Nazev vefejné zakazky: Primyslovy robot

0Odavodnéni Géelnosti vefejné zakazky

pofizeni zafizeni v rdmci projektu

naplnéni cile projektu Centrum pro nanomaterialy pokrocilé technologie a inovace

Znovu vyhlaseni vybérového ptijmeni

nejvyssi, zakazka je prostiedkem k dosazeni cile zakazky

0davodnéni pfiméfenosti pozadavki na technické kvalifikaéni
predpoklady pro plnéni vefejné zakazky na dodavky

Vzhledem pofizeni pfistroje pro vyzkumné Gcely je pozadovén, seznam obdobnych
zakazek jako pfedmét verejné zakdzky

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

0Odavodnéni pfiméfenosti pozadavki na technické kvalifikaéni

predpoklady pro plnéni vefejné zakazky na sluzby

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

FiméFenosti poZzadavkl na technické kvalifikaéni
predpoklady pro plnéni vefejné zakazky na stavebni prace

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ




nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

0davodnéni vymezeni obchodnich podminek vefejné zakazky na
dodavky a vefejné zakazky na sluzby ve vztahu k potiebam vefejného

zadavatele

splatnost stanovena na zakladé poskytovatele dotace, OP VaVpl - PO2

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

24 mésicl, garance funkénosti zafizeni pro ucely védy a vyzkumu

nerelevantni pro potfeby VZ

nerelevantni pro potfeby VZ

0davodnéni vymezeni technickych podminek vefejné zakazky ve vztahu
k potfebam vefejného zadavatele

pocet robottl = 4

Jde o vybudovani univerzalniho pracovisté s moznosti demonstrovat spolupraci
robotl pfi vykonavani komplexnich typ( uloh. Zvoleny pocet robotd odpovida
prostorovym moznostem pracovisté a zarover umoznuje fesit velkou mnozinu
predpokladanych uloh.

Pocet vlastnich os robota = 6

Jedna se o standardni pocet os u tohoto typu robotl

Pocet dalSich (externich) robotickych os fiditelnych z fidiciho systému robota > 1

Pro nékteré typy uloh bude nutné roboty v budoucnu vybavit néjakym aktivnim
nastrojem, jehoz fizeni bude nutné synchronizovat s pohybem ostatnich os robota.
Proto je nutné, aby fidici systém umozrioval toto doplnéni o dalsi pohon (jehoz
konkrétni parametry nejsou zatim zndamé a mohou se pro rizné nastroje lisit).

Robotem manipulovand hmotnost > 15kg

Jedna se o standardni hodnotu pro pfedpokladanou velikost robota, ktera umoziuje
fesit predpokladané typy uloh.

Dosah robota>1,5m

Jedna se o standardni hodnotu pro pfedpokladanou velikost robota, ktera umoziuje
fesit predpokladané typy uloh.

Nepiesnost opakovani zapolohovéni robota > 0,05 mm

Jedna se o standardni hodnotu pro pfedpoklddanou velikost robota.

Kazdy z robott musi byt vybaven ovladacim panelem s dotykovym displejem a
aretovanym tlacitkem s funkci Total Stop.

Ovladaci panel fidici jednotky robota je hlavnim prostfedkem pro jeho ovladani a
proto je nutné zajistit dostateény komfort obsluhy i bezpeénost.

Ke kazdemu robotu musi byt dodana kompletni sada uzivatelskeé dokumentace
v ¢eském a v anglickém jazyce.

Jde o standardni pozadavek pro jakékoli zafizeni podobného typu.

Dodanym prislusenstvim jednoho z robotd musi byt kKompletni system (W a Sw) pro
pocitacovou simulaci robotickych pracovist. Simulace musi obsahnout vSechny osy
(vlastni i externi) nejméné jednoho robota. Simulacni sw musi umét importovat CAD
data robotického pracovisté.

Simulace robotu umozni rychle pripravit radu programu a situaci | bez nutnosti
fyzické pfitomnosti robota a bez nebezpeci pfipadnych kolizi béhem ladéni.

fyzikélnich veli¢in (hmotnost, vzdalenost apod.) a od externich pocitacovych systémd
(PC, PLC, Embedded apod.). Komunikace musi probihat po standardnich préimyslovych
rozhranich a sbérnicich (RS485, RS232, Ethernet apod.) s otevienym protokolem
(Modbus apod.). Musi byt umoznéno, aby tato data z vnéjsiho prostiedi robota
parametrizovala chovani a trajektorie robota.




Aby bylo mozné fesit i sloZité realné Ulohy, musi byt sestava robott schopna
reagovat na své okoli (napf. najit a identifikovat manipulovany objekt) a mimo
autonomni prace musi byt schopna pfijimat i pfikazy od nadfazeného systému a
reagovat na né. ProtoZe okolni systémy mohou byt u riznych uloh riizné (senzory,
PC, PLC apod.), je nutné zajistit komunikaci pomoci néjakého univerzalniho
standardu.

Ridici system kazdeho robota musi byt schopen poskytovat sva data nadrazenym
pocitaovym systémdm. Komunikace musi probihat podobnym zptisobem, jako je
uvedeno vyse.

Viz pfedchozi bod.

0Oduvodnéni stanoveni zakladnich a diléich hodnoticich kritérii ve vztahu
k potfebam vefejného zadavatele

nerelevantni

Odiivodnéni zplisobu hodnoceni nabidek ve vztahu k potfebam
vefejného zadavatele

Pro ciselné vyjadritelna kritéria, pro Ktera ma nejvhodnejsi nabidka minimalni
hodnotu kritéria (nabidkova cena), ziska hodnocena nabidka bodovou hodnotu, ktera

vznikne nasobkem 100 a poméru hodnoty nejvhodnéjsi nabidky k hodnocené
nabidce.

nerelevantni

Odiivodnéni predpokladané hodnoty

4 800 000,- bez DPH
Hodnota byla stanovena podle priizkumu trhu dvou evropskych firem




