Zrobotyzowane stanowisko spawalnicze składające się z:
1. Spawarki o następujących parametrach technicznych: 
· Natężenie prądu od 3 do 400A, 

· Minimalny cykl pracy 400A/40%, 360A/60%; 320A/100% (10min/40⁰C),

· Funkcja lutospawania,

· Możliwość połączenia się ze źródłem prądu urządzenia z pozycji PC/laptop podłączonego do tej samej zakładowej sieci internetowej,
· Dotykowy panel sterowania z możliwością obsługi w rękawicy spawalniczej, 

· Menu wyświetlacza w języku polskim i angielskim, 

· Standardowe oprogramowanie do spawania łukiem zwarciowym/natryskowym/PULS dla materiałów  Fe, Al., CrNi, CuSi, FCW, minimum 800 linii synergicznych w standardzie  

· Linie synergiczne do napawania drutem litym i proszkowym dla  procesów PULS i niskoenergetycznego 

· Proces spawania zwarciowego z funkcją optymalizacji odprysków,
· Proces spawania łukiem pulsacyjnym z funkcją  stabilizacji głębokości wtopienia i stabilizacji długości łuku

· Program do przetopów oraz  program   do spawania  przy zredukowanym  kącie ukosowania  blach 

· Rejestracja parametrów spawania i możliwość zapisywania i archiwizowania parametrów. Minimalne parametry jakie powinny być zapisywane to: 

· uśrednione na każdą spoinę wartości prądowo napięciowe, 

· wartość prądu, 

· wartość napięcia, 

· czas spawania poszczególnej spoiny, 

· wartość energii liniowej wprowadzonej w spoinę wyrażona w kJ.     

· Stopień ochrony: min IP23

· Stacja automatycznego czyszczenia dyszy gazowej oraz automatycznego obcinania drutu

· Prądowe wyszukiwanie elementu spawanego 
2. Cela spawalnicza o parametrach technicznych :

· Minimalne wymiary 6500 mm x 4500 mm

· Zabezpieczenie przed kontaktem wzrokowym,

· System bezpieczeństwa oparty na fotokomórkach
· Okap wyciągowy dymów spawalniczych o parametrach:

· Moc ssąca 1100 – 1800 m³/h

· Maksymalne wymiary (szer. x głęb. x wys.) 962 x 962 x 2110 mm

· Waga do 250 kg

· Poziom ciśnienia akustycznego do 72 dB(A)
3. Antropomorficznego robota przemysłowego o  następujących parametrach:
· Przelotowe ramię i kiść z otworem o średnicy minimum 56mm

· Mechaniczne podparcia kiści robota z dwóch stron dla stabilnej pracy punktu TCP,

· Powtarzalność pozycji robota 0,03 mm,

· Zasięg minimum 2010 mm,

· Udźwig minimum 12 kg,
· Fizyczne przyciski w programatorze do manipulacji robotem umożliwiające sterowanie przynajmniej 8 osiami,

· Możliwość tworzenia i wizualizacji 3D (na programatorze i w oprogramowaniu 3D z poziomu PC) wirtualnych stref bezpieczeństwa (minimum 32 strefy) zgodnych z poziomem bezpieczeństwa PLd,

· Wykorzystanie platformy oprogramowania Generic Motion Control (GMC) i języka poleceń G-code;

· Możliwość symulacji pracy urządzenia z programowaniem off-line (ruchy antropomorficznego ramienia robota) w celu przeprowadzenia analizy wykonalności, sprawdzenia kolizji i czasu cyklu spawania.

4. Pozycjonera dwustanowiskowego  o  następujących parametrach:
· Obrotnik typu H o 3 osiach sterowanych,

· Minimalny udźwig dla każdej ze stacji minimum 1000kg,

· Obszar roboczy: 1200 mm (oś X) x 2000 mm (oś Y)

· Minimalna wysokość osi obrotowej: 868 mm,

· Minimalna wysokość obrotnika: 1118 mm,

· Producent pozycjonera taki sam jak producent robota, 
5. Gwarancja i szkolenie:

· Min 24 miesięcy od daty odbioru końcowego
· Szkolenie obsługi stanowiska: min 5 dni;

· Pomoc w opracowaniu 2 programów do spawania na stanowisku po szkoleniu
 

