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Zalacznik nr 14

Pracownia mechatroniczna — czes¢ XIV

Nazwa sprzetu Opis minimalnych wymagan L. szt.
1. Stanowisko Wszystkie elementy dydaktycznego stanowiska hydrauliki powinny zapewniaé niewielkie ci$nienie robocze (10 | 4 zestawy
hydrauliki do 12 bar), transparentne obudowy ukazujace wewnetrzng prace komponentéw hydraulicznych oraz musza (tacznie)

zapewniaé brak wyciekow plynu przy montazu i demontazu. W ramach dostawy zamawiajacy oczekuje
dostawy minimum nastepujacych komponentéow pozwalajacych na zestawienie 4 stanowisk hydraulicznych lub
budowania bardziej zaawansowanych ukladéw hydraulicznych i elektrohydraulicznych i réznych
konfiguracjach:

Zestaw 1 (jeden zestaw w calej dostawie)

Sitownik dwustronnego dziatania 1 szt

Zawor suwakowy 4/2, monostabilny sterowany recznie 1szt

Zawor suwakowy 4/3, sterowany recznie, zamknigty w polozeniu neutralnym [E] 1szt
Zasilacz hydrauliczny: pompa 2,0cm3/obr, zbiornik 4L. Wydajnos¢ pompy 5,2L/min — 1 szt
Specjalny olej barwiony na czerwono 41

Trojnik z manometrem 2szt

Zestaw 5-ciu przewodow

Zawor dlawigco — zwrotny 1szt

Blok rozdzielajacy z 6-cioma wtykami 1 szt

Zestaw 2 (jeden zestaw w calej dostawie)

Sitownik jednostronnego dziatania 1szt

Zasilacz hydrauliczny: pompa 2,0cm3/obr, zbiornik 4L. Wydajno$¢ pompy 5,2L/min — 1 szt
Specjalny olej barwiony na czerwono 41




Nazwa sprzetu

Opis minimalnych wymagan

L. szt.

Zestaw 5-ciu przewodow

Trojnik z manometrem 2szt

Zawor przelewowy, jednostopniowy 1szt

Zawor dlawigco — zwrotny 1szt

Czwornik rozdzielajgcy 1szt

Zestaw 3 (jeden zestaw w calej dostawie)

Silnik zebaty o zaz¢bieniu zewnetrznym 1szt

Zawor suwakowy 4/2, monostabilny sterowany rgcznie 1 szt
Zawor suwakowy 4/3, sterowany recznie, roztadowany w potozeniu neutralnym [J] 1szt
Zestaw 5-ciu przewodow

Trojnik z manometrem 1szt

Regulator natezenia przeptywu 1szt

Hydroakumulator tlokowy 1szt

Zestaw 4 (jeden zestaw w calej dostawie)

Sitownik dwustronnego dziatania 1szt

Zawor suwakowy 4/2, monostabilny sterowany elektrycznie 1szt

Zawor suwakowy 4/2, bistabilny sterowany elektrycznie 1szt

Zawor suwakowy 4/3, sterowany elektrycznie, potaczenie roznicowe w potozeniu neutralnym [M] 1szt
Zestaw 5-ciu przewodow

Tréjnik z manometrem 1szt

Zestaw przewodow do cewek elektrozaworéw potrzebne do w/w elektrozaworow

Zestawy 4 stanowisk hydraulicznych i elektrohydraulicznych ma by¢ dodatkowo wyposazony w:

A)Pakiet edukacyjny do komputerowego wspomagania projektowania CAD — edukacja lub rozwiazanie
réwnowazne (10 licencji + bezplatne licencje dla uczniow)

B) Program CAM lub rozwigzanie r6wnowazne licencja na minimum 10 stanowisk — wersja umozliwiajaca
generowanie G-kod na kazdym stanowisku uczniowskim

C) Roboty dydaktyczny o charakterze robotoéw przemystowych. Posiadajacy 5-osi pracy z mozliwoscia
uruchomienia 6 osi globalnej w postaci dodatkowej osi jezdnej. Programowany w jezyku Melfa Basic lub
innym jezyku programowania przemystowcy ramion robotéw. Warunek konieczny jest jednak aby skladnia
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jezyka byla jednakowa zaréwno dla program sterowania ramiona robota opisany w tym zadaniu jak rowniez
przemystowego ramienia oferowanego w zadaniu Stanowisko symulacji procesu produkcji z mozliwoscia
sterowania zadaniem prostym i odwrotnym.
rami¢ robota:

e 5 stopni swobody, struktura {CR, BR1, BR2, BL, AL};

e sztywna aluminiowa konstrukcja;

e wymienny chwytak;

¢ mozliwe zamontowanie chwytaka pneumatycznego lub podci$nieniowego;

e naped osi realizowany za pomocg serwomechanizmow
kontroler robota:

e zasilanie: 24V DC;

e 8 x wejscia cyfrowe lub analogowe: zakres 0..30V cyfrowo, 0-10V analogowo;

¢ 8§ x wyjscia cyfrowe: max prad na kanat 300mA;

e 2 x wyj$cia dla silnikow DC: zasilanie 24V dopuszczalny prad na silnik 2A;

e 2 x wejscia enkoderow: sygnat TTL;

e sterowanie serwomechanizmami modelarskimi ;
Program sterujacy:
Pozwala na sterowanie robotami dydaktycznymi z mozliwos$cia petnej konfiguracji modelu robota i modyfikacji
parametrow oraz algorytmow sterowania. Program ma zawiera¢ multimedialng pomoc wraz z wideo tutorialami
uzupetniajg mozliwos$ci programu, jako kompleksowego narzedzia wspomagajacego ksztalcenie. Program ma
posiadac polska wersj¢ jezykowa oraz wystepowaé w angielskiej wersji jezykowej. Edytor programu umozliwia
pisanie kodu o sktadni zgodnej z jezykiem programowania robotéw Melfa Basic IV oraz znanym w obszarze CNC G-
kodow. Edytor ma posiada¢ funkcje oznakowania kolorem polecen i kontrolg sktadni, co usprawnia wyszukiwanie
btedow.
Program ma posiada¢ symulator z zaimplementowanym realistycznym silnikiem fizyki, pozwalajacy wykrywac
kolizje z obiektami znajdujacych si¢ w zasiegu robota. Grawitacja oraz sity bezwladno$ci odziatywujace na obiekty
manipulacji pozwalajg na wierne odwzorowanie w wirtualnym $rodowisku rzeczywistych reakcji.
Program pozwala na:
* sterowanie w uktadzie osi obrotu lub uktadzie kartezjanskim;
» wykorzystanie zlozonych trajektorii ruchu tj. liniowa, kotowa, krzywe Beziera (spline);
* sterowanie na podstawie ruchu od punktu do punktu;
» wyznaczenie zadania odwrotnego dla wielu konstrukcji robota;
* tworzenie listy pozycji;
* programowanie zadan wykonywanych przez robota przystepnym jezykiem programowania oparty na jezyku
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MelfaBasiclV. Wystarczy zna¢ kilka podstawowych funkcji (tj. MOV, HCLOSE/HOPEN DLY);

* programowanie w G-Code;

» modelowanie konstrukcji brylowych ramienia z wykorzystaniem prostych szkicow brylowych zaimplementowanych
w aplikacji lub z wykorzystaniem plikéw brytlowych typu stl, obj, 3ds;

swstawianie dodatkowych obiektow w przestrzeni robota tj. obiekty manipulacji (kula, walec, szescian), stoliki, palety,
pojemniki, magazyny

» wspoélprace z interaktywnymi obiektami tj. czujniki, magazyny, transportery taSmowe, transportery
liniowe/obrotowe, pochylnie itp.;

« symulacje dynamiki obiektow tj. grawitacja, masa, tarcie statyczne i kinetyczne, wspotczynnik odbi¢, co umozliwia
odwzorowanie rzeczywistego zachowywania si¢ obiektow w srodowisku wirtualnym;

*kreslenie przestrzeni roboczej dowolnej konstrukeji robota z zachowanie zakresu ruchu poszczegdlnych cztonow;
*mozliwo$¢ przedstawienia réznych rozwiazan zadania odwrotnego dla zrozumienia istoty niejednoznacznosci
wyznaczenia pozycji napedéw na podstawie pozycji XYZ i kata podejscia.

D) Jedna mini linii produkcyjna (1 zestaw) jako dodatek do jednego z ww. zestawow sterowana elektrycznie za
pomocg sterownikéw PLC bedacych na wyposazeniu zamawiajacego (LOGO firmy Siemens ) oraz Programu
do projektowania i symulacji uklad6éw elektronicznych oraz elektrotechnicznych
Zestaw ma sklada¢ si¢ z minimum 3 modulow :

-stacji magazynowania

-stacji manipulacji

-podajnika liniowego
Jesli do poprawnej pracy zestawu potrzebne jest dodatkowe zasilanie elektryczne lub pneumatyczne zasilacz i
sprezarka musza by¢ wyposazeniem zestawu. Dodatkowo zestaw ma by¢ wyposazony w minimum 3 interfejsy
umozliwiajace komunikacje zestawu z komputerem PC.




