TECHNICKA SPECIFIKACE KOLABORATIVNIHO AUTOMATU PRO VYUKU

Popis parametru hodnota
Pocet os robota 6

Nosnost robotu na pfirubé: min. 5kg
Stupen kryti robotu: IP 54
Presnost robotu (opakovatelna pfesnost najeti do bodu): min. 0,02 mm
Rychlost robotu - TCP (max.): 2,2 mm/s
Dosah robotu k pfirubé: min. 1 m
Digitalni uzivatelské vstupy a vystupy (I/0): min. 16IN/160UT
Komunikacni sbérnice: PROFINET
Hmotnost robotu (manipuldtoru): max. 30kg
Konektivita: Ethernet
Bezpecnostni Uroven robotu: PLd, Cat3

UzZivatelské vedeni el. signalll a napajeni k nastroji robota vedeno ANO
vnittkem robota od paty k hlavé robota

MoZnost vytvareni programu robota jeho ru¢nim vedenim ANO
(rozvolnény robot)
Ovlddaci a signalizaéni prvky pro vytvareni programu pfimo v ANO

zapésti robotu
Rucni programovaci jednotka robotu s dotykovou obrazovkoua ANO

joystickem

Kolaborativni primyslové chapadlo elektrické (gripper) ANO
Napajeci napéti gripperu 24V
Uchopovaci sila gripperu min. 120 N
Maximalni rozmér uchopeného predmétu min. 30 mm

Stll pod robot z Al profild s kole¢ky a kovovou pracovni deskou, ANO

uzamykatelny

SW pro programovani a simulaci pohyb0 robota, lokalizovany do 33 licenci (32 Zakovskych + 1
Ceského jazyka. Off-line a on-line programovani s pfimym ucitelska)

prenosem program( do realného robotu. Virtudlni ru¢ni ovladac

robotu (virtualni pendant). PInd podpora virtualni reality VR

(Oculus, HTC Vive).

Doprava zafizeni na misto urceni, instalace, pfedvedeni ANO

funkénosti zatizeni.

Zaruka 2 roky



