Priloha ¢. 5
TECHNICKA SPECIFIKACE PREDMETU VEREJNE ZAKAZKY

k nadlimitni vefejné zakdzce na dodavky s ndzvem:

,VSPJ - Dodavka vyrobni linky - 2“

Vyrobni linka

1 Popis

Vyrobni linka bude sloZena z nezavislych modul(l, osazenych programovatelnymi automaty (PLC) s vlastnim
zdrojem a bezpecnostnim ovladanim elektrické energie (zapinani, bezpecnostni tladitko nouzového stopu).
Kazdé pracovisté (modul) bude schopno fungovat autonomné bez ostatnich pracovist, ale bude zéroven
pfipraveno a nakonfigurovano pro spolupraci s ostatnimi pracovisti v této sestavé. Poradi pracovist v celém
systému bude ¢aste¢né zaménitelné.

Jednotlivé moduly (pracovisté) budou na pojizdnych robustnich vozicich a budou navzajem propojeny
rozebiratelnymi konektory na flexibilnich pfivodech. Transport palet s vyrobky a polotovary bude ve viech
modulech zajistén dvéma paralelnimi dopravniky s pohybem ve dvou smérech, které budou dopravovat nosice
palet do dalsich pracovnich stanic (pracovnich pozic).

Sestava bude obsahovat moduly linearnich dopravnikd, které budou spojeny s jednoduchou vyrobni operaci
(bude pripravena moznost realizace dvou vyukovych pracovist naproti sobé u jednoho modulu), dale modul

s robotem a dédle modul regalového skladu s polotovary a hotovymi dily (skladové hospodafstvi s minimalné 30
pozicemi), ktery bude obsluhovan tfiosym linearnim manipuldtorem pro zakladani palet.

Modul robota bude osazeny priimyslovym robotem s minimalné Sesti osami, ktery bude slouZit pro osazovani
soucasti do vyrobku. Bude vybaven primyslovou kamerou a pripravkem pro optickou kontrolu montazni
operace. Na ramenu robota bude zafizeni umoznujici automatickou vymeénu chapadel (minimalné tfi rlizna
chapadla).

Kazdy paleta bude vybavena RFID stitkem pro uloZeni informace o parametrech vyrobku, ktery paleta ponese.
Rizeni dopravy jednotlivych palet s vyrobky do jednotlivych pracovnich stanic bude realizovano na zakladé
technologie RFID. Stanice provadéjici jednotlivé operace budou reagovat na data z RFID a podle nich vykonaji
prislusnou vyrobni operaci.

Soucasti systému bude tfiosa CNC frézka zajistujici vyrobu polotovard pro dalsi zpracovani na vyrobni lince.
Zakladani a vyjmuti obrabéného materialu bude zajisténo pomoci primyslového sestiosého robotu. Robot
bude hotové kusy skladat do pripravenych boxud. Naplnéné boxy se budou automaticky odvazet do skladu nebo
na pracovisté rucni kompletace za pomoci mobilniho robota

Mobilni robot bude vybaven 3D scannerem za pomoci kterého bude schopen samostatného pohybu v prostoru
bez kolizi s okolnimi prekdzkami nebo osobami. Robot bude uzpisoben k manipulaci s boxy, které bude
prevazet mezi stanicemi dle potreby.

Soucasti dodavky bude i sada dilli (polotovar(l) uréenych pro montaz.

Zarizeni musi byt v maximalni moZzné mire sestaveno z primyslovych komponent, aby byli studenti co nejlépe
pfipraveni na praci v modernich vyrobnich provozech navrzenych podle konceptu Industry 4.0.

Soucasti dodavky zatizeni jsou dale zpracované podklady pro vyuku studentl (véetné praktickych uloh s
vyuZitim dodavaného zafizeni) v nasledujicich okruzich:

Identifikace vyrobk(, programovatelné automaty PLC, Primyslova robotika, systémy operativniho Fizeni
vyroby (MES), HMI, Inteligentni Gdrzba.



2 Soucasti linky

2.1  Obecny popis

a) Modul dopravniku — linearni, 3 ks

Modul bude obsahovat minimalné dva paralelné umisténé linearni dopravnikové pasy. Kazdy dopravnikovy pas
bude mit vlastni fidici panel. KaZzdy z obou dopravnik( bude Fizen svym vlastnim PLC. Ovladani obou dopravnikd
bude vzajemné nezavislé. Modul bude umozriovat umisténi minimalné dvou aplikacnich - vyrobnich moduld,
jednoho modulu ke kazdému dopravniku.

e Kazdy z dopravniki bude fizen/ovladan svym vlastnim PLC a bude mit svuj vlastni ovladaci pult.
*  PoZzadovana sirka dopravniku: minimalné 200 mm.
* Pozadovana délka dopravniku: 1000 az 1600 mm.

*  Na modul budou umistitelné aplikac¢ni moduly, ke kazdému dopravniku nebo na kazdy dopravnik
bude mozné osadit alesponi jeden aplikacni modul.

*  Modul bude umoznovat fizeni nebo ovladani aplikaéniho modulu pomoci PLC toho dopravniku, u
kterého ¢i na kterém bude dany aplikaéni modul osazen.

*  Polotovary a produkty budou dopravovany v horizontalnim sméru.

*  Dopravniky budou umistény paralelné, protibézné.

* Senzory pro detekci polohy palety budou na obou koncich dopravniku a v pracovni pozici.

*  Rizena zarazka pro zastaveni palety v pracovni pozici.

* Senzory pro ¢teni RFID kodda.

*  Obousmérny pohon dopravniku fizeny regulatorem.

*  Elektronické sledovani pohybu dopravniku.

*  Rozhrani pro komunikaci s pfedchozim a nasledujicim modulem.

*  Rozhrani pro komunikaci s pfipojenym pracovistém dle standardu IEEE488.

b) Modul viceuroviiového skladu, 1 ks
Modul skladu bude mit kapacitu pro uloZzeni minimalné 30 palet s vyrobky. Pro manipulaci palet do vybrané
skladovaci pozice a pro jejich vyskladriovani v modulu bude obsahovat kartézsky tfiosy linearni manipulator.

*  Modul regédlového skladu bude fizen svym vlastnim PLC.
*  Modul bude vybaven pravouhlym kartézskym tfiosym linedarnim manipulatorem.

*  Pro moznost spojeni moduld do vyrobni linky bude modul regalového skladu vybaven linedrnimi
dopravniky stejnych parametrd jako modul linearnich dopravnikd (délka dopravnik(i nemusi byt
shodna s délkou dopravnik( modulu linedrnich dopravnik), vzdalenost mezi obéma dopravniky
musi byt shodna jako vzdalenost mezi dopravniky na modulu linedrnich dopravnika.

* Linearni dopravniky budou ovladatelné prostrednictvim PLC, ktery bude ovladat kartézsky tfiosy
linearni manipuldtor, dopravniky nemusi mit samostatna PLC.

*  Minimalni pocet pozic pro skladovani vyrobkt a polotovart je 30.

¢ Velikost skladovych pozic musi umoznit uloZeni nejvétsiho zkompletovaného vyrobku vcéetné
palety.

e Kartézsky triosy linearni manipulator bude prfenaset vyrobky a polotovary (i véetné palety, na
které budou vyrobky a polotovary umistény) mezi dopravnikem a skladovou pozici, mezi
skladovymi pozicemi a mezi jednotlivymi dopravniky.

¢) Modul s montaznim robotem, 1 ks
Modul bude obsahovat Sestiosého primyslového robota. Robot bude vybaven automatickou vyménou
chapadel. Modul bude obsahovat kamerovy systém pro rozpoznani vyrobku a jeho orientace.

*  Robot bude mit alespon Sest stupnt volnosti.

*  Typ konstrukce robota bude robotické rameno s pevnou zakladnou.
*  Robot bude splfiovat stupen kryti minimalné IP 67.

e AkEni radius robota bude alespori 500 mm.



e Opakovatelnost polohovani bude s pfesnosti do +/- 0,05 mm.
* Nosnost robota alespon 1,5 kg.
* Robot bude programovatelny pomoci software definovaného v této technické specifikace.

*  Robot bude vybaven vilastnim kontrolérem, teachboxem a celé robotické pracovisté potom
programovatelnym automatem PLC.

e Kontrolér bude vybaven Ethernetovym rozhranim pro komunikaci s dalSimi prvky systému.

*  Pro moznost spojeni moduld do vyrobni linky bude modul s robotem vybaven linearnimi
dopravniky stejnych parametrd jako modul linearnich dopravnikd (délka dopravnik(i nemusi byt
shodna s délkou dopravnik( modulu linedrnich dopravnik), vzdalenost mezi obéma dopravniky
musi byt shodna jako vzdalenost mezi dopravniky na modulu linedrnich dopravnika.

* Linearni dopravniky budou ovladatelné prostfednictvim PLC, které bude ovladat primyslového
robota, dopravniky nemusi mit samostatna PLC (modul s robotem je fizen jednim PLC).

* Robot bude vybaven kamerou a stolkem pro optickou kontrolu.

*  Robot bude vybaven zatizenim pro automatickou vyménu chapadel.
*  Budou dodéna alespon tfi rizna vyménitelna chapadla.

* Vyména chapadla musi byt bez manualniho zasahu obsluhy.

d) Aplikaéni modul zédsobniku, 2 ks
Aplika¢ni modul bude umozZriovat umisténi zasob montéaznich dild do vertikalniho sloupce, odkud budou
prenaseny po jednotlivych dilech na paletu. Aplikaéni modul bude umistitelny na modul linearnich dopravnikd.

*  Gravitacni zasobnik s kapacitou nejméné 10 ks polotovaru.
*  Pneumaticky davkovac/separator polotovarl - (pfedni nebo zadni kryt vyrobku).
e Vkladani polotovaru na paletu.

*  Aplika¢ni modul musi byt schopen komunikovat/predavat signaly s PLC ovladdajicim linearni
dopravnik ke kterému/na ktery bude umistén.

e) Aplikaéni modul pneumatického lisu s fluidnim svalem, 1ks

Aplika¢ni modul bude spojovat predni a zadni ¢ast vyrobku do jednoho celku pomoci technologické operace
lisovani. Aplika¢ni modul bude umoznovat regulaci lisovaci sily. Aplikacni modul bude umistitelny na modul
lineadrnich dopravnikd.

* Jeden nebo vice paralelnich fluidnich svall jako zdroj lisovaci sily.

* Analogové méreni okamzité lisovaci sily s vizualizaci.

e Samostatny primyslovy regulator.

*  Moznost plynulé regulace lisovaci sily, rychlosti a zdvihu manualné i elektronicky.

*  Aplika¢ni modul musi byt schopen komunikovat/predavat signaly s PLC ovladdajicim linearni
dopravnik ke kterému/na ktery bude umistén.

f)  Modul dopravniku — vyhybka, 1 ks
Modul bude obsahovat minimalné tfi linearni dopravnikové pasy. Modul bude slouzit k zajisténi plynulé vyroby.
V pripadé potieby se vyrobek odkloni na tfeti dopravnik.

g) Aplikaéni modul ohfivaciho tunelu, 1 ks
Aplikaéni modul bude simulovat zapékani slisovaného pouzdra vyrobku pomoci technologické operace ohtivani
véetné sledovani teploty v tunelu. Aplikaéni modul bude umistitelny na modul linedrniho dopravniku

e Nastavitelny topny vykon: 0 az 1000 W, musi byt mozné nastavit alespon dva r(izné nenulové
topné vykony.
¢ Aplika¢ni modul musi umoznit ohfati vyrobku nebo polotovaru az na alespori 70 °C.



*  Bezpecnostni vypnuti ohfivani pfi 90 °C.
*  Modul musi umoznovat méreni aktualni teploty.

*  Aplikacni modul musi byt schopen komunikovat (predavat signdly) s PLC ovladajicim linearni
dopravnik, ke kterému/na ktery bude umistén.

h) Aplikaéni modul vrtani, 1 ks

Aplika¢ni modul bude simulovat technologickou operaci viceosého vrtani otvorl do télesa vyrobku nebo jeho
polotovara. Aplikaéni modul bude vybaven vlastnim PLC. Aplika¢ni modul bude umistitelny na modul linearniho
dopravniku.

*  Pocet vieten alespon 2.

*  Posuv vieten fizeny alespon ve dvou osdch — ve svislé a ve vodorovné kolmo k pohybu dopravniku.
Posuv obou vieten mze byt sprazeny.

e Aplika¢ni modul musi byt vybaven samostatnym primyslovym Fidicim systémem schopnym
pracovat v rezimu nezdvislého provozu, v rezimu hybridniho provozu s nadfizenym fidicim
systémem (PLC zdkladniho modulu) a v rezimu pfimého ovladani z PLC zakladniho modulu.

*  Aplikacni modul bude vybaven webovym rozhranim pro sledovani stavu systému a vzdalenou
spravu.

i)  Aplikaéni modul otaéeni, 1 ks
Aplika¢ni modul bude slouZit k otaceni modeld v pfipadé potieby. Aplikaéni modul bude umistitelny na modul
linedrniho dopravniku.

j)  Aplikaéni modul kamerové inspekce, 1 ks
Aplika¢ni modul bude slouzit k vizudlni kontrole modelu. Aplika¢ni modul bude umistitelny na modul linearniho
dopravniku.

k) Mobilni robot, 3ks
Mobilni robot bude slouZit k prevozu boxl mezi jednotlivymi moduly. Robot bude vybaven vhodnym nastrojem
k manipulaci a 3D scannerem pro orientaci a samostatny pohyb v prostoru.

e Autonomni pohyb v prostoru vsemi sméry
¢ Real-time mapovani prostoru za pomoci 3D scaneru do vzddlenosti minimdlné 25m
e Zorny Uhel minimalné 250 stupn
¢ Nosnost 25kg
¢ Minimalni doba provozu na baterii 3,5h
¢ Integrovany fidici pocita¢ s minimalni konfiguraci
0 dvou jadrovy procesor 2,3Ghz
0 operacni pamét 8 GB
0  SSD pevny disk 60 GB
e Bezpecnostni stop tlacitko
e Manipulator uzplisobeny pro prevoz boxu

)  Modul Automatického skladu, 1 ks

Modul skladu bude mit kapacitu pro uloZeni minimalné 18 boxd s nahradnimi dily nebo hotovymi produkty. Pro
manipulaci s boxy do vybrané skladovaci pozice a pro jejich vyskladiovani bude modul obsahovat kartézsky
manipulator. Modul bude uzplsoben pro kooperaci s mobilnim robotem.

m) Modul CNC frézovani, 1ks



Modul bude obsahovat 3osou CNC frézku pro vyrobu polotovar(i modell potfebnych pfi vyrobé. Modul bude
doplnén o Sestiosého primyslového robota pro automatickou manipulaci s obrobky. Soucasti modulu bude
dopravnikovy modul pro posun box, ktery bude uzplsoben pro kooperaci s mobilnim robotem.

¢ Minimalni pracovni plocha X/Y/Z: 190/140/240mm

e Minimalni pocet otdcek za minutu: 150 - 4000

e Automatické dvere a svérdk

¢ Komunikacni rozhrani pro spolupréci s primyslovym robotem pomoci 24V logiky
e Set obrabécich nastrojl

n) Modul ruéni kompletace, 1ks

Modul bude vybaven paralelnim dopravnikem pro posun boxd. Modul bude obsahovat PLC automat a
informacni panel, pro zobrazeni pokynU obsluze a naslednou ru¢ni kompletaci. Modul bude uzplsoben pro
kooperaci s mobilnim robotem.

0) Manipulaéni modul, 1ks

Modul bude obsahovat minimalné 2 dopravniky pro boxy. Dale bude obsahovat manipulator pro sbhirani
modelll z modulu dopravniku — vyhybka a skladani do boxt nebo pro vykladani modell z boxt a pokladani na
dopravnikovy pas. Modul bude uzplsoben pro kooperaci s mobilnim robotem.

2.2  Dopliky
2.2.1  Vstupni materidly a jiné polotovary pro manipulaci

a) Nosic palet (vozik) s RFID tagem, minimalné 30ks

Kazdy paletovy vozik bude vybaven RFID stitkem pro ulozeni informace o parametrech vyrobku a uzivatelsky
na indukénim principu s délkou alespori 4 bity. Rizeni dopravy jednotlivych paletek s vyrobky do jednotlivych
pracovnich stanic bude

b) Paleta, minimalné 30ks

c¢) Model —spodni dil, minimalné 30ks

d) Model —vrchni dil, minimalné 30ks

e) Model —zakladni deska, minimalné 30ks

f)  Model — element osazovany na zakladni desku, minimalné 30ks

g) Boxy s RFID tagem, minimalné 18ks

2.2.2  Dalsi dopliiky

a) Nezbytna kabelaz k propojeni modulli
b) Napajeci kabel
c) Mobilni stll pod PC, 2ks

2.2.3 S vyrobnilinkou bude dodan pocitac PC, pocita¢ bude vybaven

a) Software MES, 1 ks. MES musi mit aspofi zakladni funkcionality Industry 4.0. Zejména komunikaéni rozhrani
OPC UA a popis aplikace v jazyku UML. Musi respektovat standardy IEC 62264/ IEC 61512 a IEC 62890 a IEC
62541. Musi vychdzet z modelu RAMI 4.0 a Industry 4.0 Component Model.

b) Alespori 18 licenci specidlniho software pro vytvafeni, programovani a pouZivani 3D simulaénich modeld
pro manipulacni techniku, ktery umoznuje vytvareni a spousténi 3D real-timovych simulaci, 3D
modelovani, musi importovat z formatu IGES, STEP, STL a VRML, musi exportovat do formatd DXF, STEP,
STL a VRLM a bude kompatibilni s robotem pouzitym v modulu — bude mozné jej ovladat, programovat,
zobrazovat. Bude moZné programovat z néj nejrozsirené;jsi roboty, a proto bude obsahovat programovaci
jazyky IRL, MRL, MELFA BASIC, KRL ABB RAPID a V+. Dale musi komunikovat pomoci standardu OPC UA.
Musi obsahovat moznost vliozeni 3D modelu lidské obsluhy s minimalné 25 stupni volnosti. V manudlnim
reZimu bude umoZnovat krokovani.



h)

24

2.5

Demonstracni konfigurace umoznujici provoz celé linky jako celku a demonstrujici jeji moznosti.

Software pro programovani PLC automatl

Ridici software pro CNC stroje (CAM, WinNC,..)

Ridici software pro mobilni roboty

Vyukové materidly pro studenty i ucitele v rozsahu nejméné 50 hodin vykladu ucitele a 100 hodin cviceni
studenta. Jedna se napfiklad o pfedndskové prezentace ve formdatu kompatibilnim s MS PowerPoint,
pracovni sesity, Ukoly k samostatnému vypracovani a zdrojové kédy uloh pro studenty véetné
odpovidajicich feseni pro ucitele, online nebo offline elektronické vyukové moduly, instruktazni videa,
zkusebni testy véetné reseni a elektronické studijni texty.

Zdrojové kody a aplikacni rozhrani, umozZiujici uzivatelskou modifikaci a rozsifovani stavajicich funkénosti
vSech casti systému (konfigurace, vyroba, interni komunikace, vizualizace, analyzy, externi propojitelnost).

Minimalni technické parametry

Nominalni napdjeci napéti: 3fazové ~ 400 V (sdruzené napéti) a 1fazové ~ 230V, 50 Hz.

Provozni tlak pro pneumatickou ¢dst: 6-8 bar.

Standardizované rozméry pneumatickych pripojl: primarné 6 mm, pripadné 8 nebo 10 mm.

Kazdy modul s vyjimkou aplika¢nich moduld bude vybaven vlastnim internim zdrojem provozniho
stejnosmérného napéti 24 V a interface pro sitovou komunikaci pomoci Ethernetu.

Komunikacni a databazova reseni kompatibilni s produkty spolecnosti Microsoft.

Kazdy modul bude schopen pracovat autonomné.

Vsechny moduly budou propojitelné do vyrobni linky, pofadi moduld (pracovist) v rdmci vyrobni linky musi
byt zaménitelné.

Aplika¢ni moduly budou umistitelné ke kterémukoliv/na kterykoliv z obou dopravnikd.

Moduly (s vyjimkou aplikacnich modul() budou vybaveny kolecky umoznujici premisténi modulu bez
nutnosti pouzit jakykoliv pomocny nastro;j.

Moduly (s vyjimkou aplikac¢nich moduld) budou vybaveny snimaci RFID kodda.

Zarizeni musi byt v maximalni mozné mite sestaveno z prliimyslovych komponent( a tedy schopné provozu
16 hodin denné po dobu min. 5-ti let. Zafizeni musi byt dimenzovano na manipulaci/montaz dilG o
hmotnosti min. 1 kg.

Bezpecnostni pozadavky:

*  Pracovisté bude obsahovat mechanickou ochranu elektrickych ¢asti proti doteku a mechanickych
pohyblivych ¢asti (modul skladového hospodarstvi a modul manipulaéniho robotu).

e Bezpecnostni kryty zafizeni (véetné elektroinstalacnich) budou z vyukovych divodu prahledné
(nebude-li to v rozporu s pozadavky na bezpecnost). Otevieni bude mozné pouze s vyuzitim
bezpecnostniho klice.

e Zarizeni musi splfiovat takové bezpecnostni normy a parametry, aby umoznovalo praci student(
pouze s poucenim o bezpecnosti prace, ale nevyzadovalo splnéni specifickych podminek podle
vyhlasky ¢. 50/1978 Sh.

e Zafizeni splfiuje bezpec¢nostni normy dle CE, podle evropské smérnice 2006/42/ES.

Zarucni podminky

Na veskeré komponenty bude poskytnuta zaruéni IhGta minimalné 36 mésica.

2.6

Pozarucni podminky

Bezplatny preventivni servis v délce 5 let (servisni kontrola 1 x ro¢né v misté odbératele) a drobné
opotrebitelné a ndhradni dily dle potreby (v objemu max. 150.000,- K¢ za dobu 5 let od dodani).



2.7 Uvedeni do provozu a zaskoleni
Monta? a zaskoleni povéFrenych osob zadavatele (V5PJ) bude provedeno na misté uréeném zadavatelem
minimalni délce 10 dnd (80 hodin).



