeniu znamionowym 3kg:
o  Oś A1: 335 °/s
o  Oś A2: 335 °/s
o  Oś A3: 487 °/s
o  Oś A4: 599 °/s
o  Oś A5: 528 °/s
o  Oś A6: 799 °/s
· Robot posiada fabrycznie – na stałe wbudowane w ramieniu robota zasilanie energią:
· 4 x powietrze
· 1 x przyłącze układu zasilania energią (M12, styk 8)
· 1 x opcjonalne przyłącze Ethernet (M12, styk 8)
· Zastosowanie w zakresie temperatur od 0°C do 55°C (podczas pracy).
· Posiada poziom zabezpieczenia minimum IP40.
· Poziom hałasu nie większy niż 68 dB (A)
· Klasyfikacja warunków środowiskowych (EN 60721-3-3) - 3K22
· Klasa pomieszczeń czystych (ISO 14644-1) - Klasa 5 przy 30% nadpisie.
· Posiada seryjne zabezpieczenie ESD – certyfikat IEC61340-5-1; ANSI/ESD S20.20 (przed niekontrolowanymi wyładowaniami elektrostatycznymi).
· określanie pozycji silników robota przez układ sterowania za pomocą resolverów,
· maksymalna ładowność robota mieszcząca się w zakresie od 4,5 kg do 4,7 kg,
· maksymalny zasięg mieszczący się w zakresie od 590 mm do 610 mm,
· Dokładność powtarzania pozycji (ISO 9283): nie gorsza niż +/- 0,015 mm,
· dozwolona pozycja montażu samego robota: sufit, dowolny kąt, podłoga, ściana,
· zasilanie sterownika 230-240 V,
· Wbudowane w sterownik robota 16 cyfrowe wejścia/wyjścia 24V.
· Zewnętrzna Pamięć USB o pojemności minimum 16 GB bez plików rozruchowych, przeznaczona do zastosowań przemysłowych, służąca do tworzenia kopii zapasowych danych i przywracania całego dysku twardego układów sterowania robota.
· wyłącznik bezpieczeństwa
· środowisko programistyczne zgodne ze standardami przemysłowymi,
· komunikacja: EtherCAT lub równoważna (protokół sieciowy umożliwiający proste przejście na inny standard, np. ProfiNet oraz umożliwiający rozbudowę, konfigurację przez samego klienta)
· układ sterowania oparty na architekturze PC z wykorzystaniem technologii wieloprocesorowej z pamięcią RAM co najmniej 1GB oraz dyskiem twardym SSD o pojemności minimum 60 GB,
· panel operatorski dotykowy z kolorowym wyświetlaczem z możliwością archiwizacji danych w pamięci USB oraz z możliwością odłączenia panelu podczas pracy,
· panel operatorski wyposażony w wbudowaną mysz 6D do sterowania/programowania robota,
· fizyczne przyciski panelu rozmieszczone wokół ekranu z elastycznie przypisywanymi funkcjami zależnymi od wybranych opcji,
· język interfejsu panelu operatorskiego: j. polski, (w standardzie j angielski)

Zestaw składający się z pneumatycznego chwytaka do przenoszenia pojedynczych kostek, 
· kostek (minimum 9 szt. o wymiarach 25x25mm),  wysuwanego magazynku na kostki i zintegrowanego stojaka na narzędzia zintegrowane z kostką), 
· przygotowany kontur z drutu), 
· zestaw składający się z pisaka zawieszonego na sprężynie, zintegrowanego z kostką (25x25mm), pola pod kartkę A4.


 Wymagania dodatkowe:                          
                                                                                                                          
1) Robot przemysłowy, w którym wszystkie elementy wyposażenia stanowisk muszą być fabrycznie nowe, nieużywane wcześniej, kompletne i zdatne do użytku.
2) Stanowiska i elementy ich wyposażenia muszą zawierać odpowiednie, aktualne i wymagane certyfikaty, świadectwa jakości, atesty, deklaracje zgodności lub oznaczenia, informujące
o dopuszczeniu do sprzedaży oraz spełniać wszelkie wymogi norm określonych obowiązującym prawem.
3) Robot przemysłowy posiadający deklarację maszyny nieukończonej
4) Stanowisko wstępnie skonfigurowane i gotowe do pracy – plug and play.
5) Roboty musza obsługiwać komunikację sieciową ProfiNet oraz serwery  OPC UA. Czyli wymiana danych procesowy  pomiędzy robotem, a sterownikiem PLC Siemens. Wymiana danych procesowych między innymi  takich jak aktualne kąty poszczególnych osi i nie tylko. Monitorowanie wejść wyjść robota. Sterowanie robotem zadając parametry ze sterownika PLC na sieciowe wejścia robota.
6) Wykonawca dostarczający robota i elementy jego wyposażenia przekaże je wraz z dokumentacją użytkową, gwarancją i certyfikatami.
7) Dokumentacje techniczne, instrukcje obsługi i konserwacji muszą być dostarczone w języku polskim oraz j. angielskim.
8) Wykonawca udzieli na przedmiot zamówienia minimum 24 m-cy rękojmi (dokładny czas rękojmi określony będzie w umowie zgodnie ze złożoną ofertą). Warunki rękojmi nie mogą nakazywać Zamawiającemu przechowywania opakowań w których przedmiot zamówienia zostanie dostarczony, zamawiający może usunąć opakowania co nie spowoduje utarty gwarancji, a dostarczone stanowiska i wyposażenie mimo braku opakowań będą podlegały usłudze gwarancyjnej. 
9) Zamawiający wymaga zagwarantowania autoryzowanego przez producenta robota przemysłowego -  serwisu zlokalizowanego w Polsce.
10) Zamawiający wymaga dostępności części zamiennych dla jednostki mechanicznej oraz sterowania na stronie internetowej producenta robota przemysłowego w formie sklepu internetowego.
11) Wykonawca dostarczy przedmiot zamówienia do Uczelni na własny koszt i na własne ryzyko oraz zapewni rozładunek ze środków transportowych i wniesienie dostawy do pomieszczeń dedykowanych budynków w godzinach pracy placówki po uprzednim pisemnym uzgodnieniu terminu drogą elektroniczną.
12) Wykonawca przeprowadzi instalację stanowisk w 
1. laboratorium Centrum Lean management , s.309 bud.G, ul. Fabryczna 14G 53-609 Wrocław
lub
2. laboratorium Elektroniki i elektrotechniki, s. 123, bud. A ul. Fabryczna 29-31 53-609 Wrocław
13) Serwis producenta robotów zlokalizowany w Polsce i posługujący się językiem polskim.
14) Zastosowany robot przemysłowy – wykorzystywany w aplikacjach przemysłowych – musi posiadać udokumentowane wykorzystanie w aplikacjach przemysłowych dostarczone w formie potwierdzenia od minimum 3 firm przemysłowych zlokalizowanych na terenie Polski.
15) Zrealizowana przez Wykonawcę i potwierdzona referencjami dostawa na terenie Polski stanowiska edukacyjnego z robotem przemysłowym do 3 firm przemysłowych w okresie ostatnich 5 lat przed upływem terminu składania ofert.





4. SZKOLENIE DLA 5 OSÓB Z OBSŁUGI ROBOTA NR 2:

	W ramach przedmiotu zamówienia Wykonawca przeszkoli 5 osób od Zamawiającego (3 wykładowców, 2 osoby z Działu Technologizacji Dydaktyki) z zakresu robotyki. 
Zakres szkolenia powinien obejmować kwestie związane z programowaniem i obsługą dostarczonego robota nr 2, obsługi dostarczonego wyposażenia i aplikacji edukacyjnych.  
Podstawowe szkolenie ma na celu zdobycie wszystkich podstawowych umiejętności niezbędnych w programowaniu robotów. 
Szkolenie adresowane do 5 osób w wymiarze 16 godzin, tj. 2 dni szkoleniowe (1 dzień szkoleniowy = 8h, 1h = 60 minut) obejmujące minimum:
-Bezpieczeństwo pracy z robotem
-Rozpoznawanie i unikanie zagrożeń, podejmowanie środków zaradczych podczas pracy z robotem
-Omówienie środków i urządzeń bezpieczeństwa podczas pracy z robotem
-Ręczne poruszanie robotem
-Bezpieczne wycofanie robota, poprzez ruchy w poszczególnych osiach (w układzie osiowym)
-Wycofanie robota w bezpieczny sposób poprzez ruchy liniowe (w układach kartezjańskich)
-Uruchamianie i wykonywanie programów robota w trybie ręcznym i automatycznym
-Wybór i ustawienie odpowiednich trybów pracy
-Wykonanie inicjalizacji (uruchomienia początkowego)
-Wybór, pierwsze uruchomienie i wykonywanie programów robota
-Przygotowanie programu robota do uruchomienia z zewnętrznego sterownika (PLC)
-Wykonywanie uruchomienia programów z zewnętrznego sterownika
-Restart programu robota po przerwaniu działania programu
-Odczyt i interpretacja komunikatów robota
-Wyświetlanie aktualnej pozycji robota
-Zasady kalibracji i sprawdzanie kalibracji robota
-Działanie i obsługa chwytaka.  

Wykonawca zapewni możliwość uzyskania zaświadczenia lub certyfikatu w języku polskim i angielskim po zakończonym szkoleniu. Sposób i miejsce uzyskania certyfikatu określa Wykonawca. 

Trener / trenerzy przeprowadzający szkolenia muszą posiadać min.: 3 lata doświadczenia w  prowadzeniu szkoleń z zakresu obsługi i programowania robotów.

Szkolenie powinno odbyć się do 30.09.2025 r., w siedzibie Zamawiającego, dokładna data zostanie ustalona podczas realizacji umowy. 

Zamawiający poinformuje Wykonawcę o chęci odbycia szkolenia z miesięcznym wyprzedzeniem. 

Zamawiający nie pokrywa kosztów dojazdów, wyżywienia, noclegów itp. dla osoby prowadzącej szkolenie. Koszty te muszą być uwzględnione w wynagrodzeniu Wykonawcy za dostawę przedmiotu zamówienia. 
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