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Zatgcznik nr 7
OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Doposazenie dla zawodu Technik mechatronik — w ramach realizacji projektu pn.: "Absolwent ZS nr 2
w Wieluniu — nowe perspektywy w transformacji*.

Lp Nazwa Wymagane parametry techniczne | Ilos¢ Je?nr;gi;ka

Modut sktada sie z dwdch podajnikéow o
dtugosci min. 600 mm i szerokosci min.
40 mm.

Kazdy podajnik wyposazony jest w dwa
separatory pneumatyczne do
zatrzymania lub zrzucania detali, dwie
zjezdzalnie, po ktérych zrzucony detal
moze sie zeslizngé, oraz dwa czujniki do
wykrywania obecnosci detalu.

Boki tasmociggu zabezpieczone przed
zsuwaniem detalu bandami, do ktdrych
mocowane sg separatory i czujniki.
Naped podajnikéw realizowany silnikiem
DC lub krokowym.

Sterowanie kierunku i predkosci
przemieszczania ze sterownika PLC.
Podajniki majg mie¢ mozliwosc
pofaczenia w jeden szeroki podajnik po
zdjeciu band wewnetrznych. Wéwczas

Modut transportu z podajnikiem mozna transportowac
1 sortowaniem detali - palete 120x80mm lub stolik opisany przy 1 kpl
' magazyn wyjsciowy, stanowisku z robotem pozycja numer 4. '
zestaw Dodatkowo w module nalezy dostarczy¢

dwa magazyny we/wy o szerokosci min
80 mm i dtugosci 120 mm, ktére mozna
dostawi¢ do podwdjnego tasmociggu,
celem wyprowadzania i wprowadzenia
palety na tasmociag.

Magazyn we/wy musi posiada¢ modut
pneumatyczny do wsuniecia palety na
tasmociagg lub posiadac ruchoma tasme,
ktdra zrealizuje to zadanie. Dodatkowo
magazyn we/wy ma posiadac czujnik
obecnosci palety.

Dodatkowo modut musi zawiera¢:
Pomoce dydaktyczne w j. polskim, co
najmniej takie jak: podrecznik
uzytkownika, zestaw ¢éwiczen
praktycznych, program demonstracyjny
na sterownik PLC — 1 kpl.

Wirtualny interaktywny model
stanowiska w programie , wirtualna
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pracownia” opisanym w poz. 17.
Certyfikat CE wraz z dostawa.

Modut magazynowania z
3-osiowym robotem
2. kartezjanskim
(manipulatorem) —
zestaw

Stanowisko ma umozliwia¢ zapoznanie
sie z obstugg modelu robota 3-osiowego
kartezjanskiego lub manipulatora, w
zaleznosci od sposobu sterownia.
Manipulator ma realizowac ruch w osi X,
Z dzieki napedom elektrycznym (silnik
krokowy), w osi Y naped pneumatyczny.
Na koricu osi Y zastosowany chwytak
nadci$nieniowy. Stanowisko umozliwia
zamiane chwytaka na chwytak
podcis$nieniowy (rowniez dostarczony w
dostawie).

Réwnolegle do robota posadowiony jest
magazyn do przechowywania
elementéw. Magazyn posiada min. 4
potki po 6 pozycji odktadaczych na
kazdej.

Pod magazynem znajduje sie podajnik
liniowy, ktérym detale sg dostarczane
lub odbierane z magazynu.

Stanowisko moze pracowac jako
samodzielny obiekt lub pracowac¢ w
zestawie z innymi stacjami opisanymi w
OPZ.

Stanowisko ma posiadad interfejsy
umozliwiajgce podpiecie sterownikow
PLC i paneli HMI, opisanych w poz. 15.
Podajnik ma posiadac dwa separatory
do zatrzymywania detalu na poczatku
lub koncu oraz dwa czujniki optyczne do
rozpoznawania obecnosci detalu.
Dodatkowo modut musi zawierac¢:
Pomoce dydaktyczne w j. polskim, co
najmniej takie jak: podrecznik
uzytkownika, zestaw éwiczen
praktycznych, program demonstracyjny
na sterownik PLC, — 1 kpl.

Wirtualny interaktywny model
stanowiska w programie ,wirtualna
pracownia” opisanym w poz. 17.
Certyfikat CE wraz z dostawa.

kpl.

3. Modut montazu - zestaw

Modut montazu sktada sie z dwdch
magazynow grawitacyjnych z
sitownikiem pneumatycznym do
wysuwania dolnego detalu. Magazyny
korpuséw (pierwszy magazyn) i
magazyny pokrywek (drugi magazyn)
usytuowane sg tak na ptycie, aby po
wysunieci z pierwszego magazynu

kpl.
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korpusu zostat on dodatkowym
sitownikiem przemieszony pod magazyn
pokrywek. Tam nastepuje wysuniecie i
nasuniecie pokrywki na korpus. W
kolejnym kroku pokrywka jest dociskana
kolejnym sitownikiem. Po zmontowaniu
zestaw (korpus i pokrywka)
przemieszczany jest na pole odktadcze.
Pole odktadcze moze zostac
zdemontowane, a w to miejsce mozna
dodaé podajnik liniowy. Z pola
odktadczego zmontowany zestaw jest
odbierany manipulatorem lub robotem.
Dodatkowo modut musi zawieraé:
Pomoce dydaktyczne w j. polskim, co
najmniej takie jak: podrecznik
uzytkownika, zestaw ¢éwiczen
praktycznych, program demonstracyjny
na sterownik PLC, — 1 kpl. Wirtualny
interaktywny model stanowiska w
programie , wirtualna pracownia”
opisanym w poz. 17.

Certyfikat CE wraz z dostawa.
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Modut z robotem
dydaktycznym sterowany
jezykiem robotéw
przemystowych - zestaw

Stanowisko robota ma posiadac stolik z
min. 4 polami odktadczymi do pracy jako
samodzielne stanowisko.

Cztery pola majg mie¢ mozliwos¢
pozycjonowania detalu.

Na stoliku ma by¢ mozliwosé
jednoznacznego posadowienia
opakowania zbiorczego do
konfekcjonowania wyrobow lub palety
min. 120x80 mm. Wodwczas robot
powinien pracowac obok stanowiska
magazynu wysokiego sktadowania i
pobierac¢ bezposrednio z podajnika lub
palety detale i umieszczac je w
opakowaniu zbiorczym.

Stolik ma posiadac dodatkowy sitownik
umozliwiajgcy zepchniecie
zapakowanego opakowania zbiorczego.
Uktad pozycjonujacy robota na ptycie
musi by¢ tatwo demontowalny, aby
mozna byto ramie robota w innej
konfiguracji posadowi¢ obok modutu
montazu lub modutu procesowo-
obrébczego i tam wykorzystaé jego
funkcjonalnosé do przektadania
ztozonych detali.

Parametry robota:

Liczba osi: 4

kpl.




Fundusze Europejskie

** o

Rzeczpospolita Dofinansowane przez < T

dla tédzkiego - Polska Unie Europejska s, . Iy

UdZwig min. 500 g

Zasieg maksymalny: 320 mm
Doktadno$¢ pozycjonowania: +/- 0,1 mm
Komunikacja: USB (USB-UART)

Zasilacz (w zestawie): od 100 V do 240 V
50V /60 Hz

Zasilanie robota: 12VDC/7 A

Pobdr mocy: do 60 W

Robot ma by¢ programowany za
pomocy aplikacji z pozycji 17, z
mozliwoscig komunikacji ze
sterownikami PLC.

Dodatkowo modut musi zawieraé:
Pomoce dydaktyczne w j. polskim, co
najmniej takie jak: podrecznik
uzytkownika, zestaw ¢éwiczen
praktycznych, program demonstracyjny
na sterownik PLC —1 kpl.

Wirtualny interaktywny model
stanowiska w programie ,wirtualna
pracownia” opisanym w poz 17.
Certyfikat CE wraz z dostawa.

wojewddztwo
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Modut procesowo -
obrébczy z kontrolg
jakosci oparty na stole
obrotowym, zestaw

Modut ma petnic role gniazda obrdébczo-
kontrolnego. Gtéwnym komponentem
modutu ma by¢ stolik obrotowy z
mozliwoscig konfiguracji pracy jako
stolik z matg tarczg, na ktérej beda 4
pola odktadcze oraz z duzg tarczg, z 8
polami odkfadczymi.

Stolik ma mieé¢ mozliwosé zmiany silnika
napedzajgcego.

W zestawie nalezy dostarczy¢ silnik DC
oraz silnik krokowy wraz z przytgczami
niezbednymi do podfgczenia obydwu
napedow do sterownikéw PLC.
Dodatkowo do stanowiska nalezy dodac
dodatkowa 0§ Z, do ktérej mozna
zamocowac wiertarke do symulacji
wiercenia lub dyspenser do naktadania
kleju.

Zaréwno wiertarke, jak i dyspenser,
nalezy dostarczy¢ w ramach dostawy.
Drugim podzespotem modutu ma by¢
podajnik grawitacyjny do podawania
znacznikéw lub tagéw RFID.

Znaczniki lub tagi majg by¢ naktadane
przez robota na pokrywke w
odpowiednim zagtebieniu, gdzie
wczesniej zostanie natozony klej.

Z kolejnego gniazda zmontowany detal
ma zosta¢ pobrany przez robota lub

kpl.
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zepchniety na zjezdzalnie lub tasmociag.

Dodatkowo modut musi zawiera¢:
Pomoce dydaktyczne w j. polskim, co
najmniej takie jak: podrecznik
uzytkownika, zestaw éwiczen
praktycznych, program demonstracyjny
na sterownik PLC —1 kpl.

Wirtualny interaktywny model
stanowiska w programie , wirtualna
pracownia” opisanym w poz 17.
Certyfikat CE wraz z dostawa.

wojewddztwo

tadzkie

Stanowisko do regulacji i

pomiaru poziomu cieczy

sterowane sterownikiem
PLC

Stanowisko zmontowane na
aluminiowej ptycie o wymiarach
400x600 mm lub wiekszej, posiada dwa
zbiorniki. Zbiornik bazowy oraz zbiornik
pomiarowy. Woda przepompowywana
jest ze zbiornika bazowego do zbiornika
pomiarowego za pomocg pompy o
regulowanej wydajnosci.

W uktadzie doprowadzajgcym wode
zamontowany jest przeptywomierz. Ze
zbiornika pomiarowego wode mozna
odprowadzi¢ uktadem rur powrotnych.
Na powrocie zatozony jest zawor,

ktérym mozemy wprowadzié zaktécenie.

Poziom wody w zbiorniku jest mierzony
przez czujnik ultradzwiekowy poziomu
cieczy. W zbiorniku pomiarowym
zamontowano dodatkowo dwa czujniki
poziomu - mini i max - oraz czujnik
odcinajgcy prace pompy po
przekroczeniu poziomu maksymalnego.
Stanowisko moze by¢ sterowane za
pomocg sterownika PLC we/wy
analogowymi lub przemystowym
regulatorem PID.

Stanowisko bedzie sterowane
sterownikiem PLC zgodnie z opisem w
pozycji 15.

Wraz ze stanowiskiem nalezy
dostarczy¢ niezbedne okablowanie i
zasilanie jesli w/w jest potrzeba do
poprawnej pracy urzadzenia.

kpl.

Uwaga dotyczy trzech ponizszych pozycji tj. poz 7, 8 i 9. Stanowisko laboratoryjne
sktadajace sie z fizycznego oprzyrzadowania oraz wirtualnego srodowiska instalowanego
na komputerze PC do przeprowadzenia ¢wiczen z szerokiego zakresu wiedzy. Zestaw
sktada sie z oprzyrzagdowania niezbednego do prowadzenia dowolnego ¢wiczenia
(zestawu bazowego) i z fizycznych kart pomiarowych wraz z pakietem kurséw
multimedialnych do przeprowadzenia éwiczenia z wybranego obszaru. Zamawiajgcy
oczekuje dostarczenia jednego zestawu bazowego, ktory zostat opisany przy okazji poz. 7
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»Stanowisko do regulacji przeptywu cisnienia pozycji temperatury wraz z zestawem
bazowym” oraz trzech kart opisanych w pozycji 7, 8i 9.

Stanowisko do regulacji
przeptywu cisnienia
pozycji temperatury wraz
z zestawem bazowym

Zestaw bazowy:

® Fizyczny interfejs z wyprowadzeniami
sygnatéw, interfejs z instrumentami
wirtualnymi oraz ztgczem do
podtgczenia kart eksperymentalnych
bezposrednio lub za pomocg modutéw
eksperymentalnych jako elementéw
posrednich do podpiecia kart
pomiarowych (1 szt).

e Modut eksperymentalny (2 szt.)

» Akcesoria pomiarowe tj. boczniki i
kable pofagczeniowe (1 zestaw.)

Oferowany zestaw ma by¢
komputerowym systemem szkolenia i
eksperymentowania w zakresie
ksztatcenia i doskonalenia zawodowego.
Wszystkie oferowane kursy. tj.
dedykowane programy oraz materiaty
szkoleniowe bez znaczenia na omawiany
zakres wiedzy majg zawierac:

e teoretyczne podstawy i opisy
eksperymenty.

® animacje, opis przebiegu
laboratorium, tabele pomiarowe itd
wej$é/wyjs¢ pomiarowych i sterujgcych

enarzedzie do diagnozowania
postepdw uczniéw - monitorowane i
dokumentowane elektronicznie na
podstawie eksperymentow,
polegajgcych na wyszukiwaniu btedéw

e Usterki symulowane przez sprzet
o testy wiedzy

Stanowisko do regulacji przeptywu
ci$nienia, pozycji temperatury
A)Fizyczny element karta pomiarowa:

e Zestaw doswiadczalny: petle
sterowania temperaturg, poziomem,
potozeniem, predkoscig i oswietleniem z
wejsciami do przetgczania zmiennych
zaktdcajacych

e Kontrolery P, | i D, ktére mozna
dowolnie tgczy¢ i ktdre majg niezaleznie
konfigurowalne parametry

¢ Konfigurowalne sterowniki dwu- i
tréjpozycyjne z regulowang histerezg

Kpl.
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przetgczania
¢ Regulowany analogowy regulator PID

B) ptyta CD-ROM z wirtualnym kursem w
postaci przegladarki, w ktérym oprécz
wiedzy teoretycznej bedzie rowniez opis
tego, jak przeprowadzié ¢wiczenia, wraz
z prezentacjami i animacjami oraz
tabelami pomiarowymi. Materiat
zebrany w ramach kursu musi poruszaé
nastepujgce zagadnienia:

* Wirtualne instrumenty do analizy i
optymalizacji petli sterowania

® Zawartos¢ szkolenia:

o Zasady dziatania sterowania w petli
otwartej i zamknietej

o Projektowanie i dziatanie kontroleréw
ciggtych i nieciggtych

o Kontrola temperatury za pomoca
sterownikéw przetaczajacych i ciggtych
o Kontrola predkosci dla 4-
kwadrantowego uktadu napedowego

o Kontrola potozenia wzdtuz osi liniowej
o Projekt sterowania o$wietleniem w
pomieszczeniu

o Pomiar odpowiedzi petli sterowania w
czasie: rejestracja odpowiedzi skokowej
o Eksperymentalne badanie odpowiedzi
sterowania réznych regulatoréow
ciggtych

o Ustawianie parametrow i
optymalizacja petli sterowania

o Badanie odpowiedzi uktadu sterowania
na zmiany zmiennych referencyjnych i
zaktdcajacych

o Badanie zamknietych petli sterowania

wojewddztwo

tadzkie

Stanowisko do badania
silnikow krokowych

Zakres dostawy:

A)Fizyczne elementy - karty pomiarowe:
e karta stanowiska doswiadczalnego z 2-
fazowym silnikiem krokowym (min. 200
krokéw na obrdt) i tarczg przyrostowa

e uktad wzbudzenia z 6 wejsciami
sterujgcymi i stopniem wzmacniacza
mocy, zintegrowanym uktadem regulacji
pradu, z mozliwoscig przetgczania na
uktad komutacji oporowej

e wskaznik przecigzenia i statusu za
pomoca diod LED

B) ptyta CD-ROM z wirtualnym kursem w
postaci przegladarki, w ktérym oprécz
wiedzy teoretycznej bedzie rowniez opis

kpl.
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jak przeprowadzi¢ éwiczenia z
prezentacjamii animacjami oraz
tabelami pomiarowymi. Materiat
zebrany w ramach kursu musi poruszac
nastepujgce zagadnienia:

® zapoznanie z typowymi obszarami
zastosowan silnikdw krokowych

e zapoznanie z budowg i zasada
dziafania silnikéw krokowych: silnik
krokowy z magnesem trwatym, silnik
krokowy reluktancyjny i silnik krokowy
hybrydowy

® zapoznanie z zaletami i wadami
réznych typow silnikéw krokowych

® zapoznanie z réznymi zasadami
wysterowania silnikow krokowych
(unipolarnych i bipolarnych)

e zapoznanie z trybami pracy petno- i
potkrokowej

¢ doswiadczalne wyznaczenie kata
kroku, maksymalnej czestotliwosci pracy
i uruchomienia

e pomiarowe badanie sygnatéw
sterujgcych w trybie poét- i
petnokrokowym

e analiza sygnatéw sterujacych przy
zmianie kierunku obrotow

e zapoznanie z réznymi metodami
regulacji prgdu w silnikach krokowych
¢ doswiadczalne ustalenie uzywanego
uktadu regulacji prgdu na podstawie
sygnatéw sterujgcych

e utworzenie programu do
pozycjonowania silnika krokowego przy
zastosowaniu potozen wzglednych lub
bezwzglednych

e czas trwania kursu: min. 3 godz.

wojewddztwo

tadzkie

Stanowisko do badania
silnikow AC

Zakres dostawy:

A)Fizyczny element - karty pomiarowe:

e karta stanowiska doswiadczalnego ze
stojanem z uzwojeniem tréjfazowym,
kondensatorami rozruchowymi i
roboczymi, jak rowniez czujnikami
temperatury ze zrédtem pradu

e wirniki: wirnik klatkowy, wirnik z
magnesem trwatym, wirnik z
uzwojeniem otwartym

B) ptyta CD-ROM z wirtualnym kursem w
postaci przegladarki, w ktérym oprécz
wiedzy teoretycznej bedzie rowniez opis
jak przeprowadzi¢ ¢éwiczenia z

kpl.
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prezentacjamii animacjami oraz
tabelami pomiarowymi. Materiat
zebrany w ramach kursu musi poruszac
nastepujgce zagadnienia:

® zapoznanie z typowymi rodzajami
zastosowan maszyn o wirujgcym polu
magnetycznym

® objasnienie zasady indukcji
elektromagnetycznej

¢ objasnienie budowy i zasady dziatania
maszyn o wirujgcym polu
magnetycznym

¢ objasnienie réznicy pomiedzy pracg
silnikowg i praca pradnicowg

® zapoznanie z najwazniejszymi
elementami maszyn o wirujgcym polu
magnetycznym: wirnik i stojan

* doswiadczalne udowodnienie
powstawania momentu obrotowego i
zasady dziafania pradnicy

e powstawanie wirujgcego pola
magnetycznego w maszynach o
wirujgcym polu magnetycznym:
doswiadczalne udowodnienie
wystepowania wirujgcego pola
magnetycznego w stojanie

¢ zapoznanie z zasadg dziafania
transformatora obrotowego

e pomiarowe badanie maszyny o
wirujgcym polu magnetycznym przy
pofaczeniu w gwiazde i w tréjkat

e pomiar pradu i napiecia
miedzyprzewodowego i fazowego

e pomiar pradu i napiecia wirnika

e interpretacja tabliczki znamionowej
¢ zapoznanie z danymi znamionowymi i
parametrami maszyny elektrycznej: cos
&, liczba par biegunéw, moment
obrotowy, liczba obrotéw, poslizg

e zapoznanie z budowg i zasadg
dziatania maszyny asynchronicznej z
wirnikiem klatkowym

e pomiarowe badanie silnika
klatkowego: charakterystyka
czestotliwosciowa, charakterystyki
sterowania, zmiana kierunku obrotow
e pomiarowe badanie charakterystyki
roboczej maszyny synchronicznej o
wirniku z magnesem trwatym

® zapoznanie z zasadg dziatania silnika
kondensatorowego (uktad Steinmetza)
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* pomiarowe badanie charakterystyki
roboczej silnika kondensatorowego

® objasnienie znaczenia kontroli
temperatury maszyn elektrycznych

e pomiar temperatury uzwojenia przy
pracujgcej maszynie

e wyszukiwanie btedéw (mozliwos¢
aktywowania 4 btedéw za pomocg
przekaznikow)

e czas trwania kursu: min. 5 godz. (z
czego min. 0,5 godz. wyszukiwania
bteddw)

wojewddztwo

tadzkie

10.

Stanowisko hydrauliki i
elektrohydrauliki
transparentnej

Stanowisko hydrauliczne transparentne
tzn. elementy wykonane z poliweglanu,
dzieki czemu mozliwa jest obserwacja
przeptywy medium (oleju).

Do stanowiska trzeba doda¢ min. 5
litrowy zbiornik oleju z olejem
barwionym np. na czerwono.
Stanowisko bedzie umozliwiato
omoéwienie istoty dziatania uktadu
hydraulicznego.

Ze wzgledu bezpieczenstwa stanowisko
powinno by¢ zasilane cisSnieniem ponizej
10 bar.

Komponenty zestawu hydrauliki
transparentnej majg mieé tg sama
funkcjonalnosé, co przemystowe
podzespoty hydrauliczne.

Stanowisko nalezy dostarczyé razem z
ptyta aluminiowa z rowkami do
montazu. Dostarczone podzespoty
zgodnie z listg ponizej majg posiadac
system mocowania do ptyty.

Panel montazowy, poziomy - 1 szt.
Przenosna pompa hydrauliczna - 1 szt.
Olej o czerwonym zabarwieniu - 1 szt.
Sitownik dwustronnego dziatania - 1 szt.
Silnik zebaty o zazebieniu zewnetrznym -
1 szt.

Zawor suwakowy 4/2, bistabilny
sterowany elektrycznie - 1szt.

Zawor suwakowy 4/2, bistabilny
sterowany recznie - 1 szt.

Zawor suwakowy 4/3, sterowany
recznie, zamkniety w potozeniu
neutralnym [E]- 1 szt.

Zawor zwrotny - 1 szt.

Zawor dtawigco — zwrotny - 2 szt.
Zestaw 5-ciu przewodow - 2 szt.

Blok z 6-cioma wtykami - 1 szt.

kpl.
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Czwornik - 4 szt.
Tréjnik z manometrem - 2 szt.

wojewddztwo
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11.

Zestaw dydaktyczny do
sterowania napedami
liniowymi napedzanymi
réznymi silnikami
elektrycznymi, w tym:
silnik serwo,
serwomechanizm
potozenia silnika DC,
manipulator dwuosiowy
(silniki krokowe)

Zestaw ma sktadac sie z trzech
stanowisk pozwalajacych na szkolenie z
zakresu sterowania i badania trzech
rodzajéw napeddéw elektrycznych.

W kazdym zestawie nalezy zastosowac
naped liniowy napedami z wybranym
silnikiem.

Stanowska majg byé zmontowane na
ptycie profilowanej aluminiowej z
rowkami 5 o wymiarach min. 600x400
mm lub wiekszej, zgumowymi nézkami
oraz uchwytami umozliwiajacymi
przenoszenie.

Poszczegdlne stanowiska majg by¢
napedzane:

e silnik serwo:

stanowisko zmontowane na ptycie
profilowanej min. 400x600 mm
zawierajace silnik serwo i dodatkowe
elementy niezbedne do
przeprowadzenia ¢wiczen z zasad
dziatania i starowanie obiektem.
Stanowisko ma wspdtpracowac ze
stanowiskiem sterownikéw PLC (poz 15),
tzn. ma zawierac interfejs pozwalajacy
na podpiecie do stanowiska
wielozytowego przewodu do
komunikacji ze sterownikiem.

e serwomechanizm potozenia silnika DC:
stanowisko zmontowane na ptycie
profilowanej min. 400x600 mm,
zawierajace silnik DC z enkoderem i
dodatkowe elementy niezbedne do
przeprowadzenia ¢wiczen z zasad
dziatania i starowanie obiektem.
Stanowisko ma wspodtpracowac ze
stanowiskiem sterownikéw PLC (poz.
15), tzn. ma zawierad interfejs
pozwalajgcy na podpiecie do stanowiska
wielozytowego przewodu do
komunikacji ze sterownikiem.

e Manipulator 2 osiowy (silniki
krokowe):

stanowisko zmontowane na ptycie
profilowanej min. 600x640 mm
zawierajace silniki krokowe i dodatkowe
elementy niezbedne do
przeprowadzenia ¢wiczen z zasad
dziafania i starowanie obiektem.

kpl.
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Silniki maja by¢ napedem dla osi liniowej
tak, aby cate stanowisko petnito role
manipulatora kartezjanskiego z
zakresem pracy min. 300x300 mm.
Stanowisko ma wspotpracowac ze
stanowiskiem sterownikéw PLC (poz.
15), tzn. ma zawierac interfejs
pozwalajgcy na podpiecie do stanowiska
wielozytowego przewodu do
komunikacji ze sterownikiem.

12.

Stanowisko do regulacji
temperatury sterowane
sterownikiem PLC

Umozliwia pomiar przemystowymi
czujnikami temperatury, regulacje mocy
grzatki oraz wprowadzanie zaktécen w
postaci chtodzenia wentylatorem.
Uktad pozwala na regulacje predkosci
pracy wentylatora (wielkosci
zaktdcenia).

Obiektem podgrzewanym jest
aluminiowy blok, a elementem
grzewczym tranzystor mocy.
Urzadzenie zasilane napieciem 24V.
Sygnaty sterujgce 0-10V lub 4-20mA.
Pomiar temperatury realizowany za
pomoca czujnikéw przemystowych
Pt1000 lub Pt100 oraz uktadu, ktéry
pozwala wartos$¢ temperatury podac
napieciowo 0-10V i prgdowo 4-20mA.
Stanowisko moze by¢ sterowane za
pomocy sterownika PLC we/wy
analogowymi lub przemystowym
regulatorem PID.

Stanowisko bedzie sterowane
sterownikiem PLC zgodnie z opisem w
pozycji 15.

Woraz ze stanowiskiem nalezy dostarczy¢
niezbedne okablowaniem i zasilanie,
jesli w/w sg potrzebne do poprawnej
pracy urzadzenia.

szt.

13.

Detale, obiekty
manipulacji na
zakupionej linii
produkcyjnej oraz do
stanowiska modutu
transportu z
sortowaniem detali

Detale, obiekty manipulacji potrzebne
do mini linii z pozycji 1, 2, 3, 4, 5.

Min. 24 korpusy i pokrywki, w trzech
kolorach o srednicy 40 mm i wysokosci
25 mm, korpus i pokrywa do zamkniecia
korpusu od gory z gniazdem do
wklejenia znacznika.

Po osiem zestawdw jednym kolorze.
Min. 24 znaczniki o $rednicy 25 mmii
wysokosci 1,3 mm.

2 palety min. 120-80 mm.

zestaw

14.

Pracownia
egzaminacyjna - zestaw

Ptyta montazowa egzaminacyjna
pozioma z profili aluminiowych

zestaw
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rowkowanych o wymiarach min. 1000
mm x 800 mm, z rowkami montazowymi
typu T8, z 2 lub 4 uchwytami
transportowymi — 1 szt.

Przekaznik — cewka 24 V DC; min. 4
zestyki przetaczne;

sygnalizacja zadziafania;

przycisk testujacy;

montaz w gniezdzie wtykowym — 2 szt.
Przekaznik czasowy wielofunkcyjny;
napiecie znamionowe 24V DC; - 2 szt.
Lampka sygnalizacyjna — napiecie
znamionowe 24 V DC; montaz na szynie
TH-35; kolor czerwony; oznaczenia
zaciskow: X1, X2 — 1 szt.

Lampka sygnalizacyjna — napiecie
znamionowe 24 V DC; montaz na szynie
TH-35; kolor z6tty; oznaczenia zaciskdw:
X1, X2 —1 szt.

Lampka sygnalizacyjna — napiecie
znamionowe 24 V DC; montaz na szynie
TH-35; kolor zielony; oznaczenia
zaciskow: X1, X2 — 1 szt.

Przycisk sterowniczy — zestyk NO;
monostabilny; wciskany; montowany na
szynie TH-35; oznaczenia zaciskow: 3, 4
—2szt.

Przycisk sterowniczy — zestyk NC;
monostabilny; wciskany; montowany na
szynie TH-35; oznaczenia zaciskow: 1, 2
—2szt.

Przycisk sterowniczy — zestyk NO;
bistabilny; wciskany; montowany na
szynie TH-35; oznaczenia zaciskow: 3, 4
—2szt.

Przycisk sterowniczy — zestyk NC;
bistabilny; wciskany; montowany na
szynie TH-35; oznaczenia zaciskow: 1, 2
—2szt.

Czujnik zblizeniowy indukcyjny —
napiecie zasilania 24 V DC; PNP NO; 3-
przewodowy; przewdd min. 1,5 m;
cylindryczny gwintowany; z dwiema
nakretkami; nominalna strefa dziatania
min. 2 mm; oznaczenia wyprowadzen:
BU, BN, BK — 1 szt.

Czujnik zblizeniowy pojemnosciowy —
napiecie zasilania 24 V DC; PNP NO; 3-
przewodowy; przewdd min. 1,5 m;
cylindryczny gwintowany; z dwiema
nakretkami; nominalna strefa dziatania

wojewddztwo
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min. 2 mm; oznaczenia wyprowadzen:
BU, BN, BK — 1 szt.

Czujnik optyczny odbiciowy — osiowy;
napiecie zasilanie 24 V DC; PNP NO; 3-
przewodowy; przewdd min. 1,5 m;
cylindryczny gwintowany; z dwiema
nakretkami; nominalna strefa czutosci
min. 60 mm; oznaczenia wyprowadzen:
BU, BN, BK — 1 szt.

Czujnik optyczny refleksyjny — osiowy;
napiecie zasilania 24 V DC; PNP NO; 3-
przewodowy; przewod min. 1,5 m;
cylindryczny gwintowany; z dwiema
nakretkami; zasieg dziatania min. 600
mm; oznaczenia wyprowadzen: BU, BN,
BK; z reflektorem lub lustrem — 1 szt.
Czujnik ultradZzwiekowy prosty —
obudowa cylindryczna IP67; wyjscie PNP
NO; zasilanie 20-30 V DC; strefa
zadziatania do 300 mm; z przewodem
min. 1,5 m —1 szt.

Wspornik montazowy do czujnikéw
katowy; mozliwos¢ tatwego
przykrecenia do ptyty rowkowanej;
dopasowywany do czujnikéw
(zamontowany na czujniku) — 5 szt.
tacznik krancowy elektryczny —
sterowany dzwignig z rolka; zestyki min.
1 NOi 1 NC; mozliwos¢ przykrecenia do
ptyty; z przewodem min 1,5 m
zakorczonym tulejkami zaciskowymi — 2
szt.

Elektryczny sitownik liniowy - napiecie
zasilania 24 V DC, max. prad 2,5 A,
wysuw max. 300 mm, posiadajgcy
zabezpieczenie w postaci wbudowanych
wytacznikdw krancowych; z przewodami
przytaczeniowymi o dtugosci min. 1,5 m
zakonczonymi tulejkami zaciskowymi — 1
szt.

Zasilacz 24 V DC; min.9A; montaz na
szynie TH-35 —1szt.

Przetwornik cisnienia — zakres cisnienia
0+10 bar; 2-przewodowe wyjscie
prgdowe 4+20 mA,; zasilanie 24 V DC; z
przewodem zakoriczonym tulejkami
zaciskowymi min 1,5 m; — 1 szt.
Manometr — zakres cisnienia 0+10 bar;
podziatka co 0,2 bar; klasa doktadnosci
1,6 lub 2,5; przytgcze gwintowe — 1 szt.
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Zfaczka prosta z gwintem zewnetrznym
dla przewodu pneumatycznego 6 mm; z
gwintem zewnetrznym odpowiednim do
dostarczanych elementéw - 30 szt.
Zfaczka prosta z gwintem zewnetrznym
dla przewodu pneumatycznego 4 mm; z
gwintem zewnetrznym odpowiednim do
dostarczanych elementéw - 30 szt
Tréjnik pneumatyczny typu T; dla
przewodu pneumatycznego 6 mm -5
szt.

Tréjnik pneumatyczny typu T; dla
przewodu pneumatycznego 4 mm - 5
szt.

Czwornik pneumatyczny dla przewodu
pneumatycznego 6 mm - 2 szt.
Czwornik pneumatyczny dla przewodu
pneumatycznego 4 mm - 2 szt.

Sitownik pneumatyczny jednostronnego
dziatania pchajacy ze sprezyng zwrotng z
jednostronnym ttoczyskiem; z
magnetyczng sygnalizacjg potozenia
ttoka; ttoczysko z gwintem
zewnetrznym; mozliwos¢
przymocowania do ptyty; sSrednica ttoka
15-25 mm; skok 50 mm; cisnienie pracy
1+9 bar — 1 szt.

Sitownik pneumatyczny jednostronnego
dziatania cisnienie pracy 1+9 bar — 1 szt.
Pneumatyczny elektrozawér
rozdzielajgcy 5/2 bistabilny; sterowany
dwiema cewkami 24 V DC, armatura
pneumatyczna, uchwyt montazowy do
ptyty rowkowanej — 1 szt.
Pneumatyczny elektrozawér
rozdzielajacy 5/2 monostabilny;
sterowany cewka 24 V DC, armatura
pneumatyczna, uchwyt montazowy do
ptyty rowkowanej — 1 szt.
Pneumatyczny elektrozawér
rozdzielajgcy 5/3 monostabilny;
sterowany dwiema cewkami 24 V DC,
potozenie spoczynkowe wymuszane
dwiema sprezynami, uchwyt montazowy
do ptyty rowkowanej, armatura
pneumatyczna — 1 szt.

Pneumatyczny elektrozawér
rozdzielajgcy 3/2 monostabilny NC;
sterowany cewka 24 V DC, i sprezyng,
uchwyt montazowy do ptyty
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rowkowanej, armatura pneumatyczna —
1 szt.

Pneumatyczny elektrozawoér
rozdzielajgcy 3/2 monostabilny NO;
sterowany cewka 24 V DC, i sprezyng,
uchwyt montazowy do ptyty
rowkowanej, armatura pneumatyczna —
1 szt.

Zawor dtawigco-zwrotny — cisnienie
robocze 0+10 bar; montowany na
przewodzie 6 mm; pokretto regulacyjne
—2szt.

Zawor dtawigco-zwrotny — cisnienie
robocze 0+10 bar; montowany na
przewodzie 4 mm; pokretto regulacyjne
—2szt.

Kontaktronowy czujnik potozenia ttoka —
zestyk NO; 2-przewodowy; z przewodem
min 1,5 m; odpowiedni do sitownika — 2
szt.

Kontaktronowy czujnik potozenia ttoka —
zestyk NC; dwuprzewodowy; z
przewodem min 1,5 m; oznaczenia
wyprowadzen 1, 2; odpowiedni do
sitownika — 1 szt.

Potprzewodnikowy czujnik potozenia
ttoka — napiecie zasilania 24 V DC; PNP
NO; z przewodem min 1,5 m; oznaczenia
wyprowadzen: BU, BN, BK; odpowiedni
do sitownika — 2 szt.

Pirometr optyczny — min. zakres
pomiarowy od -50°C do 150°C, zasilanie
bateryjne — 1 szt.

Tachometr laserowy - z interfejsem USB
i dedykowanym oprogramowaniem
komputerowym, zakres predkosci od 10
do min. 3000 obr./min, przenosny,
optymalna odlegtos¢ pomiaru 50+200
mm — 1 szt.

Ztaczka na szyne TH-35 - niebieska;
przelotowa; 1-poziomowa; 4-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1404 — 10 szt.
Ztaczka na szyne TH-35 - niebieska;
przelotowa; 1-poziomowa; 2-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1204 - 10 szt.
Ztaczka na szyne TH-35 - czerwona;
przelotowa; 1-poziomowa; 4-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1403 — 10 szt.
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Ztaczka na szyne TH-35 - czerwona;
przelotowa; 1-poziomowa; 2-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1203 — 10 szt.
Ztgczka na szyne TH-35 - z6tto-zielona;
przelotowa; 1-poziomowa; 4-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1407 — 2 szt.
Ztgczka na szyne TH-35 -z6tto-zielona;
przelotowa; 1-poziomowa; 2-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1207 — 2 szt.
Zfaczka na szyne TH-35 - szara;
przelotowa; 1-poziomowa; 4-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1401 — 10 szt.
Ztaczka na szyne TH-35 - szara;
przelotowa; 1-poziomowa; 3-
przewodowa; przekrdj przewodu
0,5+2,5 mm2 WAGO 2002-1301

—10szt.
Ztaczka na szyne TH-35 - szara;
przelotowa; 1-poziomowa; 2-
przewodowa przekrdj przewodu 0,5+2,5
mm2 WAGO 2002-1201 —30 szt.
Ztaczka zasilajgca do czujnikéw - 24 V
DC; 3-przewodowa; 3-poziomowa;
przekréj przewodu 0,5+2,5 mm?2; z LED;
do czujnikéw typu PNP 280-564/281-
483 -5 szt.
Ztaczka do czujnikdéw - 3-przewodowa;
3-poziomowa; przekréj przewodu
0,5+2,5 mm2; z LED; do czujnikéw typu
PNP 280-560/281-434 — 3 szt.
Mostek wtykany do ztgczek — niebieski;
5-biegunowy, do ztgczek WAGO — 1 szt.
Mostek wtykany do ztgczek — niebieski;
3-biegunowy, do ztgczek WAGO — 3 szt.
Mostek wtykany do ztgczek — niebieski;
2-biegunowy, do ztgczek WAGO — 6 szt.
Mostek wtykany do ztgczek — czerwony;
5-biegunowy, do ztgczek WAGO — 1 szt.
Mostek wtykany do ztgczek — czerwony;
3-biegunowy, do ztgczek WAGO — 3 szt.
Mostek wtykany do ztgczek — czerwony;
2-biegunowy, do ztgczek WAGO -

6 szt.
Mostek wtykany do ztgczek — z6tto-
zielony; 2-biegunowy, do ztgczek WAGO
— 3 szt.
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Mostek wtykany do ztgczek — szary lub
biaty; 3-biegunowy, do ztgczek WAGO —
3 szt.

Mostek wtykany do ztgczek — szary lub
biaty; 2-biegunowy, do ztgczek WAGO —
6 szt.

Scianka kofcowa do ztaczek — 4-
przewodowych — 4 szt.

Scianka koricowa do ztgczek — 3-
przewodowych —1 szt.

Scianka koricowa do ztaczek — 2-
przewodowych — 4 szt.

Scianka koricowa do ztgczek — 2 szt.
Scianka koricowa do ztaczek — do ztgczek
czujnikowych — 5 szt.

Blokada koncowa do ztgczek na szyne —
8 szt.

Interfejs sterownika PLC : zasilanie 24 V
DC, 8 wejsc, 8 wyjs¢, ztgcza: 4x Push In
3.81 10-pin, 2x IDC 26-pin, montaz na
szyne TH-35 -1 szt.

Interfejs urzadzen wykonawczych —
uniwersalny koncentrator (zadajnik)
sygnatéw: 8 wejscia/8 wyjscia, zasilanie
24V DC, montaz na szyne TH-35, zestaw
ztaczek zapasowych 3-pin do czujnikow i
2-pin do elektrozawordéw,

wojewddztwo
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15.

sterownik PLC S7-1200 z
panelem HMI

Sterownik PLC, min. 14 wejs¢ cyfrowych,
min. 10 wyjs¢ cyfrowych, min. 2 wejscia
analogowe 0-10 V oraz min. 2 wyjscia
analogowe 4-20 mA zasilanie 24 V DC,
mozliwo$¢ programowania przez
ProfiNET (przewdd Ethernet),
zapewniona mozliwos¢ obstugi
regulatora PID i silnikéw krokowych,
szybkie liczniki: min. 2x min. 100kHz,
min. 2x szybkie wyjscia 100kHz,
mozliwos¢ rozbudowy o 3 moduty
komunikacyjne, 1 ptytke sygnatowsg, 8
modutow wejsé/wyjsé, zawiera
dodatkowy modut rozszerzen 8 wejsc DI
+ 8 wyjs¢ DO przekaznikowych — 1kpl.
Przewdd komunikacyjny: 1x Ethernet
min. 1,5 mb.

Oprogramowanie sterownika PLC —
licencja edukacyjna jednostanowiskowa,
dozywotnia, oprogramowanie
zawierajgce symulator pracy sterownika
PLC, dostepne jezyki programowania:
min. LD, FBD — 1 szt.

13

szt.
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Sterownik ma by¢ osadzony na skosnej
ptyty montazowe wykonane z blachy ze
stali kwasoodpornej wygieta z blachy
pod katem 60° z gumowymi ndzkami
przeciwposlizgowymi wymiary: min. 350
x 460 mm wyposazona w 2 szyny DIN
oraz korytka, uzbrojenie w przewody 1
szt.,

dodatkowo na ptycie ma myc zatozony:
- Interfejs sterownika PLC: zasilanie 24 V
DC, min. - 8 wejs¢, wyjs¢, z tasma 25-pin,
montaz na szyne TH35 — 1 szt.

- Interfejs urzadzen wykonawczych:
zasilanie 24 V DC, min. - 8 wejs¢, wyjsé, z
tasma 25-pin, montaz na szyne TH35 -1
szt.

- interfejs we/wy analogowy na 2we/wy
1szt.

- interfejs MixPort pozwalajacy na
podfaczenia sterownika do aplikacji z
pozycji 17 celem sterowania wirtualnymi
obiektami oraz umozliwiajac sterowanie
urzadzeniami z pozycji 1, 2, 3,4, 5
bezposrednio z aplikacji z pozycji 17 bez
koniecznosci korzystania ze sterownika
PLC. Interfejs ma by¢ dostarczony w
wtasnym zasilaczem na wypadek
samodzielnej pracy z oprogramowaniem
z pozycji 17. Ma posiadac 8 we/wy
cyfrowych wyprowadzonych na zfgcze
umozliwiajgc podtaczenie zaréwno
sterownika jak i urzadzen z pozycji 1, 2,
3,4, 5. Z komputerem interfejs ma
komunikowac sie za pomoca ztgcza USB
- Przewdd tasma IDC 25pin 500 mm-—1
szt.

- Zasilacz 24 V DC/AA z przewodem — 1
szt.

- Przycisk sterowniczy monostabilny:
styk NO, montaz na szyne TH-35 — 2 szt.
- Przycisk sterowniczy monostabilny:
styk NC, montaz na szyne TH-35 — 2 szt.
- Przycisk sterowniczy bistabilny: styk
NO, montaz na szyne TH-35 — 1 szt.

- Przycisk sterowniczy bistabilny: styk
NC, montaz na szyne TH-35 — 1 szt.

- Zadajnik potencjometryczny sygnatu O-
10V, montaz na szyne TH-35 -1 szt

- Lampka sygnalizacyjna LED: zielona,
24V DC,montaz na szyne TH-35 — 1 szt.
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- Lampka sygnalizacyjna LED: czerwona,
24V DC,montaz na szyne TH-35 — 1 szt.
- Lampka sygnalizacyjna LED: zétta, 24V
DC, montaz na szyne TH-35 — 1 szt.
Panel HMI ma by¢ osadzony w
obudowie z blachy kwasoodpornej z
mozliwoscig postawienia na gumowych
ndzkach na tawce szkolnej, jak réwniez
z mozliwoscig zamocowania do
stanowisk z pozycji 2. Panel ma by¢ 7’.
Komunikacja ze sterownikiem z
wykorzystaniem sieci ProfiNET.

W obudowie dodatkowo ma by¢
zamontowany przycisk stop awaryjny
oraz dwa przyciski z podswietleniem.
Komunikacja przyciskéw i kontrolek
wyprowadzona przez ztgcze tozsame ze
ztgczami wykorzystywanymi w w/w
interfejsach.

wojewddztwo

tadzkie

16.

Ramie robota zgodne z
wymogami CKE w
zakresie robotyki z

dodatkowg osig

6-osiowy robot o udzwigu do 0,5 kg i
zakresie pracy 450 mm, dedykowany do
zastosowan edukacyjnych.

Robot spetnia wymagania standardu
wyposazenia Centralnej Komisji
Egzaminacyjnej dla stanowisk
egzaminacyjnych dla kwalifikacji ELM.08
[Wyposazenie stanowisk
egzaminacyjnych

na lata 2024 - 2026 ELM.08 Eksploatacja
i programowanie systemow robotyk] i
moze by¢ elementem stanowiska
egzaminacyjnego wraz z dodatkowymi
akcesoriami.

Konstrukcja no$na robota wykonana jest
z aluminium, co zapewnia mu sztywnos¢
i odpornos¢ na kolizje. Z tworzywa
sztucznego (ABS) wykonane sg tylko
ostony silnikéw i enkoderdw.
Oprogramowanie sterujgce robota w
jezyku polskim, umozliwia symulacje
pracy wirtualnego blizniaka robota w
3D. W srodowisku 3D program
umozliwia dodawanie chwytakéw i
innych obiektéw takich jak podajnik
liniowy czy magazyn grawitacyjny.
Oprogramowanie posiada

mozliwos¢ pracy w trybie symulacji, bez
koniecznosci podtgczania robota
rzeczywistego. Program

szt.
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sterujacy dostepny w wersji
wielostanowiskowej, aby podczas
prowadzenia zaje¢ dydaktycznych
mozliwe byto zorganizowanie pracy
indywidualnej dla kazdego ucznia.

Parametry:

Waga max.: 7,2 kg

Liczba osi: 6

Udzwig: do 500g

Zataczenia przecigzenia przy 0,75kg
Promien pracy: 450 mm

Doktadnos¢ pozycjonowania: £0.1 mm
Maksymalna predkos$¢ TCP: 0.5 m/s
Zakresy ruchu:

°J1:+360°

©J2:+135°

©J3:+154°

°J4:+160°

©J5:+173°

°J6: +360°

Maksymalna predkos¢ osi: 120°/s
Zasilanie: 100V ~ 240V AC; 50/60 Hz
Napiecie zmianowe: 48V DC; 5A
Zuzycie energii: 130W

Zasilacz: wbudowany, 24 VDC
Kontroler: wbudowany

Interfejs komunikacji: Ethernet 2 dla
TCP/IP i Modbus TCP

Whbudowane interfejsy wejscia/wyjscia:
o w podstawie robota 16 wejs¢, 16 wyjs¢
w standardzie 0-24V oraz dodatkowo
wyprowadzone 4 sygnaty 24V i 4 sygnaty
0V ° dodatkowe ztgcze na koricu
ramienia do komunikacji z chwytakiem
lub czujnikami chwytaka DIx2; DOx2;
24Vx1; GNDx1

I/O parametry pracy: 24V; max. 2A; max.
0,5A dla kazdego kanatu

Programowanie robota:

o wizualne w formie blokéw (podobne
do Scratch),

o skrypty w jezykach programowania,
takich jak LUA,

o kompatybilnosé z réznymi interfejsami
API, takimi jak C, C#, C++, Python, Kotlin,
ROS, Matlab, Labview

o programowanie w jezyku robotow
przemystowych MelfaBasic
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Ze wzgledu na zastosowane czujniki
przecigzenia silnikdéw w 3 osiach robot
moze pracowac jako robot
wspotpracujacy (cobot).

Stopien ochrony IP: IP20

Minimalne wymiary jednostki bazowej:
162 mm x 120 mm x 103 mm

Warunki pracy: temperatura 0°C do
40°C, wilgotnos$é 25-85%

Gtosnosé: 60dB (A)

Montaz: desktopowy (stét roboczy)

Akcesoria:

Teach pendant - z fizycznym przyciskiem
Stop-awaryjny i fizycznymi przyciskami
do zmiany pozycji w osiach. Pozostate
funkcje moga by¢ przetagczane przez
ekran dotykowy lub by¢ réwniez
fizycznymi przyciskami na Teach
pendant.

Chwytak pozwalajgcy na wspodtprace ze
stanowiskami z pozycji 3 i 4.

Robot zamontowany na wézku,
podobnie jak stanowiska z pozycji 3 i 4.
Wdzek mobilny z ptytg roboczg min.
600x640 mm, wykonanej z ptyty
aluminiowej z rowkami 5 mm w module
20 mm. Wysokos¢ wdzka min. 85 cm od
podtogi do blatu. Wézek na 4 kotach z
blokada. Na dnie wdzka i w potowie
wysokosci potki wykonane z HPL.

wojewddztwo
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17.

Oprogramowanie
wirtualne laboratorium
mechatroniki

Oprogramowanie spetniajgce podane
ponizej zatozenia:

-program ma posiadac interfejs i pomoc
w jezyku polskim,

- program ma umozliwia¢ komunikacje z
dostarczanymi sterownikami PLC bez
dodatkowych interfejsow,

- program ma umozliwia¢ nauke
programowania robotéw w tym samym
jezyku, co przemystowe roboty oraz
umozliwia¢ sterowania robota
zaoferowanego w pozycji 16,

- program ma umozliwiaé sterowani
ramion robotéw w G-kod,

- program ma posiada¢ parametryczna
biblioteke modeli 3D robotéw z
zadaniem prostym i odwrotnym dla
robotéw typu puma, scara, delta,
kartezjanski,

- program ma posiadaé¢ modele 3D

13

szt.
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wszystkich modutéw opisanych w
pozycji 1, 2, 3,4, 5 z mozliwoscig
stertowania ich rzeczywistym i
wirtualnym sterownikiem PC

- program ma umozliwiac
programowanie i symulacje pracy
wszystkich modutdw ze sterownikéw
PLC, dostarczonych w przetargu, oraz w
wewnetrznych modutéw sterownika
PLC,

- program ma umozliwiac
wyprowadzenie sygnatu sterujgcego z
wewnetrznego sterownika PLC do
rzeczywistych modutéw za pomoca
dodatkowego interfejsu, (opis interfejsu
znajduje sie w pozycji 15)

- program ma posiadaé moduty z
minimum 20 modelami 2D do
prowadzenia zajec z programowania
sterownikéw PLC, w tym model windy,
skrzyzowania, instalacji domowych

- program ma posiadaé¢ modut do
projektowania i symulacji uktadéw
pneumatycznych i elektro-
pneumatycznych tak, aby mozna byto
przygotowad ¢wiczenia do zestawow
dostarczonych w pozycji 14

- program ma umozliwi¢ zbudowanie
uktadéw elektro-pneumatycznych ze
starowaniem przekaznikowym oraz za
pomoca sterownikéw PLC,

- w przypadku uktadéw elektro-
pneumatycznych ze sterowaniem
sterownikami PLC

program ma umozliwi¢ wysterowanie
pracy wirtualnego ukfadu za pomocg
dostarczonych sterownikdéw oraz
wewnetrznego sterownika PLC.

wojewddztwo

tadzkie

18.

sprezarka do zestawu
egzaminacyjnego

Sprezarka pneumatyczna do obstugi
dostarczonych stanowisk.

- wykonanie mobilne (tzn. na kétkach z
blokad3),

- zakres pracy do 8 bar,

- typ: bezolejowa, cicha praca,

- zasilanie 230V AC,

- moc min. 0,5 kW,

- pojemnos¢ zbiornika min. 20 |,

- wydajnos$é min. 100 I/min,

- zawor odcinajacy z przytagczem

szt.
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pneumatycznym na waz 6 mm,

- przewdd pneumatyczny poliuretanowy
min. 25 m, zestaw szybkoztgczek do
podtgczenia min. 5 stanowisk, wraz z
organizerem — 1 szt.

UWAGA: W przypadku, gdy Zamawiajacy postuguje si¢ w opisie przedmiotu zamoéwienia nazwami
produktéw dopuszcza si¢ uzycie przedmiotu rownowaznego, ktory speini standardy jakosciowe,
parametry techniczne, warunki docelowego przeznaczenia oraz funkcji i waloréw uzytkowych produktu
wskazanego z nazwy. Nazwy handlowe produktéw uzyte w opisie przedmiotu zamdwienia powinny
by¢ traktowanie jedynie jako definicje standardu jakiego wymaga Zamawiajacy.

Wykonawca okresli cen¢ zakupu, dostawy w formularzu cenowym - zalacznik nr 1 do zapytania
ofertowego. Cena oferty musi uwzglednia¢ wszystkie koszty niezbedne do realizacji zamowienia.
Cena moze by¢ tylko jedna za oferowany przedmiot zamowienia.

Oferowany sprzet ma by¢ fabrycznie nowy, nieuzywany oraz nieeksponowany na wystawach lub
imprezach targowych, sprawny technicznie, bezpieczny, kompletny i gotowy do pracy, a takze musi
spetnia¢ wymagania techniczno-funkcjonalne wyszczegdlnione w opisie przedmiotu zamowienia.

Dyrektor Szkoly
Dariusz Kowalczyk



