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Plec de prescripcions técniques particulars del contracte de
subministrament d'un sistema robotitzat (robot industrial amb track lineal
i equip de soldadura) per a I'Escola Tecnica Superior d'Arquitectura del
Valles (ETSAV) de la Universitat Politecnica de Catalunya (UPC)

Amb la presentacié de I'oferta, I'empresa licitadora accepta les prescripcions tecniques
establertes en aquest plec, que tenen la consideracio d'especificacions minimes i de
compliment obligat.

Qualsevol proposta que no s'ajusti als requeriments minims establerts en aquest plec,
guedara exclosa de la licitacié.

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 prestacio del subministrament d’'un sistema robotitzat format
per un robot industrial, un track lineal i els accessoris necessaris per a la integracié
d’'una maquina de soldadura amb sistema de neteja de torxa, per al laboratori de
I'edifici CRITT a I'Escola Técnica Superior d’Arquitectura del Valles (ETSAV) de la
Universitat Politécnica de Catalunya, necessari per dur a terme el projecte “Brazo
robético e impresora 3D de gran formato para la fabricacion arquitecténica digital y
robotizada” amb referéncia EQC2024-008977-P, financat per la convocatoria 2024
d“EQUIPAMIENTO CIENTIFICO-TECNICO” del Ministeri de Ciéncia, Innovacié i
Universitats i 'Agéncia Estatal de Recerca (AEI).

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

- Embalatge, transport i subministrament de I'equipament.
El subministrament inclou el transport, la descarrega mitjancant els mitjans mecanics
adequats i la col-locacié del sistema a l'interior del laboratori de I'edifici CRITT, en el
punt exacte indicat pels responsables del contracte.
L'oferta que presenti I'empresa licitadora haura d'abastar la totalitat de les activitats i
funcions especificades al present plec i al Plec de Clausules Administratives

Particulars, sent totes elles obligatories per a I'admissié de les propostes.

3. Requeriments técnics generals obligatoris de la prestacid i/o rendiment o
exigencies funcionals de la prestacio

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

Podeu verificar la integritat d'aquest document a: https://seuelectronica.upc.edu/verifica-integritat-del-document

Codi Segur de Verificacié: xDuoWZgfwNESgxUtKAui
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La prestaci6 regulada en aquest plec haura d'ajustar-se, almenys, als requisits técnics
seglents, sens perjudici dels parametres a valorar mitjangant els criteris d'adjudicacio

establerts:

¢ Robot industrial antropomorfic de 6 eixos, apte per a aplicacions de carregues
mitjanes.

o Carrega nominal del robot: ha de ser d’'un minim de 70 Kg.
¢ Abast maxim del robot entre 2.100 mm i 2.701 mm.
¢ Repetibilitat de posicié ha de ser de maxim de +0,05 mm segons 1SO 9283.

¢ Possibilitat de muntatge del robot en diferents posicions, incloent com a minim
muntatge a terra.

¢ Grau de proteccié minim del robot segons IEC 60529: IP65.

e Grau de proteccié minim del canell del robot segons IEC 60529: IP65/IP67.

e Sistema de control industrial compatible amb el robot i amb un eix addicional.

e El controlador haura de permetre la integracié de periferics mitjancant interficies
d’entrada/sortida digitals i comunicacié industrial basada en Ethernet industrial o
equivalent.

e Sistema doperacié i programacié del robot amb interficie de programacio
actualitzada, programacié mitjancant llenguatge de robot industrial i funcions de

planificacié de trajectories.

e Software de simulacié i programacio offline amb controlador virtual, deteccié de
col-lisions, importacid/exportacié de CAD i funcions de posada en servei virtual.

e Eix lineal o track per al desplacament del robot, de longitud 7.500 mm.

e L'eix lineal haura dincloure, com a minim, estructura de suport, carro de
desplagcament, plaques de fonamentacid, sistema d’ancoratge, cobertes de
proteccid i sistema de lubricacié.

¢ Integracio de I'eix lineal com a eix addicional controlat pel sistema del robot.

o Cablejat del sistema robotitzat, incloent cablejat del robot i de I'eix addicional.

¢ Paquet de soldadura compatible amb aplicacions robotitzades MIG/MAG, processos
pulsats i altres processos equivalents.

Tensi6 de soldadura dins el rang 14,2-34,0 V.
¢ Velocitat d’'arrossegament de fil dins el rang 0,5-25 m/min.

¢ Equip de soldadura amb alimentador de fil, torxa, paquet de manegues, cable de
terra i connexi6 eléctrica trifasica 3x400 VAC o equivalent.

Podeu verificar la integritat d'aquest document a: https://seuelectronica.upc.edu/verifica-integritat-del-document

Codi Segur de Verificacié: xDuoWZgfwNESgxUtKAui
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e Sistema anticol-lisi6 per a I'equip de soldadura.

e Sistema de neteja de torxa amb estacié de neteja, liquid antiprojeccions, fresa
adequada per a la tobera, tall de fil electric i connexi6 eléctrica amb
entrades/sortides per al robot.

e Software 0 paquet tecnologic per a aplicacions de soldadura robotitzada amb gas
de proteccid, que permeti la programacié de tasques de soldadura, configuracio de
parametres i gestié d’errors de soldadura.

e Funcions de seguretat ampliades per a la configuracié de zones, senyals segurs i
connexié de components de seguretat externs.

¢ Dispositiu manual de comandament del robot amb pantalla tactil, cable i suport.

¢ Incloure els connectors, alimentacions, interficies, cables i accessoris necessaris
per a l'operacié del conjunt ofert.

e Embalatge i transport fins a les instal-lacions de la UPC inclos.

e |’equip de soldadura haura de disposar de les certificacions indicades pel fabricant,
incloent certificacié CE o equivalent quan sigui aplicable.

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

L'empresa contractista ha de designar una persona responsable a qui encarregar la
gestio de I'execucio del contracte i que haura de garantir la qualitat de la prestacio
objecte d'aquest plec, tractant directament les questions relacionades amb el normal
desenvolupament de les tasques indicades en aquest plec amb la persona
interlocutora designada per I'd0rgan de contractacio.

5. Documentacio técnica a aportar per I'’empresa adjudicataria

Les especificacions técniques proposades per I'empresa licitadora a la seva oferta es
convertiran en condicions de compliment obligat al llarg de I'execuci6é del contracte si
aquesta es converteix en l'adjudicataria.

Per tal d'acreditar el compliment de cada especificacié técnica exigida en aquest plec,
I'empresa adjudicataria haura d'aportar la documentacié segient:

e Fitxes técniques o documentacié equivalent del robot industrial, del sistema de
control, de I'eix lineal i de I'equip de soldadura.

Documentaci6 técnica dels accessoris principals inclosos en el subministrament,
incloent-hi el sistema de neteja de torxa, els elements de comandament, el
cablejat, les interficies i els sistemes de seguretat.

¢ Documentacio relativa al software, llicencies i paquets tecnologics inclosos en el
subministrament.

Podeu verificar la integritat d'aquest document a: https://seuelectronica.upc.edu/verifica-integritat-del-document

Codi Segur de Verificacié: xDuoWZgfwNESgxUtKAui
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e Esquemes electrics, de connexié o documentacié equivalent dels components
principals del sistema, quan siguin aplicables.

¢ Certificacions, declaracions de conformitat o documentacié equivalent que siguin
aplicables als components principals subministrats.

e Manuals d'us, manteniment i seguretat dels components principals del sistema, en
la mesura que siguin facilitats pels fabricants corresponents.

o Documentacié basica necessaria per a la recepcio, verificacié i posada en servei
dels equips subministrats.

La documentaci6 haura de ser lliurada en llengua catalana, espanyol o angles.

El responsable del contracte

David Lopez Lépez
Professor agregat del Departament de Tecnologia de I'Arquitectura

Barcelona, a data de la signatura electronica

Podeu verificar la integritat d'aquest document a: https://seuelectronica.upc.edu/verifica-integritat-del-document

Codi Segur de Verificacié: xDuoWZgfwNESgxUtKAui
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