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Plec de prescripcions tecniques particulars del contracte de subministrament
d’un robot col-laboratiu per a TEPSEM

Amb la presentacio de l'oferta, 'empresa licitadora accepta les prescripcions técniques
establertes en aquest plec, que tenen la consideracié d’especificacions minimes i d’obligat
compliment.

Qualsevol proposta que no s’ajusti als requeriments minims establerts en aquest plec quedara
exclosa de la licitacio.

1. Objecte del contracte o necessitat a cobrir
El present Plec té per objecte establir les prescripcions técniques particulars que regiran la
realitzacié de la prestacié del subministrament d’un brag robotic col-laboratiu de 6 eixos amb

pinca eléctrica amb un pes maxim de 4 Kg i amb controlador integrat per 'TEPSEM amb les
seguents caracteristiques:

Seguretat
¢ Disseny intrinsecament segur: sense arestes esmolades o parts que tallin o punxin.
e Seguretat funcional: funcié de control de seguretat en tots els eixos.
e Concepte de limitacié de poténcia i forca relativa segons ISO/TS15066 i ISO 10218-1.
¢ Nivell de seguretat PL d / Cat 3 (ISO 13849).

Controlador integrat

e Pes del bra¢ del robot amb controlador integrat de només 4 Kg sense cablejat
addicional.

o Necessitat d’espai petit: aproximadament 200 cm?.
e Facil transport i manipulacio.

e Comunicacions externes: Ethernet TCP/IP, 2 x USB, Protocols de xarxa: EtherCAT,
ProfiNET, EtherNet IP. Entrades/Sortides externes: 20 d’entrada/20 de sortida.

Plataforma de programaci6 oberta

¢ Entorn de desenvolupament individual.
e Sistemes Linux+ROS.

e Compatible amb tots els dispositius TCP/IP.



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA
BARCELONATECH

El brag robdtic s’ha d’integrar en I'estacié de simulacioé de processos industrials ja existent al
Laboratori de Control de 'TEPSEM:

2. Activitats i funcions de ’'empresa contractista
Les funcions que ha d’assumir 'empresa contractista sén les segients:

- Enviament
- Instal-lacio i posada en marxa
- Formacio

L’oferta que presenti I'empresa licitadora haura d’abastar la totalitat de les activitats i funcions
especificades en el present plec i al Plec de Clausules Administratives Particulars, essent totes
elles obligatories per a 'admissié de les propostes.
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3.

Requeriments técnics generals obligatoris de la prestaciéo i o rendiment o
exigencies funcionals de la prestacio

L’empresa contractista disposara dels suficients mitjans técnics, materials qualitatius i
personals per a desenvolupar les tasques objecte d’aquest contracte.

La prestacio regulada en el present plec haura d’ajustar-se, almenys, als segients requisits
técnics, sens perjudici dels parametres a valorar mitjancant els criteris d’adjudicacio establerts:

4.

Robot col-laboratiu amb controlador totalment integrat al bra¢

Brac: robot de 6 eixos amb pinca eléctrica totalment incorporada (controlat per forca)
Precisio de repeticio: 0,05 mm

Pes de manipulacié: 500g (700g eix 5 dirigit cap avall = 10°)

Abast dels eixos principals: 342,5 mm / TCP 385 mm

Pes del robot col-laboratiu (bra¢ + control): total 4 KG

No requereix connexié de cable extern a la pinga ni a la camera

Camera d’enfocament automatic 2D integrada

Programari avancgat de processament d’'imatges (EVP)

Pinca de buit incorporada amb generador de buit propi (sense connexié daire, ni
cablejat extern).

Entrades/sortides digitals (In 20/Out 20), 2x Ethernet TCP/IP

Plataforma oberta per a la connexio individual de dispositius externs via TCP/IP i
diversos sistemes de bus de camp (ProfiNET, EtherCAT, EtherNET/IP)

Connexié directa a periférics monitor/teclat/ratoli

Robot col-laboratiu que compleix plenament amb les normes I1SO: ISO 10218-1:2011,
ISO/TS 15066, 1ISO 13849-1:2015, PL d/Cat 3. Certificat TUV

Generacio de programes mitjancant una aplicacio intuitiva basada en tauletes incloent
part basada en camera de reconeixement i control de pinces - sense programacio
Programacio mitjangant programacié de robots d’alt nivell basada en llenguatge (pot
ser programat mitjangant una aplicacio des de la tauleta o a I'ordinador (fora de linia/en
linia)) p. ex. Python, C++, C#, ROS, Visual Basic, LabVIEW

Possibilitat de connectar I'entorn de desenvolupament individual ORiIN

Possibilitat de transmetre corrents de motor, missatges d’error, missatges d’estat a un
PC i mostrant-los graficament en pantalla.

Entorn de programacié i simulaci6 fora de linea basat en PC WINCAPS llI

Possibilitat d’equipar diversos terminals amb la programacié i simulacié offline, aixi
com crear programes fora de linea i simular-los en 3D en un terminal / PC i després
enviar els programes (mitjancant enviament USB o LAN) a un robot col-laboratiu real.

Formes de seguiment i control de I’execucié de les condicions

L’empresa contractista ha de designar una persona responsable a qui encarregar la gestié de
I'execucié del contracte i que haura de garantir la qualitat de la prestacié objecte d’aquest plec,
tractant directament les questions relacionades amb el desenvolupament normal de les
tasques indicades en aquest plec amb la persona interlocutora designada per I'd0rgan de
contractacio.
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5. Documentaci6 técnica a aportar per I’empresa adjudicataria
Les especificacions tecniques proposades per I'empresa licitadora en la seva oferta
esdevindran condicions d’obligat compliment al llarg de I'execucié del contracte si aquesta
esdevé l'adjudicataria.

El responsable del contracte,

Pere Pala
Director de 'TEPSEM

Manresa, a data de la signatura electronica



