Specyfikacja istotnych warunkéw zamoéwienia

I. Nazwa oraz adres Zamawiajgcego.
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ul. Nadwislanska 213, 05-420 Jozeféw, strona internetowa: https://www.cnbop.pl/, e-mail:
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Il. Opis przedmiotu zamowienia.
Projekt, wykonanie, dostawa i montaz manipulatoréw do zdalnej, oraz automatycznej obstugi
rozpieraczy i cylindréw rozpierajacych dla narzedzi marki LUKAS oraz HOLMATRO.
UWAGA:
Pozadanym jest wykonanie 2 uniwersalnych manipulatorow ti. jeden do rozpieraczy
ramieniowych urzadzen marki LUKAS i HOLMATRO i drugi do cylindra rozpierajgcego marki
LUKAS i HOLMATRO. Dopuszczamy réwniez mozliwosé wykonania 4 niezaleznych
manipulatoréw jesli w trakcie prac okaze sie nie mozliwe potgczenie funkcjonalnosci dla
urzgdzen marki LUKAS i HOLMATRO.

Konstrukcja:
1. Manipulatory z sitownikami zasilanymi powietrzem (mozliwoé¢ poditgczenia do obecnej
infrastruktury pneumatyczne;j)
a. Manipulator lub manipulatory do sterowania rozpieraczem ramieniowym marki LUKAS
i HOLMATRO
b. Manipulator lub manipulatory do sterowania cylindrem rozpierajgcym marki LUKAS i
HOLMATRO.
2. Manipulatory wyposazone w uktad pozwalajacy na uruchomienie urzgdzenia wyzwalajgcego
ruch narzedzia (otwieranie/zamykanie).
3. Mozliwos¢ sterowania pracg manipulatora zdalnie bgdz automatycznie (zgodnosé z
posiadanym standardem programowym oraz szafy sterowniczej).
4. Manipulatory: wyposazone w docisk umozliwiajacy odpowiednie przytrzymanie narzedzia
podczas pracy.
5. Mozliwos¢ podczepienia manipulatora pod balanser.
Wykonanie z metalu (stal/aluminium badz inne stopy).
7. Zabezpieczenie przed korozja.

IS

Podtgczenie manipulatorow

1. Wykonawca zobowigzuje sie dostarczyé i zamontowaé ww. urzgdzenia oraz przeprowadzic¢
testy.

2. Wykonawca dostosuje manipulatory do pracy z istniejgcy infrastruktura, dokona ewentualnych
poprawek.

3. Wykonawca przeprowadzi szkolenie z obstugi urzgdzenia w siedzibie CNBOP.
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