1 priedas Techninė specifikacija (projektas)
TECHNINĖ SPECIFIKACIJA

Bendrieji reikalavimai:
Pirkimas atliekamas vykdant projektą „Dirbtinio intelekto kompetencijos centras tvariam gyvenimui ir darbui (SustAInLivWork)“ Nr. 10-042-P-0001.
Pirkimo objektas – „Robotiniai manipuliatoriai tiksliems judesiams“  
Pirkimo objekto pagrindinis BVPŽ kodas: 42997300-4 (Pramoniniai robotai).
Pirkimas skaidomas į 5 pirkimo dalis :
1 pirkimo dalis: Didesnio pasiekiamumo pramoninis robotas Universal Robots UR16e;
2 pirkimo dalis: Pramoninis robotas Universal Robots UR5e;
3 pirkimo dalis: Medicininės paskirties robotas KUKA LBR Med 7 R800;
4 pirkimo dalis: 5-ių pirštų griebtuvas SCHUNK SVH;
5 pirkimo dalis: Mobilus manipuliatorius (autonominė mobili platforma + lengvasis robotas).

Prekės turi būti pristatytos tiekėjo transportu, sumontuotos bei instaliuotos Kauno technologijos universiteto patalpose, Studentų g. 48, Kaunas, Kaune arba kitame atsakingo už sutarties vykdymą KTU darbuotojų nurodytame KTU padalinyje Kaune.
Pirkimo objekto priėmimo-perdavimo aktas bus pasirašomas tik tada, kai perkama įranga su visais priklausiniais bus gauta perkančiosios organizacijos patalpose, instaliuota, išbandyta, veikiančios visos įrangos funkcijos, pademonstruotas įrangos veikimas ir valdymo funkcionavimas.
Kartu su pristatyta įranga turi būti pateikiamos darbo ir / ar eksploatavimo ir / ar priežiūros naudojimosi vadovas (instrukcijos) lietuvių ir / ar anglų kalba.
Jeigu techninėje specifikacijoje nurodomas konkretus modelis ar tiekimo šaltinis, konkretus procesas, būdingas konkretaus tiekėjo tiekiamoms prekėms ar teikiamoms paslaugoms, ar prekių ženklas, patentas, tipai, konkreti kilmė ar gamyba, standartai, dėl kurių tam tikriems subjektams ar tam tikriems produktams būtų sudarytos palankesnės sąlygos arba jie būtų atmesti, gali būti pateikiamas lygiavertis objektas nurodytajam. Pateikti minimalūs reikalavimai. Tiekėjai gali siūlyti geresnių charakteristikų pirkimo objektą.
Visa siūloma įranga turi būti nauja, nenaudota, gamykliniame įpakavime. Pateikiama įranga negali būti gamintojo atnaujinta („Refurbished“ arba „Remarketed“). 
Kartu su pasiūlymu tiekėjas privalo pateikti ES atitikties deklaraciją (jeigu pagal taikomus Europos Sąjungos teisės aktus siūlomai prekei privalomas CE ženklinimas) arba kitus lygiaverčius dokumentus, patvirtinančius, kad siūloma prekė yra paženklinta CE ženklu ir atitinka jai taikomus Europos Sąjungos teisės aktų reikalavimus.
Kartu su Pasiūlymu Tiekėjas privalo pateikti siūlomos įrangos techninių charakteristikų / parametrų reikšmes pagrindžiančius dokumentus ir/ar brošiūras ir/ar informacinius lapelius, ir/ar brėžinius, ir/ar kitą informacinę medžiagą ir/ar nuorodas į šiuos dokumentus lietuvių ir / ar anglų kalba (nuorodas į gaminio pasą, bukletą ar internetinio puslapio adresą, kuriuose Perkančioji organizacija galėtų patikrinti siūlomo gaminio charakteristikas arba pateikti atitinkamos informacijos dokumento skenuotą versiją).
Visai įrangai ir ją sudarančioms atskiroms prekėms turi būti suteikiama ne trumpesnė nei 2 metų garantija. Tiekėjas privalo su parduodamomis prekėmis perduoti Prekių garantiją patvirtinančius dokumentus. Tiekėjas įrangos naudojimo vietoje turės užtikrinti parduotos įrangos garantinę priežiūrą ir garantinį remontą.
Garantiniu laikotarpiu tiekėjas privalo ne ilgiau kaip per 10 darbo dienų nuo pranešimo apie gedimą dienos pašalinti gedimą, o jei to neįmanoma atlikti vietoje, išsiųsti remontuoti tiekėjui ir pateikti Perkančiosios organizacijos atsakingam už sutarties vykdymą asmeniui išsiuntimo dokumentų kopiją.
Garantiniu laikotarpiu tiekėjas turi užtikrinti pirkėjui konsultacijų teikimą telefonu arba nuotoliniu būdu (el. paštu ar kitokiomis nuotolinio vaizdo ir (ar) garso ryšių priemonėmis  ir (ar) kitomis elektroninių ryšių technologijų priemonėmis) pagal poreikį. 
Visos pirkimo dokumente esančios nuorodos į standartą, techninį liudijimą ar bendrąsias technines specifikacijas reiškia, kad pirkėjas priima ir kitus dalyvių lygiaverčių prekių įrodymus. Lygiavertiškumo įrodymas yra tiekėjo pareiga.
Perkančioji organizacija vykdo „Žaliąjį pirkimą“ ir vadovaudamasi Lietuvos Respublikos aplinkos ministro 2011 m. birželio 28 d. įsakymo Nr. D1-401  „Dėl Lietuvos Respublikos aplinkos ministro 2011 m. birželio 28 d. įsakymo Nr. D1-508 „Dėl produktų, kurių viešiesiems pirkimams taikytini aplinkos apsaugos kriterijai sąrašų, Aplinkos apsaugos kriterijų ir Aplinkos apsaugos kriterijų, kuriuos perkančiosios organizacijos turi taikyti pirkdamos prekes, paslaugas ar darbus, tvarkos aprašo patvirtinimo“ pakeitimo 4.4.4. punktu, nustato šį aplinkos apsaugos kriterijų:
Perkama Prekė turi būti ilgaamžė, funkcionali, ji ar jos sudedamosios dalys tinka naudoti daug kartų ir (ar) lengvai pataisomos ir (ar) pakeičiamos.
Tiekėjas turi užtikrinti, kad per garantinį įrangos naudojimo laikotarpį ir bent 3 metus po garantinio laikotarpio būtų galima įsigyti originalių arba joms lygiaverčių atsarginių dalių. 
Atitiktį reikalavimams įrodantys dokumentai: 
Gamintojo ir (ar) tiekėjo techniniai dokumentai, gamintojo ir (ar) importuotojo, ir (ar) tiekėjo rašytinis patvirtinimas, saugos duomenų lapas, gamintojo bandymų ataskaita, protokolas, gamintojo ir (ar) tiekėjo deklaracija (pateikiant objektyvius įrodymus), aplinkosauginė produkto deklaracija, įrangos aprašymas, instrukcija ar skaičiavimai, pripažintos įstaigos arba paskelbtosios (notifikuotos) institucijos atlikto bandymo protokolas, priemonių ir (ar) produktų, kurie bus naudojami atlikti paslaugą ar darbą, sąrašas ir dokumentai, įrodantys, prekės atitinka nustatytus reikalavimus, arba kiti lygiaverčiai įrodymai. 
Papildomi reikalavimai:
Tiekėjas privalo Prekes atvežti Pirkėjui ne kelių eismo piko valandomis, pirmadieniais − ketvirtadieniais nuo 10:00 iki 16:00 val., penktadieniais ir švenčių dienų išvakarėse nuo 10:00 iki 14:00 val. ir trumpiausiais galimais maršrutais. 

1 pirkimo dalis: „Didesnio pasiekiamumo pramoninis robotas Universal Robots UR16e (2vnt)“ 
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Pastaba. Pateikta nuotrauka yra iliustracinio pobūdžio ir skirta tik pageidaujamam roboto tipui bei bendrai konstrukcijai pavaizduoti. Tiekėjai gali siūlyti lygiaverčius gaminius, atitinkančius techninėje specifikacijoje nustatytus reikalavimus.
	Perkančiosios organizacijos nustatyti reikalavimai prekėms ir jų rodikliams
	Tiekėjo siūlomų prekių techninės charakteristikos
(tiekėjas turi nurodyti tikslius dydžius, medžiagas, išmatavimus ir pan. – t. y. nepaliekant žodžių „ne mažiau“, ne daugiau“, „ne siauresnis“, „ne platesnis“ arba lygiavertis“ ,,+/-„ ar pan.)
(Pildo tiekėjas)

	Eil.
Nr.
	Komponento pavadinimas
	Reikalaujama charakteristika
	

	1
	2
	3
	4

	
	Gamintojas, modelis
	Privalo būti nurodytas tikslus siūlomos įrangos gamintojas ir modelis.
	

	1.
	Bendrieji duomenys
	

	1.1
	Naudingoji apkrova (Payload):
	ne mažiau kaip 16 kg 
	

	1.2
	Sieksnis (Reach): 
	ne mažiau kaip 900 mm 
	

	1.3
	Laisvės laipsniai (Degrees of freedom):
	6 besisukantys lankstai 
	

	2.
	Našumas ir galia
	

	2.1
	Energijos suvartojimas:

	· Maksimalus: iki 585 W 
· Vidutinis (tipinis): iki 350 W 
	

	2.2
	TCP greitis
	Maksimalus 3 m/s 
	

	2.3
	Pozicijos atsikartojamumas (ISO 9283)
	± 0,05 mm 
	

	2.4
	Jėgos jutimas (įrankio flanšas / sukimo momento jutiklis):
	· Jėga (x-y-z): Diapazonas ±160.0 N | Tikslumas 5.0 N | Rezoliucija 5.5 N 
· Sukimo momentas (x-y-z): Diapazonas ±10.0 Nm | Tikslumas 0.2 Nm | Rezoliucija 0.5 Nm 
	

	3
	Ašių judėjimas (paslankumas)
	

	3.1
	Ašis
	Darbinis diapazonas
	Maksimalus greitis
	

	3.2
	Pagrindas (Base)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 120°/s 
	

	3.3
	Petys (Shoulder)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 120°/s 
	

	3.4
	Alkūnė (Elbow)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s 
	

	3.5
	Riešas 1 (Wrist 1)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s 
	

	3.6
	Riešas 2 (Wrist 2)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s 
	

	3.7
	Riešas 3 (Wrist 3)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s 
	

	4.
	Mechaninės ir aplinkos savybės (Roboto ranka)
	

	4.1
	IP klasė
	IP54 
	

	4.2
	Švaros klasė (Cleanroom):
	ISO 14644-1 Class 5 
	

	4.3
	Triukšmo lygis:
	iki 65 dB(A) 
	

	4.4
	Darbinė temperatūra:
	0-50°C 
	

	4.5
	Drėgmė:
	ne daugiau kaip 90% RH (nesikondensuojanti) 
	

	4.6
	Medžiagos:
	Aliuminis, plastikas, plienas 
	

	4.7
	Svoris:
	Ne daugiau kaip 33,1 kg (įskaitant kabelį) 
	

	4.8
	Pagrindo plotas (Footprint):
	Ø 190 mm 
	

	4.9
	Kabelio ilgis:
	Ne mažiau kaip 6 m
	

	4.10
	Montavimas:
	Bet kokia orientacija 
	

	5.
	Įrankio jungtis (Tool Flange)
	

	5.1
	Jungties tipas
	M8 | M8 8-pin lizdas 
	

	5.2
	I/O prievadai
	Skaitmeniniai įėjimai (Digital In): 2 vnt., 24 VDC
	

	
	
	Skaitmeniniai išėjimai (Digital Out): 2 vnt., 24VDC (tranzistoriniai)
	

	
	
	Analoginiai įėjimai (Analog In): 2 vnt., (konfigūruojami 0–10 V arba 4–20 mA) 
	

	5.3
	Maitinimas įrankiui
	12/24 V 
	

	5.4
	Srovė
	2 A (dvigubas kaištis), 1 A (viengubas kaištis) 
	

	6.
	Valdymo dėžė (Control Box)
	

	6.1
	IP klasė:
	IP44 
	

	6.2
	Švaros klasė:
	ISO 14644-1 Class 6 
	

	6.3
	Maitinimo šaltinis:
	100-240 VAC, 47-440 Hz 
	

	6.4
	I/O prievadai:
	Skaitmeniniai įėjimai: 16 vnt., 24 VDC
	

	
	
	Skaitmeniniai išėjimai: 16 vnt., 24 VDC (tranzistoriniai)
	


	
	
	Analoginiai įėjimai: 2 vnt., (konfigūruojami 0–10 V arba 4–20 mA)
	

	
	
	Analoginiai išėjimai: 2 vnt., (konfigūruojami 0–10 V arba 4–20 mA)
	

	
	
	Kvadratūriniai skaitmeniniai įėjimai: 4 
	

	6.5
	I/O maitinimas:
	24V, 2A 
	

	6.6
	Komunikacija:
	500 Hz valdymo dažnis, Modbus TCP, PROFINET, Ethernet/IP, USB 2.0, USB 3.0 
	

	7.
	Valdymo pultas (Teach Pendant)
	

	7.1
	IP klasė
	IP54 
	

	7.2
	Ekranas
	ne mažiau kaip 1280 x 800 pikselių rezoliucija 
	

	7.3
	Kabelio ilgis
	ne mažiau kaip 4,5 m 
	

	8
	Saugumas
	
	

	8.1
	Sertifikatai:
	EN ISO 13849-1 (PLd 3 kategorija) ir EN ISO 10218-1
	

	8.2
	Funkcijos:
	17 konfigūruojamų saugos funkcija
	

	9
	Programavimas
	
	

	9.1
	
	Naudojant ne mažiau kaip 12 colių jutiklinį ekraną (Teach Pendant)
	

	9.2
	
	PolyScope grafinę vartotojo sąsają
	

	9.3
	
	Privalo palaikyti ROS/ROS2
	

	9.4
	
	Kartu su robotu pateikiamas Python SDK skirtas roboto valdymui
	



2 pirkimo dalis: „Pramoninis robotas Universal Robots UR5e (2vnt.)“ 
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Pastaba. Pateikta nuotrauka yra iliustracinio pobūdžio ir skirta tik pageidaujamam roboto tipui bei bendrai konstrukcijai pavaizduoti. Tiekėjai gali siūlyti lygiaverčius gaminius, atitinkančius techninėje specifikacijoje nustatytus reikalavimus.
	Perkančiosios organizacijos nustatyti reikalavimai prekėms ir jų rodikliams
	Tiekėjo siūlomų prekių techninės charakteristikos
(tiekėjas turi nurodyti tikslius dydžius, medžiagas, išmatavimus ir pan. – t. y. nepaliekant žodžių „ne mažiau“, ne daugiau“, „ne siauresnis“, „ne platesnis“ arba lygiavertis“ ,,+/-„ ar pan.)
(Pildo tiekėjas)

	Eil.
Nr.
	Komponento pavadinimas
	Reikalaujama charakteristika
	

	1
	2
	3
	4

	
	Gamintojas, modelis
	Privalo būti nurodytas tikslus siūlomos įrangos gamintojas ir modelis.
	

	1.
	Bendrieji duomenys
	

	1.1
	Naudingoji apkrova (Payload):
	ne mažiau kaip 5 kg 
	

	1.2
	Sieksnis (Reach):
	ne mažiau kaip 850 mm 
	

	1.3
	Laisvės laipsniai (Degrees of freedom):
	6 besisukantys lankstai 
	

	2.
	Našumas ir Galia

	2.1
	Energijos suvartojimas:

	· Maksimalus: iki 570 W 
· Vidutinis (tipinis): iki 200 W 

	

	2.2
	TCP greitis: 
	Maksimalus 4 m/s
	

	2.3
	Pozicijos pasikartojamumas (ISO 9283): 
	± 0,03 mm
	

	2.4
	Jėgos jutimas (įrankio flanšas / sukimo momento jutiklis):
	Jėga (x-y-z): Diapazonas ± 50.0 N | Tikslumas 3.5 N | Rezoliucija 4.0 N 
	

	
	
	Sukimo momentas (x-y-z): Diapazonas ± 10.0 Nm | Tikslumas 0.2 Nm | Rezoliucija
	

	3
	Ašių judėjimas
	

	3.1
	Ašis
	Darbinis diapazonas
	Maksimalus greitis
	

	3.2
	Pagrindas (Base)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s
	

	3.3
	Petys (Shoulder)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s
	

	3.4
	Alkūnė (Elbow)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s
	

	3.5
	Riešas 1 (Wrist 1)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s
	

	3.6
	Riešas 2 (Wrist 2)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s
	

	3.7
	Riešas 3 (Wrist 3)
	± 360°
	± ne mažiau kaip 180°/s
	

	4
	Mechaninės ir aplinkos savybės (Roboto ranka)
	

	4.1
	IP klasė: 
	IP54
	

	4.2
	Švaros klasė (Cleanroom): 
	ISO 14644-1 5 klasė (esant ≥ 40% greičiui), 4 klasė esant 20%
	

	4.3
	Triukšmo lygis: 
	iki 65 dB(A)
	

	4.4
	Darbinė temperatūra: 
	0-50°C
	

	4.5
	Drėgmė: 
	ne daugiau kaip 90% RH (nesikondensuojanti)
	

	4.6
	Medžiagos: 
	Aliuminis, plastikas, plienas
	

	4.7
	Svoris: 
	ne daugiau kaip 20,6 kg (įskaitant kabelį)
	

	4.8
	Pagrindo plotas (Footprint): 
	Ø 149 mm
	

	4.9
	Kabelio ilgis: 
	ne mažiau kaip 6 m
	

	4.10
	Montavimas: 
	Bet kokia orientacija
	

	5
	Įrankio jungtis (Tool Flange)
	

	5.1
	Jungties tipas:
	M8 | M8 8-pin lizdas (EN ISO-9409-1-50-4-M6) 
	

	5.2
	I/O prievadai
	Skaitmeniniai įėjimai (Digital In): 2 vnt., 24 VDC
	

	
	
	Skaitmeniniai išėjimai (Digital Out): 2 vnt., 24 VDC (tranzistoriniai)
	

	
	
	Analoginiai įėjimai (Analog In): 2 vnt., (konfigūruojami 0–10 V arba 4–20 mA)
	

	5.3
	Maitinimas įrankiui: 
	12/24 V
	

	5.4
	Srovė: 
	1.5 A (dvigubas kaištis), 1 A (viengubas kaištis)
	

	6
	Valdymo dėžė (Control Box)
	

	6.1
	IP klasė: 
	IP44
	

	6.2
	Maitinimo šaltinis: 
	100-240 VAC, 47-440 Hz
	

	6.3
	I/O prievadai:
	Skaitmeniniai įėjimai: 16 vnt., 24 VDC
	

	
	
	Skaitmeniniai išėjimai: 16 vnt., 24 VDC (tranzistoriniai)
	

	
	
	Analoginiai įėjimai: 2 vnt., (konfigūruojami 0–10 V arba 4–20 mA)
	

	
	
	Analoginiai išėjimai: 2 vnt., konfigūruojami 0–10 V arba 4–20 mA)
	

	
	
	Kvadratūriniai skaitmeniniai įėjimai: 4
	

	7
	Valdymo pultas (Teach Pendant)
	

	7.1
	IP klasė:
	IP54 
	

	7.2
	Ekranas:
	ne mažiau kaip 1280 x 800 pikselių rezoliucija 
	

	7.3
	Kabelio ilgis:
	ne mažiau kaip 4,5 m 
	

	8
	Saugumas
	

	8.1
	Sertifikatai:
	EN ISO 13849-1 (PLd 3 kategorija) ir EN ISO 10218-1 
	

	8.2
	Funkcijos:
	17 konfigūruojamų saugos funkcijų
	

	9
	Programavimas
	

	9.1
	
	Naudojant ne mažiau kaip 12 colių jutiklinį ekraną (Teach Pendant)
	

	
	
	PolyScope grafinę vartotojo sąsają
	

	
	
	Privalo palaikyti ROS/ROS2
	

	
	
	Kartu su robotu pateikiamas Python SDK skirtas roboto valdymui
	



[image: ]3 pirkimo dalis: „Medicininės paskirties robotas KUKA LBR Med 7 R800 (1vnt.)“







Pastaba. Pateikta nuotrauka yra iliustracinio pobūdžio ir skirta tik pageidaujamam roboto tipui bei bendrai konstrukcijai pavaizduoti. Tiekėjai gali siūlyti lygiaverčius gaminius, atitinkančius techninėje specifikacijoje nustatytus reikalavimus.
	Perkančiosios organizacijos nustatyti reikalavimai prekėms ir jų rodikliams
	Tiekėjo siūlomų prekių techninės charakteristikos
(tiekėjas turi nurodyti tikslius dydžius, medžiagas, išmatavimus ir pan. – t. y. nepaliekant žodžių „ne mažiau“, ne daugiau“, „ne siauresnis“, „ne platesnis“ arba lygiavertis“ ,,+/-„ ar pan.)
(Pildo tiekėjas)

	Eil.
Nr.
	Komponento pavadinimas
	Reikalaujama charakteristika
	

	1
	2
	3
	4

	
	Gamintojas, modelis
	Privalo būti nurodytas tikslus siūlomos įrangos gamintojas ir modelis.
	

	1.
	Bendrieji duomenys
	

	1.1
	Tipas:
	Lengvasis robotas, skirtas medicininei integracijai (Cobot)
	

	1.2
	Ašių skaičius:
	7 
	

	1.3
	Nominali naudingoji apkrova:
	ne mažiau kaip 7 kg 
	

	1.4
	Maksimalus sieksnis:
	ne mažiau kaip 800 mm 
	

	1.5
	Montavimo padėtis:
	Bet kokia (grindys, lubos, siena) 
	

	2
	Tikslumas ir našumas
	

	2.1
	Pozicijos pasikartojamumas (ISO 9283):
	±0,1 mm 
	

	2.2
	Sukimo momento jutiklių tikslumas (ašims):
	±2% (esant maks. sukimo momentui) 
	

	2.3
	Jutikliai:
	Integruoti sukimo momento jutikliai kiekvienoje ašyje, leidžiantys aptikti išorines jėgas ir saugiai reaguoti (pvz., susidūrimo atveju).
	

	2.4
	Kalibravimas:
	Autonominis kalibravimas naudojant integruotus jutiklius, nereikalaujantis papildomų išorinių įrenginių.
	

	3
	Mechaninės savybės
	
	

	3.1
	Svoris:
	iki 25,5 kg 
	

	3.2
	Apsaugos klasė:
	IP 54 
	

	3.3
	Riešo variantas:
	„In-line“ riešas 
	

	3.4
	Montavimo flanšas (Ašis 7):
	DIN ISO 9409-1-A50 
	

	3.5
	Paviršius:
	Higieniški, lengvai valomi paviršiai, atsparūs dezinfekcijai, tinkami sterilioms aplinkoms.
	

	4
	Darbinė zona (Workspace)
	

	4.1
	
	Tūris: 1,7 m³ 
	

	4.2
	
	Matmuo A: 1 266 mm 
	

	4.3
	
	Matmuo B: 1 140 mm 
	

	4.4
	
	Matmuo C: 340 mm 
	

	4.5
	
	Matmuo D: 400 mm 
	

	4.6
	
	Matmuo E: 400 mm 
	

	4.7
	
	Matmuo F: 126 mm 
	

	4.8
	
	Matmuo G: 800 mm 
	

	4.9
	
	Matmuo H: 260 mm 
	

	5
	Valdymas ir programinė įranga
	

	5.1
	
	Palaiko objektinį programavimą (Java 8).
	

	
	
	Sukurta atsižvelgiant į medicininės programinės įrangos reikalavimus (IEC 62304).
	

	
	
	Funkcijos: Galimybė programuoti jėgos valdymą, rankinį vedžiojimą (teaching by manual guidance), virtualias sienas ir saugos zonas.
	

	6
	Saugumas ir sertifikavimas
	

	6.1
	Robotas yra sertifikuotas integracijai į medicinos prietaisus pagal „IECEE CB Scheme“:

	Elektros sauga: Atitinka IEC 60601-1:2016 standartą.
	

	
	
	Programinės įrangos gyvavimo ciklas: Atitinka IEC 62304:2006 + A1:2015 standartą.
	

	
	
	Saugos funkcijos: Vieno gedimo sauga (single fault safety), saugus susidūrimo aptikimas, saugūs sukimo momento matavimai.
	

	7
	Programavimo kalba ir aplinka
	

	7.1
	
	Pagrindinė programavimo kalba yra Java 8
	

	
	
	OS Med atitinkanti IEC 62304 standartą
	

	
	
	Turi būti numatyta Sunrise.Workbench (Programų rašymui ir konfiguravimui kompiuteryje)
	

	
	
	Mokymas rankiniu vedžiojimu (Hand-Guiding) su funkcionalumu „Teaching by manual guidance“
	

	
	
	Fast Robot Interface (FRI): Realaus laiko valdymui. Tai leidžia valdyti robotą iš išorinio kompiuterio dideliu dažniu (paprastai C++ ar kita kalba per tinklą)
	

	
	
	Komunikacijų ir I/O konfigūracijų įrankis
	

	
	
	Operatoriaus darbui, programų paleidimui, diagnostikai ir baziniam valdymui naudojamas pultas.
	

	
	
	Turi būti numatytas Fast Robot Interface programinis įrankis
	

	

	1
	Mokymo pulto techninė specifikacija
	

	1.1
	Ekrano tipas:
	Lietimui jautrus spalvotas ekranas (Touch-sensitive color display).
	

	1.2
	Ekrano dydis:
	ne mažiau kaip 8,4 colio.
	

	1.3
	Rezoliucija:
	ne mažiau kaip 600 x 800 pikselių
	

	1.4
	Maitinimo įtampa:
	20 … 27,1 V DC.
	

	2
	Valdymo elementai ir sauga
	

	2.1
	Pultas turi integruotus fizinius mygtukus ir saugos elementus:
	Avarinio sustabdymo mygtukas (Emergency Stop): Nuspaudus šį mygtuką, robotas sustabdomas (Safety stop 1), o mygtukas užsifiksuoja.
	

	2.2
	Sutikimo mygtukai (Enabling Switches):

	· Turi 3 padėtis: nepaspausta, vidurinė padėtis (leidžia judėti), pilnai nuspausta (panikos pozicija – stabdo robotą).
· smartPAD turi 3 sutikimo mygtukus.
· smartPAD-2 turi 4 sutikimo mygtukus
	

	2.3
	Raktinis jungiklis (Keyswitch):
	Skirtas darbo režimų (pvz., T1, T2, AUT) keitimui per ryšio tvarkyklę.
	

	2.4
	Judėjimo klavišai:
	Skirti rankiniam roboto ašių valdymui.
	

	2.5
	6D pelė (Space Mouse):

	· Standartiniame smartPAD naudojama intuityviam judėjimui.
· Pastaba: smartPAD-2 modelyje 6D pelė neturi funkcijos.
	

	3
	Sąsajos ir kabeliai
	

	3.1
	USB jungtis:
	Skirta duomenų archyvavimui. Palaikomi tik FAT32 formatuoti USB atmintukai.
	

	3.2
	Kabelio ilgis:
	Standartinis kabelis. Naudojant prailginimus, bendras kabelio ilgis negali viršyti 50 metrų.
	

	3.3
	Prijungimas:
	Pultas jungiamas į X19 jungtį ant roboto valdiklio.
	

	4
	Aplinkos sąlygos:
	

	4.1
	
	Pultas nėra skirtas tiesioginiam naudojimui sterilioje aplinkoje, tačiau medicininiai reikalavimai (pvz., paviršių valymas) yra įvertinti kuriant sistemą .
	

	
	
	Jei smartPAD yra atjungiamas, sistemoje turi būti įrengtas bent vienas išorinis avarinio sustabdymo įrenginys.
	

	

	Valdiklio techninė specifikacija
	

	1
	Bendrieji duomenys
	
	

	1.1
	Tipas:
	19 colių korpusas.
	

	1.2
	Paskirtis:
	Valdiklis, skirtas valdyti  lengvąjį robotą, skirtą medicininei integracijai.
	

	1.3
	Apsaugos klasė:
	IP 20.
	

	1.4
	Triukšmo lygis:
	Vidutiniškai 54 dB (A) pagal DIN 45635-1.
	

	2
	Maitinimas (Power Supply)
	
	

	2.1
	Nominali maitinimo įtampa:
	110 V / 230 V AC, vienfazė.
	

	2.2
	Leistina įtampos tolerancija:
	±10%.
	

	2.3
	Tinklo dažnis:
	50 Hz ± 1 Hz arba 60 Hz ± 1 Hz.
	

	2.4
	Nominali galia:
	1 kVA.
	

	2.5
	Tinklo saugikliai (Mains-side):
	2x 16 A, lėto veikimo (1x fazė, 1x neutralė (pasirinktinai)).
	

	2.6
	Įrenginio saugikliai (Device-side):
	2x 10 A, lėto veikimo.
	

	2.7
	Maitinimas robotui (per X21):
	48 V DC.
	

	3
	Valdymo kompiuteris (Control PC)
	

	3.1
	Procesorius:
	Keturių branduolių (Quad-core).
	

	3.2
	Atmintis (RAM):
	Min. 2 GB.
	

	3.3
	Kietasis diskas:
	SSD (Solid State Drive) ne mažiau 512 GB.
	

	3.4
	Maitinimo įtampa:
	DC 27,1 V ± 0,1 V.
	

	4
	Sąsajos (Interfaces): 
	

	4.1
	Valdiklis turi šias pagrindines jungtis:
	X1: Maitinimo jungtis.
	

	
	
	X11: Saugos sąsaja (Emergency Stop, Operator Safety ir kt.).
	

	
	
	X19: valdymo pulto jungtis.
	

	
	
	X21: Roboto prijungimo jungtis (Med variantas).
	

	
	
	X65: Extension Bus (EtherCAT plėtinys).
	

	
	
	X66: Line Interface (Ethernet ryšys išoriniam bendravimui).
	

	
	
	X69: Service Interface (serviso sąsaja).
	

	
	
	PC sąsajos (Motherboard D3445-K):
· 4x USB 2.0.
· 2x USB 3.0.
· DVI-D (vaizdo išvestis).
· DisplayPort.
	

	5
	Saugos funkcijos ir standartai
	

	5.1
	Saugos valdiklis (CCU_SR):
	Atsakingas už saugius įėjimus/išėjimus, kontaktorių aktyvavimą, baterijų valdymą
	

	5.2
	Saugos įėjimai/išėjimai:
	7 saugūs įėjimai 24 VDC, 3 „plaukiojantys, laisvai konfigūruojami“ išėjimai
	

	5.3
	Standartai:
	Atitinka EN ISO 13849-1 (3 kategorija, PL d) ir EN 62061 (SIL 2) reikalavimus.
	

	5.4
	Medicininis suderinamumas:
	Valdiklis atitinka IEC 60601-1 (medicininė elektros įranga) reikalavimus dėl srovių nuotėkio ir izoliacijos (MOOP/MOPP) prijungtiems įrenginiams.
	

	6
	Matmenys
	
	

	6.1
	Plotis:
	ne daugiau kaip 483 mm (su rankenomis/ausimis montavimui į spintą), korpuso plotis 460 mm.
	

	6.2
	Aukštis:
	ne daugiau kaip 190 mm (apie 4U).
	

	6.3
	Gylis:
	ne daugiau kaip 500 mm.
	



4 pirkimo dalis: „5-ių pirštų griebtuvo SCHUNK SVH techninė specifikacija (1 vnt. dešinė pusė, 1 vnt. kairė pusė)” 
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Pastaba. Pateikta nuotrauka yra iliustracinio pobūdžio ir skirta tik pageidaujamam roboto tipui bei bendrai konstrukcijai pavaizduoti. Tiekėjai gali siūlyti lygiaverčius gaminius, atitinkančius techninėje specifikacijoje nustatytus reikalavimus.
	Perkančiosios organizacijos nustatyti reikalavimai prekėms ir jų rodikliams
	Tiekėjo siūlomų prekių techninės charakteristikos
(tiekėjas turi nurodyti tikslius dydžius, medžiagas, išmatavimus ir pan. – t. y. nepaliekant žodžių „ne mažiau“, ne daugiau“, „ne siauresnis“, „ne platesnis“ arba lygiavertis“ ,,+/-„ ar pan.)
(Pildo tiekėjas)

	Eil.
Nr.
	Komponento pavadinimas
	Reikalaujama charakteristika
	

	1
	2
	3
	4

	
	Gamintojas, modelis
	Privalo būti nurodytas tikslus siūlomos įrangos gamintojas ir modelis.
	

	1.

	Bendras aprašymas: Antropomorfinė (žmogaus ranką imituojanti) mechatroninė griebimo sistema. Ji sukurta taip, kad atkartotų žmogaus rankos dydį, formą ir judrumą. Visa valdymo, reguliavimo ir galios elektronika yra visiškai integruota į riešą, todėl sistema yra ypač kompaktiška.
	

	1.1
	Versijos: 
	Galima kairės ir dešinės rankos versija
	

	1.2
	Paskirtis:
	Skirta mobiliai robotikai, aptarnavimo robotams, protezavimui bei manipuliavimo tyrimams.
	

	2.
	Mechaniniai duomenys

	2.1
	Matmenys:
	Bendras ilgis: ne mažiau kaip 242,5 mm.
	

	
	
	Plaštakos plotis: ne mažiau kaip 92 mm.
	

	
	
	Maksimalus piršto plotis: ne mažiau kaip 19,6 
	

	2.2
	Svoris:
	ne daugiau kaip 1,3 kg.
	

	2.3
	Griebimo galimybės:
	Rekomenduojamas objektų svoris: 1–850 g.
	

	
	
	Žmogaus ir roboto bendradarbiavimo (HRC) atveju maksimalus ruošinio svoris: ne mažiau kaip 0,85 kg
	

	2.4
	Paviršius:
	Pirštai turi elastinius, neslidžius griebimo paviršius, užtikrinančius patikimą objektų laikymą
	

	3.
	Kinematika ir pavaros

	3.1
	Ranka yra nepilnai aktyvuota sistema, kurioje 9 varikliai valdo 20 sąnarių per mechanines jungtis.
	

	3.2
	
	Sąnarių skaičius: 20.
	

	3.3
	
	Pavarų skaičius (varikliai): 9.
	

	3.4
	
	Laisvės laipsniai (DOF): 20.
	

	3.5
	
	Judesių pasiskirstymas:
· Nykštys: 2 laisvės laipsniai (lenkimas ir pasukimas/opozicija).
· Rodomasis pirštas: 2 laisvės laipsniai (distalinis ir proksimalinis valdymas).
· Vidurinis pirštas: 2 laisvės laipsniai.
· Bevardis pirštas: 1 laisvės laipsnis.
· Mažasis pirštas: 1 laisvės laipsnis.
· Plaštakos išskėtimas (Spread): 1 laisvės laipsnis.
	

	3.6
	Griebimo tipai:
	SVH turi atlikti bent 14 „Cutkosky“ taksonomijos griebimo tipų, įskaitant precizinius ir jėgos griebimus
	

	4
	Elektriniai duomenys ir ryšys

	4.1
	Maitinimo įtampa: 
	24 V DC (±5%).
	

	4.2
	Srovės suvartojimas:
	Nominali srovė: priklauso nuo konkretaus piršto pavaros (pvz., nykščio lenkimas – 191 mA, rodomasis – 169 mA).
	

	
	
	Maksimali srovė (Max current input): 3,5 A.
	

	4.3
	Komunikacijos sąsaja: 
	RS-485.
	

	4.4
	Prijungimas: 
	Naudojama plokščio keitimo sistema (Flat change system FWK) su spyruokliniais kontaktais. Jungtis yra rankos apačioje.
	

	5
	Programavimas ir valdymas

	5.1
	
	Turi palaikyti prieinami ROS1 ir ROS2 (Robot Operating System) tvarkykles.
	

	5.2
	
	Turi būti pradinės padėties nustatymo galimybė.
	

	5.3
	
	Sąsajos: Dažnai naudojamas RS485/USB keitiklis ("Brainbox") prijungimui prie kompiuterio.
	



5 pirkimo dalis: „Mobilus manipuliatorius (autonominė mobili platforma + lengvasis robotas” 

[image: ]Pastaba. Pateikta nuotrauka yra iliustracinio pobūdžio ir skirta tik pageidaujamam roboto tipui bei bendrai konstrukcijai pavaizduoti. Tiekėjai gali siūlyti lygiaverčius gaminius, atitinkančius techninėje specifikacijoje nustatytus reikalavimus.


	Perkančiosios organizacijos nustatyti reikalavimai prekėms ir jų rodikliams
	Tiekėjo siūlomų prekių techninės charakteristikos
(tiekėjas turi nurodyti tikslius dydžius, medžiagas, išmatavimus ir pan. – t. y. nepaliekant žodžių „ne mažiau“, ne daugiau“, „ne siauresnis“, „ne platesnis“ arba lygiavertis“ ,,+/-„ ar pan.)
(Pildo tiekėjas)

	Eil.
Nr.
	Komponento pavadinimas
	Reikalaujama charakteristika
	

	1
	2
	3
	4

	
	Gamintojas, modelis
	Privalo būti nurodytas tikslus siūlomos įrangos gamintojas ir modelis.
	

	1.
	Sistemos apžvalga
	

	1.1
	Tipas:
	Mobilus manipuliatorius (autonominė mobili platforma + lengvasis robotas).
	

	1.2
	Judėjimas:
	Visakryptis (Omnidirectional) dėka Mecanum ratų technologijos, leidžiančios suktis 360° kampu ir judėti bet kuria kryptimi iš vietos .
	

	1.3
	Navigacija:
	Autonominė navigacija naudojant SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) metodą, nereikalaujanti grindų žymėjimų ir indukcinių kilpų 
	

	2.
	Manipuliatorius

	2.1
	Nominali naudingoji apkrova:
	ne mažiau kaip 7 kg .
	

	2.2
	Maksimalus sieksnis:
	ne mažiau kaip 800 mm .
	

	2.3
	Ašių skaičius:
	7 
	

	2.4
	Pozicijos atsikartojamumas:
	±0,1 mm .
	

	2.5
	Sukimo momento tikslumas:
	±2% .
	

	2.6
	Svoris (roboto ranka):
	23,9 kg .
	

	2.7
	Apsaugos klasė:
	IP 54 .
	

	2.8
	Saugumas:
	Integruoti sukimo momento jutikliai kiekvienoje ašyje užtikrina jautrumą ir saugų darbą be apsauginių tvorų .
	

	3.
	Mobili platforma

	3.1
	Matmenys
	(A × I × P): 700 × 1 080 × 630 mm (įskaitant skenerius ir apsaugines zonas) .
	

	3.2
	Svoris:
	Iki 390 kg .
	

	3.3
	Maksimali naudingoji apkrova (platformos):
	· ne mažiau kaip 200 kg (be roboto rankos).
· ne mažiau kaip 170 kg (su sumontuotu robotu) .
	

	3.4
	Judėjimo greitis:
	· Išilginis: maks. 3,6 km/h .
· Šoninis: maks. 2,0 km/h .
	

	3.5
	Ratų skersmuo:
	ne mažiau kaip 250 mm .
	

	3.6
	Pozicionavimo tikslumas:
	Iki ±0,1 mm (arba ±1 mm priklausomai nuo sąlygų) .
	

	4
	Valdymas ir Programinė įranga

	4.1
	Valdiklis:
	transporto priemonei ir robotui.
	

	4.2
	Navigacijos programinė įranga:
	suteikia galimybę apvažiuoti kliūtis ir rasti naują maršrutą .
	

	4.3
	Programavimas:
	Java pagrindu veikianti aplinka
	

	5
	Aplinkos sąlygos ir Maitinimas

	5.1
	Maitinimas:
	Ličio jonų (Li-ion) baterijos, užtikrinančios nepriklausomą veikimą.
	

	5.2
	Švaros klasė (Cleanroom):
	ISO 5 (tinkama darbui švariose patalpose).
	

	5.3
	Apsaugos klasė (bendra):
	IP 54 (apsauga nuo dulkių ir vandens purslų).
	

	6
	Saugumas
	
	

	6.1
	Aplinkos stebėjimas:
	Lazeriniai skeneriai stebi aplinką ir užtikrina, kad robotas sustotų atsiradus kliūčiai ar žmogui .
	

	6.2
	HRC (Human-Robot Collaboration):
	Sistema pritaikyta saugiam darbui šalia žmonių.
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