Pytanie

CHARAKTERYSTYKA CHWYTAKA

Prosze o prezentacje oraz szczegotowa charakterystyke chwytaka dedykowanego do manipulacji
ksigzkami w réznych typach opraw.

Jaki rodzaj konstrukcji zastosowano w chwytaku i jakie sg zalety tego rozwigzania ?

Jakie rozwigzania techniczne gwarantujg obstuge zréznicowanych produktéw poligraficznych?

Z jakich materiatow wykonany jest chwytak i czy powierzchnie majgce kontakt z produktem posiadaja
specjalistyczne wykonczenie?

W jakie rozwigzania ochronne wyposazony jest chwytak, aby zapobiega¢ uszkodzeniom ksigzek
podczas przenoszenia?

Czy system umozliwia precyzyjna regulacje sity uchwytu w zaleznosci od typu oprawy ksigzkowej?
Jakie minimalne i maksymalne wymiary publikacji obstuguje chwytak ?

Jakag minimalng i maksymalng wysokos$¢ stosu publikacji obstuguje chwytak ?

Czy system rozpozna btedny wymiar publikacji ?

Czy system rozpozna btedng wysoko$¢ stosu ?

Jaki jest maksymalny udzwig chwytaka przy przenoszeniu stoséw ksigzek?

PARAMETRY ROBOTA

Jakie sg wymagania przestrzenne do instalacji systemu (z uwzglednieniem stref bezpieczenstwa)?
Jakie media sg wymagane do dziatania systemu (prad, sprezone powietrze, wentylacja)?

Prosze o podanie parametréw technicznych robota oraz informacji o jego udzwigu.

Jaka jest maksymalna predkos$¢ pracy robota przy petnym obcigzeniu?

Jaka jest maksymalna wysokos$¢ palety, z ktérg robot moze pracowac?

Czy robot potrafi rozpozna¢ réznice w wysokosci stosu na palecie? Jak odbywa sie jej kompensacja?
Jak robot radzi sobie z niestabilnymi stosami materiatéw?

Jakie systemy bezpieczenstwa posiada robot w przypadku utraty stabilno$ci przenoszonego stosu?
Jak wyglada procedura przygotowania robota do pracy z nowym formatem produktu?

Prosze przedstawi¢ budowe i zasade dziatania transportera rolkowego

Jakie sg wymiary transportera i maksymalna szeroko$¢ obstugiwanych stoséw?
Czy transporter posiada system precyzyjnego pozycjonowania stoséw?

Czy istnieje mozliwo$¢ regulacji wysokosci odbiornika?

Jaka jest maksymalna waga stosu, ktérg moze obstuzy¢ transporter?

Czy transporter oferuje mozliwo$é pracy z réznymi predkosciami? Jakie sg minimalne i maksymalne
wartosci?

Czy transporter posiada funkcje buforowania stoséw? lle stoséw moze znajdowac sie jednoczesnie na
transporterze?

Czy transporter jest zintegrowany z robotem? Czy korzystajg ze wspolnego systemu sterowania?
Jakie zabezpieczenia chronigce produkt przed uszkodzeniem posiada transporter?

Komentarz

WYDAJNOSC ROBOTA

lle cykli na minute wykonuje robot w standardowych warunkach pracy?

Jaka jest maksymalna wydajnos¢ systemu (liczba stoséw na minute)?

Czy parametry produktu (waga, format) maja wptyw na wydajno$¢ systemu?

Czy odlegto$¢ miedzy miejscem pobierania a odktadania wptywa na tempo pracy?
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Czy wystepuje spadek wydajnosci przy dtugotrwatej pracy (np. przez 8 godzin)?
Jakie mozliwosci regulacji parametréw pracy oferuje robot?

Prosze zaprezentowa¢ funkcje wizualizacji utozenia ksigzek na palecie.

Jak wyglada interfejs sterowania systemem i jakie metody obstugi oferuje (panel dotykowy czy inne
metody sterowania)?

Jak wyglada proces programowania i zmiany formatu obstugiwanych produktéw?
W jaki sposéb mozna modyfikowaé¢ ustawienie poszczegolnych ksigzek na palecie?

Czy system oferuje podglad wizualizacji utoZzenia ksigzek na palecie?

Czy system umozliwia zapisywanie i szybkie wczytywanie gotowych szablonéw dla powtarzalnych
produkc;ji?

Czy system umozliwia uktadanie réznych produktéw na jednej palecie ?

lle czasu zajmuje przezbrojenie systemu przy zmianie formatu lub rodzaju produktu?

Czy dostepny jest interfejs w jezyku polskim? Jakie inne jezyki sa obstugiwane?

Czy mozliwe jest zdalne monitorowanie pracy robota? Jakie dane sg dostepne w czasie rzeczywistym?

Prosze o prezentacje miejsca odktadczego palet

Jakie formaty palet obstuguje system? Czy istnieje mozliwo$¢ zastosowania niestandardowych
wymiaréw?

Czy urzadzenie wykrywa obecnosci palety?

Czy system rozpoznanie wymiar palety ?

Czy system automatycznie wykrywa wysoko$¢ palety?

Czy robot samodzielnie dostosowuje schemat paletyzacji do wymiaréw wykrytej palety?

Czy system obstuguje dwa stanowiska paletowe? Jak odbywa sig przetgczanie miedzy nimi?
Jak przebiega proces wymiany zapetnionej palety na pustg? Czy system zapewnia ciggtos$¢ pracy?
W jaki sposob system informuje operatora o koniecznosci wymiany palety?

Czy mozliwa jest jednoczesna praca z wykorzystaniem réznych typow palet?

Jaka jest maksymalna wysoko$¢ palety ?

Prosze zaprezentowaé zasobnik przektadek miedzy warstwami oraz przedstawi¢ jego budowe

Jak dziata mechanizm pobierania i uktadania przektadek?

Jak przebiega proces programowania przektadek miedzy warstwami?

Jaka jest pojemno$é magazynu przektadek? Jak czesto trzeba je uzupetniaé?

Czy system monitoruje stan zapasu przektadek i informuje o ich braku?

Jakie rodzaje przektadek (materiat, grubo$¢, wymiary) obstuguje system?

Czy istnieje mozliwo$¢ zastosowania niestandardowych przektadek? Jak wyglada ich konfiguracja?
Jakie rozwigzania zapobiegajg przywieraniu przektadek do siebie?

Czy zasobnik przektadek jest zintegrowany z gtéwnym systemem sterowania robota?

INNE
Czy robot posiada certyfikacje uprawniajacg do pracy w trybie wspotpracy z cztowiekiem
Jakie systemy bezpieczenstwa posiada robot dla ochrony operatoréw ?

Czy robot moze pracowa¢ w zapylonym $rodowisku i jakie rozwigzania chronig go w takich warunkach?

Czy istnieje mozliwo$¢ zmiany lokalizacji stanowiska z robotem w obrebie zaktadu?
Jakie sg perspektywy rozbudowy o dodatkowe funkcje lub moduty?
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