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CADERNO DE ENCARGOS

PARTE |
Clausulas juridicas

Artigo 12
Objeto
O objeto do contrato consiste, de acordo com as cldusulas técnicas descritas na parte I deste caderno de

encargos, no fornecimento de um Laboratdrio Didatico — Industria 4.0, sendo adotado o procedimento de
Concurso Publico com publicidade internacional, nos termos da alinea a), do n2 1 do art® 202 do CCP -

Cddigo dos Contratos Publicos.

Artigo 22
Local de entrega do bem
O bem objeto do contrato serd entregue nas instalagdes do CINFU, & Rua Delfim Ferreira, 800, 4100-199
Porto.

Artigo 32
Prazo de entrega do bem
O fornecimento a realizar no &mbito do contrato devera ser integralmente executado até 27 de dezembro
2022.

Artigo 42

Preco base
O prego base do procedimento (entendido como montante maximo da proposta) é de € 280 000,00
acrescido de IVA a taxa legal em vigor.

Artigo 5¢
CondigGes de pagamento
1 - O valor global da proposta apresentada sera faturado com a disponibilizagdo dos equipamentos,
objeto do presente Caderno de Encargos.
2 - O pagamento sera imediato apds boa rececdo do equipamento, isto &, apos todos os testes que
permitam considerar o equipamento como funcional.

Artigo 62
Obrigagao de Sigilo e RGPD
1 - O adjudicatario obriga-se ao sigilo de quaisquer informagdes que obtenha em virtude da execugdo do
contrato, salvo se prévia e expressamente autorizado pela entidade contratante, nos termos e para os
efeitos da Lei de Prote¢dao de Dados Pessoais.



2 — O adjudicatério autoriza a entidade adjudicante ao tratamento dos dados pessoais necessarios no
ambito das diligéncias prévias a formagdo do contrato bem como no decurso e para efeitos da execugéo
do mesmo, comprometendo-se a obter, caso se aplique, o prévio consentimento expresso dos titulares
dos dados respetivos.

3 - O adjudicatario autoriza a entidade adjudicante ao tratamento dos dados pessoais necessarios no
ambito da publicitagdo dos contratos no portal www.base.gov.pt.

4 - No 4mbito do Regulamento Geral sobre a Protegdo de Dados (RGPD) e do dever de sigilo, no momento
da outorga do contrato, celebrar-se-4 um acordo de confidencialidade, de forma a assegurar que
determinadas informagdes industriais ou comerciais e informagdes confidenciais estratégicas sejam
mantidas em sigilo.

Artigo 72
Obrigacoes do adjudicatario
1 - Sem prejuizo de outras obrigagdes previstas na legislagdo aplicavel, no presente Caderno de Encargos
ou nas cldusulas contratuais, da celebragdo do contrato decorrem com o fornecedor as obrigagbes
principais abaixo discriminadas, de acordo com o estipulado neste documento e com a sua proposta:
a) Obrigagdo de entrega e instalagdo dos equipamentos identificados na sua proposta;
b) Obriga¢do de garantia dos equipamentos.

Artigo 82
Documentagao
1 - O adjudicatario entregara a entidade adjudicante, na data de conclusdo do fornecimento, os Manuais
de funcionamento;
2 - Aentidade adjudicante podera, para seu uso exclusivo, proceder a reprodugdo de todos os documentos
referidos no nUmero anterior.

Artigo 92

Rececgdo
O fornecimento dos equipamentos deve ser realizado no estado de novo e feito em boas condigdes e
pronto a utilizar, nos locais definidos.

Artigo 102

Inspecdo e testes de aceitagdo
1. Efetuada a entrega dos equipamentos objeto do contrato, a entidade adjudicante por si ou atraves de
terceiro por ele designado, procede no prazo de 10 (dez) dias Uteis, a inspe¢do quantitativa e qualitativa
dos mesmos, com vista a verificar, respetivamente, se os mesmos correspondem as quantidades
caracteristicas, especificagdes, requisitos técnicos e operacionais definidos no presente Caderno de
Encargos e na proposta adjudicada, bem como outros requisitos exigidos por lei.
2. Alinspecdo qualitativa a que se refere o numero anterior é efetuada através de testes funcionais.
3. Durante a fase de realizacdo de testes, o adjudicatario deve prestar a entidade adjudicante toda a
cooperagdo e todos os esclarecimentos necessarios, podendo fazer-se apresentar durante a realizagdo
daqueles, através de pessoas devidamente credenciadas para o efeito.
4. Devera igualmente ser assegurado nesta fase todo o apoio técnico necessério a configuragdo tipo dos
equipamentos.
5. Para este efeito para além da disponibilidade de apoio técnico on-line a prestar pelo adjudicatario,
deverd ainda garantir a afetagdo de um técnico especializado para o apoio local.

Artigo 112
Inoperacionalidade, defeitos ou discrepancias
1. No caso de os testes ndo comprovarem a total operacionalidade dos equipamentos, bem como a sua
conformidade com as exigéncias legais ou no caso de existirem defeitos ou discrepdncias com as



caracteristicas, especificagdes e requisitos técnicos definidos no presente Caderno de Encargos, a
entidade adjudicante deve informar o adjudicatario.

2. Em face da informagdo referida no ponto anterior, o adjudicatario deve proceder as corregdes ou
substituicdes necessdarias para garantir a operacionalidade dos bens e o cumprimento das exigéncias
legais e das caracteristicas, especificacbes e requisitos técnicos exigidos.

3. Apds a realizagao das corregdes ou substituigdes necessarias pelo adjudicatario, no prazo respetivo,
proceder-se-a a realizagdo de novos testes de aceitagao, aplicando-se o disposto no artigo 102 do presente
Caderno de Encargos.

Artigo 12°

Formacao
1. O adjudicatario devera garantir formacao certificada pelo fabricante do equipamento adjudicado.
2. Pretende-se que no fim da formagdo os técnicos da entidade adjudicante fiqguem habilitados com os
conhecimentos e capacidades que Ihes permitam explorar todas as potencialidades dos equipamentos
envolvidos.
3. Esta formacgdo decorrerd em dia(s), formato(s) — online e/ou presencial - e local(is) a acordar entre as
partes.

Artigo 132
Patentes, licengas e marcas registadas

1 - S3o da responsabilidade do adjudicatdrio quaisquer encargos decorrentes da utilizacdo, no
fornecimento, de marcas registadas, patentes registadas ou licengas.

2 - Caso a entidade adjudicante venha a ser demandada por ter infringido, na execugdo do contrato,
qualquer um dos direitos mencionados no nimero anterior, o adjudicatario indemniza-o de todas as
despesas que, em consequéncia, haja a fazer e de todas as quantias que tenha de pagar seja a que titulo
for.

Artigo 142

Garantia
1 - O adjudicatdrio garantira, sem qualguer encargo para a entidade adjudicante, o bem fornecido, de
acordo com o disposto na lei que disciplina os aspetos relativos a venda de bens e das garantias a ela
relativas, como deverd ser assumido na proposta.
2 - O prazo de garantia referido no ndmero anterior conta-se a partir da data de aceitagdo do
fornecimento.
3 - A garantia deverd cobrir defeitos de fabrico, ma qualidade ou deficiente funcionamento dos
equipamentos.
4 - S3o excluidos da garantia todos os defeitos que notoriamente resultarem de ma utilizagdo, de uma
utilizagdo abusiva ou de negligéncia da entidade adjudicante, bem como todos os defeitos resultantes de
fraude, agdo de terceiros, de caso fortuito ou de for¢a maior.
5 - Durante o prazo de duragdo do contrato, o adjudicatdrio é obrigado a fazer, imediatamente e por sua
conta, as substituigdes de material necessario ao bom funcionamento dos equipamentos.
6 - A garantia referida no numero anterior inclui transporte de material, de pessoal e de mdo-de-obra.
7 - Independentemente de outras sancdes, se o adjudicatario ndo der cumprimento ao indicado nos
numeros anteriores, podera o CINFU proceder as substituigdes ou reparagdes necessarias, imputando as
despesas respetivas ao adjudicatario.
8 - Em caso de anomalia detetada nos equipamentos, o adjudicatdrio compromete-se a intervir, sem
prejuizo do direito ao pagamento dos honorarios devidos, se a anomalia resultar de facto ndo imputavel
ao adjudicatario.

Artigo 152

Penalidades
No caso de incumprimento dos prazos fixados no contrato e por causa imputével ao adjudicatario, poderd
ser aplicada uma penalidade, calculada de acordo com a seguinte férmula:



P=V*A/100
em que, P corresponde ao montante da penalidade, V é igual ao valor total do contrato da presta¢do de
servicos e A é o numero de dias em atraso.
Esta penalidade tera efeitos 30 dias apds o prazo combinado de entrega.

Artigo 162
Casos fortuitos ou de forga maior
1 - Nenhuma das partes incorrera em responsabilidade se, por caso fortuito ou de forga maior,
designadamente greves ou outros conflitos coletivos de trabalho, for impedido de cumprir as obrigagbes
assumidas no contrato de prestagdo de servigos.
2 - A parte que invocar casos fortuitos ou de forga maior deverd comunicar e justificar tais situagdes a
outra parte, bem como informar o prazo previsivel para restabelecer a situagdo.

Artigo 172
Contrato

1 - Fazem sempre parte integrante do contrato, independentemente da sua redugdo a escrito:

a) Os suprimentos dos erros e das omissdes do Caderno de Encargos identificados pelos

concorrentes, desde que esses erros e omissdes tenham sido expressamente aceites pelo drgao

competente para a decisdo de contratar;

b) Os esclarecimentos e as retificagdes relativos ao Caderno de Encargos;

c¢) O Caderno de Encargos;

d) A proposta adjudicada;

e) Os esclarecimentos sobre a proposta adjudicada prestada pelo adjudicatario.
2 - Em caso de discrepéncia entre os varios elementos que compdem o contrato, prevalece a ordem por
que vém enunciados no numero anterior.
3 - 0 adjudicatério obriga-se a entregar os seguintes documentos de habilitagdo, no prazo de 5 dias uteis
apos a notificagdo adjudicacao:

a) Declaragdo emitida conforme modelo constante do Anexo Il ao Programa do Concurso;

b) Documento comprovativo que ndo se encontrem nas situagdes previstas na alinea b), d), e) e

h) do n2 1 do art.2 55.2 do Cédigo dos Contratos Publicos;

c) Fotocopia do cartdo de contribuinte ou do cartdo de pessoa coletiva, conforme os casos;

d) Certiddo do registo comercial, onde conste a matricula e todas as inscricbes em vigor,

nomeadamente a forma de obrigar;

e) Catadlogos e demais documentagdes, em lingua portuguesa, relativo aos equipamentos a

fornecer, salvo aqueles que, em fun¢do da sua especificidade técnica, sejam emitidos noutra

lingua, concretamente a lingua inglesa.
4 - A entidade adjudicante pode excluir expressamente do contrato os termos ou condi¢es constantes
da proposta adjudicada que se reportem a aspetos da execugdo do contrato ndo regulados pelo Caderno
de Encargos e que ndo sejam considerados estritamente necessadrios a essa execucdo ou sejam
considerados desproporcionados.

Artigo 182
Resolugdo do contrato

1. O contrato pode ser resolvido por qualquer das partes em caso de incumprimento definitivo, grave ou
reiterado, e culposo, por uma das partes, das obrigagdes por si assumidas no contrato, nos termos gerais
do direito, sem prejuizo das correspondentes indemnizagdes legais a que houver lugar.

2. Para efeitos do disposto no nimero anterior, a parte ndo culposa comunicara por escrito a ocorréncia
da situagdo de incumprimento suscetivel de gerar resolugdo contratual, concedendo a contraparte um
prazo nao inferior a 10 (dez) dias para que aquela reponha a situagdo de incumprimento, sem o que, o
incumprimento se tornara definitivo e determinara a resolugdo contratual, nos demais termos gerais de
direito.



3. O contrato pode também ser resolvido através da entidade adjudicante caso se verifique alguma das
seguintes situagdes, as quais sdo desde ja entendidas como situa¢des de incumprimento grave e culposo
por parte do adjudicatario:
a) Quando ndo se verificar a disponibilizagdo e instalagio dos equipamentos acordados nas datas
fixadas pelas partes, por causa direta e exclusivamente imputével ao adjudicatério;
b) Quando se verificar reiterada inobservancia das disposicdes do contrato ou ma-fé do
adjudicatario;
c) Prestagdo de falsas declaraces;
d) Estado de faléncia ou insolvéncia;
e) Cessagdo da atividade;
f) Condenagdo, por sentenga transitada em julgado, por infracdo que afete a idoneidade
profissional do fornecedor e desde que ndo tenha ocorrido reabilitagdo judicial.
4. O direito de resolugdo referido no niimero anterior exerce-se mediante declaracio escrita enviada ao
adjudicatario.

Artigo 192
Gestor do Contrato
No clausulado do contrato serd indicado o gestor do contrato em nome da entidade adjudicante nos
termos do artigo 290.2-A, do CCP.

Artigo 202
Responsabilidade do Adjudicatério
1. O adjudicatdrio responde pelos danos que causar a entidade adjudicante em razdo do incumprimento
culposo das obrigagdes que sobre ele impendam.
2. O adjudicatdrio responde ainda perante a entidade adjudicante pelos danos causados pelos atos e
omissdes de terceiros, por si empregues na execugdo de obrigacdes assumidas, como se tais atos ou
omissdes fossem praticados por aquele.

Artigo 212

Despesas
Correm por conta do adjudicatario, todas e quaisquer despesas, nomeadamente as de deslocagdo e
estadia, em que este haja de incorrer em virtude da execugdo das obrigacSes que para aquele emerjam
do presente Caderno de Encargos e do contrato.

Artigo 222
Lei Aplicavel
O contrato rege-se pela lei portuguesa.

Artigo 232
Foro competente
Para todas as questbes que suscitem diferentes interpretages relativas a validade ou execucdo do
contrato, que ndo sejam resolvidas por meios graciosos, podem ser submetidas ao Tribunal competente.



PARTE Il
Clausulas técnicas

Artigo 242
Definigcdo do equipamento

Item 1
1 (Uma) - Célula de manipulagdo, alimentagdo e montagem com rob6 de 6 eixos.
Constituida no minimo por:
¢ 1 Rob6 de 6 eixos equipado com gripper pneumatico e sensor de identificacdo de pecas.
e 1 médulo de rece¢do de pegas equipado com armazéns verticais, base de montagem e classificagdo
ou rejeicao por tipo de peca de acordo com o item 16.
e 1 médulo de fornecimento sequencial de tampas, molas e um suporte para as hastes em forma de
palete de acordo com as caracteristicas do item 16.
e 1 mddulo de entrega de peca acabada para a célula seguinte.

Cada médulo deve ser independente e equipado com ficha centronics para a interligagdo dos 1/0’s.

Processo 1 (classificagdo e armazenamento)

A célula robd deve transportar as pecas que sdo alimentadas através da rampa de rece¢do e colocd-los num
suporte de montagem. O sensor de fibra dtica colocado na pinga pneumdtica deve permitir ao robd
diferenciar as pecas pela cor (pretas / ndo pretas). O sensor no suporte de montagem deve monitorizar a
orientacdo e as caracteristicas das pegas de acordo com o item 16. No suporte de montagem, o robd
classifica as pegas com a entrega aos respetivos armazéns verticais.

Processo 2 (classificagdo e montagem)

A célula robd deve transportar as pecas que sao alimentadas através da rampa de recegdo e coloca-los num
suporte de montagem. O sensor de fibra dtica colocado na pinga pneumatica deve permitir ao robd
diferenciar as pegas pela cor (pretas / ndo pretas). O sensor no suporte de montagem deve monitorizar a
orienta¢do e as caracteristicas das pegas de acordo com o item 17. As tampas devem ser fornecidas
individualmente através de um mddulo de alimentagdo por gravidade com auxilio de um cilindro de duplo
efeito. As hastes devem estar disponiveis numa palete de alimentag¢do. O médulo de alimentagdo de molas
deve fornecer individualmente e sequencialmente as molas numa corrediga estreita acionada por um
cilindro de duplo efeito. No final do processo de montagem, o rob6 deve entregar o conjunto acabado ao
maodulo de entrega de pegas acabadas.

Os mini cilindros pneumaticos sdo constituidos pelas seguintes pecas: camisa e haste de diferentes tipos,
mola e tampa de acordo com item 16.

Todo o sistema deve ser fornecido com descricdo de funcionamento e manuais que inclui: esquemas
elétricos, pneumaticos, fluxograma, datasheet industrial de cada componente e programa do automato
para diferentes marcas.

O rob6 deve possuir as valéncias de robé industrial e colaborativo, permitindo desta forma que o mesmo
equipamento recrie uma aprendizagem em pratica real, nestes dois conceitos e no mesmo meio fisico de
formacdo.



Caracteristicas técnicas minimas do robo:

Caracteristicas técnicas do rob6: brago

Ndamero de eixos

6

Posicdo de instalagdo

Solo ou teto.

Acionamento

Servomotores AC com freio e encoder absoluto em todos os eixos.

Velocidade maxima composta High- | 1000mm/s.
speed em modo nao colaborativo

Velocidade colaborativa standard 250mm/s

Velocidade colaborativa low-speed | 50mm/s

Carga maxima

5 kg.

Repetibilidade de posicionamento 10,03mm

Temperatura de trabalho 0°a +40°C
Peso 32 kg
Alcance sem gripper 910mm
Grau de protegao IP54

Grau de limpeza ISO Class 5
Gripper {Garra) Pneumatico

LigagcOes de ferramentas

LigagOes elétricas e pneumaticas disponiveis no brago.

Teclas de controlo colaborativo Aprendizagem de pontos por via manual.

Curso maximo e minimo do brago do robo

Amplitude de Velocidade maxima
Eixo trabalho Curso Min. | Curso Max. Em modo nao colaborativo
Eixoj1 | 480° -240° +240° 124 °/s
Eixoj2 | 296° -148° +148° 124°/s
Eixo j3 | 300° -150° +150° 124°/s
Eixo j4 | 400° -200° +200° 297 °/s
Eixo j5 | 240° -120° +120° 356 °/s
Eixo j6 | 400° -200° +200° 360 °/s

Caracteristicas técnicas do robo: CPU

Controlador do CPU

Sistema multiprocessador.

Porta USB versdo 2.0 mini B terminal.

Funcdo de visdo artificial (Cognex) incorporada.

Controlo de 6 eixos de brago robético.

Controlo de 2 eixos externos interpolados.

Controlo de 6 eixos independentes (através da porta de fibra 6tica SSCNET-
.

Fungdo dupla de sincronizacdo incorporada para entrada de encoders.

Meméria de programa
{minimo)

512 programas (8 em “Multitasking”).
39000 pontos.
78000 passos de programa.

Fungdes especiais

Movimento dos eixos, segundo valores angulares.
interpolagao linear.

Interpolacdo circular.

Programas e subprograma.

Fung¢do compliance control incorporada.

Linguagem de programacao

Linguagem de programacao de alto nivel.
Linguagem de programacao grafica em conceito “Friendly”.

Dimensdes Maximas

430x99.5x425mm.




Entradas/Saidas Digitais
I/O's

16/16 E/S, expansivel até 256 E/S.

Entradas/Saidas seguranca
redundantes

1 saida redundante de paragem de emergéncia.

1 entrada redundante para interruptor de porta.

1 entrada redundante para interruptor de habilitagdo.
1 saida redundante de modo operativo.

1 saida redundante de alarme.

Comunicagao

Porta Ethernet(10Base-T/100Base-TX).
Protocolo CC-Link IEFBasic incorporado.
Protocolo para visdo tipo COGNEX.

Dupla entrada de encoder para sincronizacdo.

Peso Méximo

12.5kg.

Temperatura de trabalho

0°C a +40°C.

Fungao de complaince control - libertagao de um dos eixos cartesiano, quando numa tarefa, um movimento

externo assim o exige.

Caracteristicas técnicas do rob6: Consola de programagdo

Ecrad grafico

Tactil de 6.5 (640x480 pixéis).
Inclui caneta de plastico.

Teclado

36 teclas de utilizagao.
Botdes de seguranga e fungdo homem morto, de acordo com as normas
de seguranca.

Fungdes de programacdo

Programagao, monitorizagdao e movimentagdo do robd.
Acesso a parametros.

Visualizar até 14 linhas de programa.

Visualizar 256/256 E/S.

Funcdes de alerta

Visualizar alarmes.
Visualizar historico até 128 erros.

Formato fisico de utilizagao

Adaptacdo a pessoas destras ou canhotas.

Cabo de comunicagdo

Comprimento minimo até CPU de 7 metros.

Protegao

IP65

Peso maximo

1.25kg

Licengas de software para programagao e simulagdo de robh6 3D gréfico.

50 licengas de software de programagdo e simulagdo de rob6 3D. O software deve possuir uma biblioteca
grafica em forma de blocos de fungdes simples, do tipo arrasta e liberta, interligdveis graficamente para
permitir a programacgdo do robd. Deve também permitir o acompanhamento online do estado no fluxo

sequencial da operagao.

Licengas de software para programagao e simula¢ao de rob6 3D de alto nivel.
50 Licencas de software para programacao e simulag¢do de rob6 3D. O software deve possuir uma biblioteca
completa de elementos 3D, assim como importar novos, para a constru¢do de ambiente de trabalho

robotizados.

Este software destina-se a aprendizagem e desenvolvimento em ambiente simulado e real com o robd
integrado no conjunto do processo apresentado neste item, num contexto de alto nivel.




Item 2
1 (Uma) - Célula modular de “Armazenamento Automatizado de Pegas" com eixos elétricos.

Processo:

Célula modular de “Armazenamento Automatizado de Pegas”, que devera estar equipada com um sistema
cartesiano de 2 eixos e um 32 eixo com um gripper para permitir a entrega de pegas. As pegas deverdo ser
rececionadas através de um moédulo de rampa por gravidade até uma posicdo de recolha detetado através
de um sensor de fibra 6tica, garantindo o posicionamento. O sistema de eixo cartesiano deverd deslocar-
se para a posigdo de recolha e através de eixo elétrico guiado com um gripper montado no topo devera
agarrar a pega, este depois recuara permitindo o transporte da peca para uma determinada posigdo de
armazenamento, previamente definida.

Caracteristicas técnicas e composi¢dao minima da célula:
e Sistema de eixo elétrico cartesiano, com as seguintes caracteristicas:
o Sistema mecanico de movimentacdo de correia tnica, com guiamento de esferas
recirculantes.
Movimentagdo através de 2 motores passo em paralelo, equipados com encoder e freio.
1 controlador para os 2 motores com capacidade de realizacdo de interpolagdo entre estes.
Comunicagao via Ethernet.
Controlo via Ethernet, CAN ou I/QO’s digitais.
Capacidade de carga: 3 kg
Repetibilidade: 0,05mm
e Sistema de eixo elétrico com fungdo de terceiro eixo para a entrega e posicionamento no armazém,
com as seguintes caracteristicas:
o 1electrovéalvula 5/2 monoestavel.
o 1 gripper pneumatico para apreensdo das pecas equipado com sensor policromatico para
detegao de cor.
o Sistema mecanico de movimentacdo por fuso, com guiamento de esferas recirculantes.
o Movimentagdo através de 1 motor elétrico.
o 1 controlador e motor elétrico.
e Armazém de pecas com 30 posigdes de armazenamento, em aluminio anodizado, de acordo com
as dimensdes das pegas dos itens 16 e 17.
¢ Unidade de tratamento de ar comprimido com regulador, mandmetro, filtro e valvula de corte.
e Terminal de I/O com fichas “Centronics” integrado na estrutura de eixos, para a interligagdo aos
itens 12 e 13.
e 1 rampa com suporte de recegdo das pegas equipado com fibra 6tica/sensor.
e Um conjunto de cabos com fichas “Centronics” para a interligagdo com ao PLC do item 13.

O O O O O O

Nota 1: O armazém deve estar fisicamente independente do sistema de 3 eixos.

Nota 2: O sistema de eixos cartesiano deve ter agregado na sua prépria estrutura, todo o controlo elétrico
e fixacdo rdpida, de acordo com as especificagdes do item 13.

Nota 3: Todo o sistema deve ser fornecido com descri¢do de funcionamento com manuais em Portugués e
deve incluir: esquemas elétricos, pneumaticos, fluxograma, datasheet de cada componente e programa do
automato para diferentes marcas.

Nota 4: Esta célula deve permitir a operacionalidade completa com as células dos itens 3 e 4.



Item 3
1 (Uma) - Célula de alimentagdo com transportador.

Processo:

A “célula de alimentagdo com transportador”, deve estar equipada com um moédulo de alimentacdo
automatico e um transportador motorizado. As pec¢as deverdo ser colocadas no transportador pelo
alimentador automatico e deverdo ser detetadas por um sensor de reflexdo direta equipado com fibra
dtica. No transportador, as pegas deverdo ser levadas até ao fim do transportador onde devera ser detetada
a sua chegada por um sensor de reflexdo direta, equipado com fibra otica. Um mddulo pneumatico de
alimentagdo sequencial colocado no tapete deve permitir a gestdao de alimentacdo sequencial das pegas
provenientes do alimentador automatico e da chegada a montante do transportador.

Caracteristicas das pegas mencionadas nas especificagdes técnicas deste caderno de encargos:

e Pecas pretas com dimensées aproximadas de 25 mm de altura e diametro exterior de 40 mm;

e Pecas em cor de aluminio com dimensdes aproximadas de 25 mm de altura e didmetro exterior
de 40 mm;

e Pecas vermelhas com dimensGes aproximadas de 25 mm de altura e didmetro exterior de 40
mm.

e Pecas transparente com dimensGes aproximadas de 25 mm de altura e diametro exterior de 40
mm.

e 24 tampas.

Caracteristicas técnicas e composicdo minima do alimentador automatico por gravidade:

e Estrutura mecénica, equipada com atuador pneumadtico, para alimentagdo dos recipientes ou
tampas de forma sequencial.

e Mddulo de empilhamento por gravidade para pecgas redondas com 40 mm de didmetro externo.

e Mini-terminal I/O para recolha de sinais e interligacdo (com 4 entradas, 4 saidas, 1 saida
analdgica e 2 entradas analdgicas).

e Electrovélvula 5/2 monoestavel.

e Atuador pneumatico de duplo efeito para estrutura mecénica acima referida.

e 2 sensores de fim de curso magnéticos, para atuador pneumatico.

e Sensor fotoelétrico equipado com fibra Stica.

e Base de fixacdo para placa perfilada com ajuste em altura.

e Mini cable interface DB 15 (conector —aberto).

Todo o sistema deve ser fornecido com descricdo de funcionamento e manuais que inclui: esquemas
elétricos, pneumaticos, fluxograma, datasheet de cada componente e programa do autémato para
diferentes marcas. Esta célula deve permitir a operacionalidade completa com as células dos itens 1, 2, 4,
6e7.



Item 4
2 (Duas) - Células de manipulagdo elétrica.

Processo:

A célula de manipulag3o, deve estar equipada com dois eixos flexiveis (1 eixo horizontal elétrico e 1 eixo
vertical pneumdtico). As pegas introduzidas no suporte devem ser detetadas por um sensor reflexao direta.
O dispositivo deve transferir as pegas com a ajuda de uma pinga pneumatica para a estagdo a jusante. A
pinca devera estar equipada com um sensor 6tico que diferencia as pegas "pretas” e "ndo pretas". O sistema
deverd estar equipado com 2 rampas de rejeigdo para permitir a colocacdo das pegas em diferentes rampas,
de acordo com este critério de classificagdo.

Outros critérios de classificacdo devem ser possiveis em fungdo da combinagdo escolhida com outras
céluias.

O sistema deve estar equipado com um terceiro eixo modular com tecnologia pneumdtica para permitir a
entrega das pegas sobre a forma de palete de quatro posigdes de acordo com as pegas dos itens 16 e 17.

Todo o sistema deve ser fornecido com descricdo de funcionamento e manuais que inclui: esquemas
elétricos, pneumadticos, fluxograma, datasheet de cada componente e programa do autémato para
diferentes marcas.

Esta célula deve permitir a operacionalidade completa com a célula do item 3.



Item 5
1 (Uma) - Célula modular de “Armazenamento Automatizado de Paletes", com eixos elétricos.

Processo:

Uma célula modular de “Armazenamento Automatizado de Paletes”, que devera estar equipada com um
sistema cartesiano de 2 eixos e um 32 eixo para permitir a entrega de paletes. As paletes deverao ser
colocadas sobre um suporte e detetadas por um sensor indutivo. O sistema de eixo cartesiano devera
deslocar-se para a posi¢do de recolha e através de eixo elétrico guiado devera segurar na palete, este depois
recuard permitindo o transporte da palete para uma determinada posicao de armazenamento,
previamente definida.

Caracteristicas técnicas e composi¢do minima da célula:
¢ Sistema de eixo elétrico cartesiano, com as seguintes caracteristicas:
o Sistema mecanico de movimentagdo de correia Unica, com guiamento de esferas
recirculantes.
Movimentacdo através de 2 motores de passo em paralelo, equipados com encoder e freio.
1 controlador para os 2 motores com capacidade de realizagdo de interpolagao entre estes.
Comunicagdo via Ethernet.
Controlo via Ethernet, CAN ou I/0O’s digitais.
Capacidade de carga: 3 kg
o Repetibilidade: 0,05mm
e Armazém de paletes com 9 posi¢des de armazenamento mais 1 de recolha/entrega.
e Terminal de I/O para recolha de sinais e interligagdo ao PLC.
e Sistema de eixo elétrico com fungdo de terceiro eixo para a entrega e posicionamento no armazém,
com as seguintes caracteristicas:
o 1 Electrovélvula 5/2 monoestavel.
o 1 Gripper pneumiatico para apreensao das pegas.
Sistema mecanico de movimentagdo por fuso, com guiamento de esferas recirculantes
equipado com um garfo para a movimentagao de paletes.
Movimentagdo através de 2 motores passo em paralelo, equipados com encoder e freio.
1 controlador e motor.
Comunicagao via Ethernet.
Controlo via Ethernet, CAN ou I/0’s digitais.
Capacidade de carga: 3 kg
Repetibilidade: 0,05mm

c 0 O O O
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Nota 1: Todo o sistema deve ser fornecido com descrigdo de funcionamento e manuais que inclui:
esquemas elétricos, pneumaticos, fluxo grama, datasheet de cada componente e programa do autémato
para diferentes marcas.

Nota 2: O armazém deve estar fisicamente independente do sistema de 3 eixos.

Nota 3: O sistema de eixos cartesiano deve ter agregado na sua propria estrutura, todo o controlo elétrico
de controlo e fixagdo rapida de acordo com as especificagcdes dos itens 9 e 11.



Item 6
1 (Uma) - Célula modular de “Pick & Place".

Processo:

Uma célula modular de “Pick & Place”, que devera estar equipada com um mdédulo de manipulagado a dois
eixos. As pegas do tipo “Peca de Base Circular”, desempenhando a fungdo de suporte deverdo ser colocadas
no transportador por um alimentador automatico e deverao ser detetadas por um sensor de reflexao direta
equipado com fibra dtica. No transportador, as pegas deverdo ser levadas até a um médulo pneumatico,
de alimentagdo sequencial, onde devera ser detetada a sua chegada com sensor de reflexdo direta,
equipado com fibra ética. O médulo de manipulagdo com vacuo, devera ir buscar as tampas para encaixar
no suporte de base circular. Depois do encaixe das pegas, devera ser transferido o conjunto completo até
ao final do transportador, que devera estar equipado com uma barreira fotoelétrica de fibra 6tica.

Caracteristicas das pegas mencionadas nas especificagdes técnicas deste caderno de encargos:
e Pecas pretas com dimensoes aproximadas de 22,5 mm de altura e didmetro exterior de 40 mm;
e Pecas em cor de aluminio com dimensGes aproximadas de 25 mm de altura e diametro exterior
de 40 mm;
e Pecas vermelhas com dimensdes aproximadas de 25 mm de altura e diametro exterior de 40
mm.

Todo o sistema deve ser fornecido com descri¢do de funcionamento e manuais em Portugués e deve incluir:
esquemas elétricos, pneumaticos, fluxograma, datasheet de cada componente e programa do autémato
para diferentes marcas.

Esta célula deve permitir a operacionalidade completa com célula do item 4.



Item 7
1 (uma) - Célula de manipulagao elétrica e embalamento automatizado.

Caracteristicas técnicas e composicao minima do transportador:

e Estrutura mecanica modular, equipada com atuador pneumatico, para parar as pegas no tapete,
impedindo que prossigam independentemente do movimento do tapete.

e Motor 24V DC.

e Controlador de motor de marcha do motor, com possibilidade de inversdo e regulagdo de
velocidade.

e Mini-terminal I/O para recolha de sinais e interligacdo (com 4 entradas, 4 saidas, 1 saida analdgica
e 2 entradas analdgicas).

e Electrovalvula 3/2 monoestavel.

e Stopper pneumatico de simples efeito.

e 3 sensores fotoelétricos equipados com fibra dtica (2 difusos e 1 de barreira).

e Base de fixagdo para placa perfilada com ajuste em altura.

e 1 minicable interface DB 15 (conector — conector).

Caracteristicas técnicas e composicdo minima do médulo de manipulagdo:

e Estrutura mecanica modular, em aluminio técnico.

e 2 mini-terminal I/O para recolha de sinais e interligagdo (com 4 entradas, 4 saidas, 1 saida analdgica
e 2 entradas analdgicas).

e 2 mini cable interface DB 15 (conector — conector).

¢ 1 Terminal de electrovélvulas com ligagao multipdlo com 4 valvulas 5/2 monoestével.

e Eixo X constituido por um eixo linear com guiamento de esferas com curso de 600mm, acionado
por um motor DC com controlo PWM.

e Controlador do motor com a possibilidade de realizar até 32 posigdes diferentes, no eixo X.

e FEixo Z constituido por um cilindro pneumatico guiado, de curso 100mm, com batente intermédio,
o que permite fazer 3 posigdes distintas.

e Gripper pneumatico de dedos paralelos e sensor ético difuso instalado na extremidade do eixo Z.

Caracteristicas técnicas e composi¢do minima do médulo de embalamento:
e Estrutura mecanica modular.
e 1 mini-terminal I/O para recolha de sinais e interligacdo (com 4 entradas, 4 saidas, 1 saida analdgica
e 2 entradas analdgicas).
e 1 mini cable interface DB 15 (conector — conector).
e 1 terminal de electrovdalvulas com ligagdo multipdlo com 5 vélvulas 5/2 monoestavel.
e 5 valvulas de fim de curso 3/2 de acionamento magnético.
e 4 sensores de fim de curso magnéticos.
e 1 seletor com encravamento.
e 5 cilindros de duplo efeito.

Processo:

A célula de manipulagdo elétrica e embalamento deve estar equipada com um médulo de manipulagdo, um
modulo de embalamento e um transportador motorizado. As pegas ao entrarem no transportador deverdo
ser detetadas por um sensor de reflexdo direta equipado com fibra dtica. O transportador inicia o
movimento e transporta a peca até um “stopper” pneumatico.

O mdédulo de manipulagédo de dois eixos com um motor DC pode ser usado para manipular pegas e caixas.
O eixo X é implementado através de um acionamento de um eixo linear acionado por um motor DC com
controlo PWM. Isso torna o posicionamento do eixo muito preciso e facil de configurar. O eixo Z é



implementado por meio de um cilindro pneumatico guiado. O batente pneumatico integrado permite que
o cilindro faga 3 posigdes, uma superior, uma inferior e outra intermédia.

O médulo embalagem é responsavel por manipular as caixas. Um cilindro separa e desdobra as caixas. Um
outro cilindro desdobra a parte superior da caixa, empurra a aba de fecho e de seguida fixa a tampa da
caixa através de outro cilindro.

Assim que a caixa é preenchida com uma peca fornecida pelo modulo de manipulagdo, a caixa é fechada
através de um mecanismo de fecho. A caixa fechada pode entdo ser removida pelo manipulador.

A caixa, com a peca no interior é entdo colocada sobre o tapete pelo manipulador e é transportada até ao
final da estacao.

Nota: Caracteristicas das pegas mencionadas nas especificagbes técnicas deste caderno de encargos de
acordo com os itens 16 e 17.

Caracteristicas das caixas mencionadas no processo:
e Caixa em cartdo cinza claro com dimensdes aproximadas de 48mm de comprimento, 42mm de
largura e 50mm de altura.

Todo o sistema deve ser fornecido com descricdao de funcionamento e manuais que inclui: esquemas
elétricos, pneumaticos, fluxograma, datasheet de cada componente e programa do autémato para
diferentes marcas.

Item 8

5 {Cinco) - Painéis de comando de 350 mm equipados com sinalizacdo e botoneiras.

Cinco painéis de comando, equipados com botoneiras de comando com sinalizagdo, segundo a “diretiva
maquinas” para controlo da célula dos itens anteriores. O painel de comando devera estar equipado com
fichas “Centronics” para a interligacdo com os elementos dos itens 3, 4, 6, 7. A dimensdo deve estar de
acordo com a largura do item 10 (largura 350 mm) para sua fixacdo frontal.

Item 9

3 (Trés) - Painéis de comando de 700 mm equipados com sinalizagdo e botoneiras.

Trés painéis de comando, equipados com botoneiras de comando com sinalizacdo, segundo a “diretiva
madquinas” para controlo da célula dos itens anteriores. O painel de comando devera estar equipado com
fichas “Centronics” para a interligagdo com os elementos dos itens 1, 2 e 5. A dimensdo deve estar de
acordo com a largura do item 11 (largura 700 mm) para sua fixacdo frontal.

Item 10

5 (Cinco) - Mesas/Carro de suporte de 350 mm.

Cinco mesas ou carros de suporte para as células dos itens 3, 4, 6 e 7. Estas mesas ou carros de suporte,
devem estar apoiados em 4 rodizios, todos com travao, para permitir a mobilidade e interligagdao mecanica
entre as referidas células e deve permitir a montagem, desmontagem e ajuste das pegas constituintes das
células modulares.

Caracteristicas técnicas e dimensées:
e Dimensdes do carro: W350 mm x D700 mm x H 750mm. (largura x profundidade x altura).

A mesa devera ter uma prateleira para alojamento dos acessérios e manuais.



item 11

3 (Trés) - Mesas/carro de suporte de 700 mm.

Trés mesas ou carro de suporte, apoiados em 4 rodizios, todos com travdo, para permitir a mobilidade e
interligagdo mecanica entre as referidas células. O plano da mesa, mesas/carros de suporte, deverd ser
constituido por placas padronizadas de aluminio anodizado (perfilada), que permitam a montagem,
desmontagem e ajuste das pegas constituintes da célula modular dos itens 1,2 e 5.

Caracteristicas técnicas e dimensdes:
e Dimens&es do carro: W700 mm x D700 mm x H 750mm. (largura x profundidade x altura).

Item 12

5 (Cinco) - Caixa de simulagdo digital para interpretacdo e verificagdo do hardware de cada célula dos
itens 3,4,6e7.

Cinco caixas de simulagdo digital para interpretacdo e verificacdo do hardware de cada célula dos itens
anteriores (tabela de entradas e saidas). Estas caixas devem permitir movimentagdo manual de cada
componente, de forma a verificar o correto movimento dos sistemas mecénicos apds a sua montagem.

Item 13

7 (Sete) - Quadros elétricos.

Sete quadros elétricos, com comunicagdo Ethernet, controlo por “PLC - controlador l6gico programével” e

aquisicio de dados por mddulos independentes em forma de rack expansivel, equipados no minimo cada

um com:
e 1 ficha e cabo para o controlo de mddulos analogicos;
e 22 entradas e 18 saidas digitais;
e [nterface Ethernet com protocolo TCP-IP com fichas RJ45;

4 fichas “Centronix” e cabos para permitir a disponibilizagdo das entradas e saidas e controlo

das células;

o 2 entradas analdgicas,10 Bits (0-10 V);

e 1fonte de alimentagdo com protecgdo eletronica contra curto-circuito (Tensdo de saida = 24 VDC
/ Corrente de saida minima de pelo menos 4,5 A);

e Um conjunto de paginas HTML com um programa fonte para exemplo de “web controlo” e
programas exemplo de controlo a distancia (através do uso de tecnologias standards como
Ethernet, TCP/IP, HTML);

e Software para 12 utilizadores.

Nota 1: Todos os bornes de ligacdo devem estar de acordo com a norma seguranca standard internacional
DIN EN 61010 (IEC 1010).

Nota 2: Os quadros elétricos deverdo estar equipados com cabos e fichas “Centronics” para a interligagdo
com o hardware das células dos itens 1, 2, 3, 4, 5, 6 e 7 e os respetivos painéis de comando dos itens 8 e 9.
Deverdo ainda permitir o facil transporte por meio de pegas e colocagdo em sistemas de calhas DIN A4.



Item 14
4 (Quatro) - Sistema de visdo industrial para identificacdo e reconhecimento de peg¢as com plataforma de
contraste.

Composicao minima do sistema de visdo:
¢ 1 conjunto de fixagdo em perfil técnico com ajuste.
e 1 camara industrial sem lente.
e 1 lente independente.
e 1 conjunto de cabos.
1 software de tratamento de imagem e cddigo de barras.
1 mala de acondicionamento com espuma de alojamento.
1 placa de aluminio perfilada para suporte de montagem.
1 placa de iluminagdo externa backlight, com medida minima aproximada de 100x100mm.
1 ring light com diametro minimo aproximado de 100 mm.

e @ o o

Caracteristicas técnicas minimas da objetiva:

Fixacdo da objetiva C-Mount

Classe de resisténcia a corrosdo KBK 0 - Sem resisténcia a corrosdo.
Distancia focal 6 mm

Distancia operacional >=210 mm

ObservagBes sobre material Conforme RoHS.

Caracteristicas técnicas minimas da camara:

Resolugdo do sensor 736 x 480 pixels

Tipo de sensor Monocromatico/cor

Ajuste de focagem Através da objetiva
Montagem de lente C-Mount

Tipo de iluminagdo Independente

Taxa de imagens {(imagem completa) 60 fps

Numero maximo de programas/tarefas de inspecdo | 256

Distancia focal De acordo com a objetiva.
Campo de visdo De acordo com a objetiva.
Distancia de trabalho De acordo com a objetiva.

2/5 industrial

2/5 interleaved

Codabar

Code 128

Code 39

Code 93

EAN

Fungdo dos detetores
ECC200

GS1

PDF 417

Pharmacode

QR code

RSS

UpPC

Cédigo de barras: 30 ms

Tempo de ciclo tipico — —
2D cédigo matricial: 40 ms




Ethernet interface

TCP/IP, EasyIP, Telnet, ModbusTCP, EtherNet/IP

| Entradas e saidas digitais

2 entradas, 3 saidas parametrizdveis.

Caracteristicas técnicas minimas das fun¢des do sistema de visdo:

Ferramenta

Descrig¢do

ROI -
interesse

Regidao de

Area na qual todos os pixels sdo vistos como um objeto coeso. Caracteristicas como
coordenadas chave, dimensGes, circunferéncia e area de superficie podem ser
calculadas para esta drea.

Detetor de circulos
e arestas

Ferramentas para determinar os circulos com minimos quadrados e as linhas com
minimos quadrados de arestas de objetos e as caracteristicas de qualidade
associadas. Os pontos discrepantes sdo removidos por métodos estatisticos.

Detetor de posigdo
e dimensional

A ferramenta procura por pixels adjacentes que estejam dentro do intervalo de
brilho ou cor selecionado anteriormente. Essas nuvens de pixels constituem
objetos individuais. Os objetos podem ser contados e as caracteristicas individuais
podem ser calculadas para até 16 objetos.

Reconhecimento de
padroes

Ferramenta para detetar caracteristicas de amostras previamente ensinadas. Até
4 amostras podem ser ensinadas em cada ferramenta. Estes sdo entdo procurados
independentemente da sua orientagdo rotativa e posicdo dentro da drea da
ferramenta. A cdmara deteta-os mesmo que eles se toquem parcialmente ou
estejam parcialmente cobertos.

Medicdo simples

Uma pesquisa ao longo de uma linha de pesquisa ou circulo para transigdes entre
o plano de fundo e a pega ou para alteragdes relevantes no brilho. As transi¢des
detetadas sdao numeradas automaticamente.

Dois pontos podem ser usados para cada medi¢do.

Medicdo multipla

Uma pesquisa ao longo de uma linha de pesquisa ou circulo para transigdes entre
o plano de fundo e a pega ou para alteragGes relevantes no brilho. Tipos de
transicdo (por exemplo, claro para escuro) sdo apurados e estabelecem as medidas
em pares.

Ferramenta de
medig¢do da retitude

Uma pesquisa ao longo de linhas de pesquisa paralelas ou em forma de estrela (em
qualquer nimero necessario) para transi¢des entre o plano de fundo e a pega ou
para alteragGes relevantes no brilho. Os pontos detetados sdo numerados e uma
medicdo simples é executada n vezes entre os respetivos pontos de inicio/fim.

Inspecao de brilho

O brilho ou contraste dos pixels pode ser determinado em uma érea livremente
definivel dentro da imagem.

Inspec¢do de cor

A cor dos pixels nos espectros de cor RGB, HSV e YUV pode ser determinada em
uma area livremente definivel dentro da imagem.

TianSTanT=GI0  6ie Transformacdo ndo linear de coordenadas de visualizagdo em coordenadas globais.
coordenadas
. . Ferramenta para leitura de cddigos 2D (QR, PDF417 e ECC200).
Leitor de cddigos| .., . . 1 }
matriciais Além disso, a qualidade de cada codigo ECC200 pode ser determinada de acordo

com as diretrizes ISO 15415.

Leitor de codigos de
barras

Ferramenta para ler codigos 1D (codigos de barras).

Reconhecimento de
texto (OCR)

Ferramenta para leitura de caracteres 6ticos.




Item 15
4 (Quat

Com as
L]

Item 16

ro) — Consola tatil de interface homem-maquina

seguintes caracteristicas minimas por conjunto:
Ecrd puramente tatil, TFT, panordmico de pelo menos 7”7, com 16 milhdes de cores.
Compativel com os protocolos de comunicagdo Profinet, Profibus, Ethernet e as demais incluidas
no item 13.
Sistema operativo Windows CE 6.0.
Processador com arquitetura x86.
Memoria minima de trabalho de 12MB.
Coluna de som integrada.
LigagGes disponiveis minimas:
» 1interface Ethernet com 2 portas RJ-45.
» 1 interface combinada RS 422/482.
» 2 portas USB 2.0.
» 2 ranhuras para cartdes SD.
A consola devera ser fornecida com todo o equipamento necessario para permitir a interligagdao
com os itens 2, 3, 4, 5, 6 e 7, nomeadamente software e cabos.
Devera incluir pelo menos 1 cabo industrial Ethernet, CAT6, verde, com pelo menos 6 metros.
O software deve ser entregue na forma de um disco para se proceder a instalagdo. A licenga do
software devera ser entregue sob a forma de um dongle, que podera ser utilizada em varios
computadores e permitir a gravagdo da licenga num computador dispensando assim a utiliza¢do do
dongle, conforme se considerar mais conveniente.
Dimensdes mdximas totais da consola:
» Largura: 220mm
> Altura: 160mm
1 mala de acondicionamento com espuma para o alojamento de cada conjunto.

4 (Quatro) - Conjuntos de 21 Pegas de Trabalho para constru¢do de pequenos cilindros de simples efeito
para serem montadas e manipuladas nos equipamentos dos itens 1, 2, 3, 4,5, 6 e 19.

Quatro

conjuntos de 21 pecas de trabalho para construcdo de pequenos cilindros de simples efeito com

didmetro exterior aproximado de 40 mm, composto cada um por:

Nota 1:
Nota 2:

e 7 pecas pretas com dimensdes aproximadas de 22,5 mm de altura.

e 7 pecas em cor de aluminio com dimensdes aproximadas de 25 mm de altura.
e 7 pegas vermelhas com dimensdes aproximadas de 25 mm de altura.

e 21 molas.

e 21 tampas com encaixe rotativo.

e 21 hastes em aluminio e plastico de acordo com as pecas anteriores.

Todas as pecgas devem ter sistema de encaixe para garantir a fixacdo entre as partes.
Este conjunto de pecas, deve ter um orificio de pressurizagdo para teste e verificagdo de boa

funcionalidade.



Item 17
8 (Oito) - Conjuntos de 24 pecas de trabalho.

Oito conjuntos de 24 pecas de trabalho para a células dos itens 1, 2, 3, 4, 5, 6 e 19, tendo, cada conjunto as
seguintes caracteristicas:
e 6 recipientes de cor preto, com dimensdes aproximadas de 25 mm de altura e diametro exterior
de 40 mm.
e 6 recipientes de cor aluminio com dimensGes aproximadas de 25 mm de altura e didmetro
exterior de 40 mm.
e 6 recipientes de cor vermelho com dimensdes aproximadas de 25 mm de altura e didmetro
exterior de 40 mm.
e 6 recipientes transparentes com dimensGes aproximadas de 25 mm de altura e didmetro
exterior de 40 mm.
e 24 tampas.

Item 18
1 (Um) - Compressor silencioso, adequado para utilizacgdo em sala de formacdo, com as seguintes
caracteristicas minimas:

Pressao Maxima de 800 kPa (8 bar)
Caudal 50 I/Min

Reservatério 241

Ruido Maximo 45dB (A)/1m

Potencia elétrica 230 V/50 Hz; 0,34 kwW

Equipado com unidade de tratamento de ar comprimido e todos os acessdrios necessdrios a ligagdao com
ositens1,2,3,4,56e7.

Item 19
1 (Um) - Robd movel.

Um robd movel para integrar a plataforma de logistica do item 21 e interagir com as células dos itens 1, 2,
4eb5.
O robb moével devera ter as seguintes caracteristicas minimas:

Arquitetura fisica do robé maével.

Caracteristicas técnicas minimas:
e Didmetro 450 mm, altura incluida. Controlador de habitagdo: 325 milimetros.
e Peso total: aproximadamente 20 kg (sem montagem de acessdrios adicionais).
e Carga util: maximo 30 kg.
e Moldura de aco inoxidavel circular com carro omnidirecional.
e Faixa de protecdo de borracha com built-in sensor de protegdo contra colisdo.
e 9 sensores infravermelhos a distancia, sensores indutivos, sensores dticos.
e Camara RGBD com interface USB.



Unidade de motorizacdo omnidirecional
Os trés moédulos de acionamento do robé moével devem estar integrados numa moldura de ago
inoxidavel robusta soldada a laser. Com a sua unidade omnidirecional, o robd movel deve mover-se de
forma agil e rapida para a frente, para tras e para os lados e também rodar em torno de si préprio. Os
trés motores devem ser do tipo DC industrial com encoders éticos e permitir velocidades no minimo até
10 km/h.

Sensores
0 seu quadro (chassi) deve conter no minimo nove sensores de infravermelhos de distancia distribuido
uniformemente.
Devem ter no minimo um sensor indutivo analdgico e dois sensores oticos, permitindo que o robd mével
reconheca e siga caminhos predefinidos.

Webcam

e Rob6é mdvel deve ter uma camara RGBD (sistema de medicdo de profundidade) e deve
fornecer também imagens convencionais.

o  Deve oferecer, entre outras possibilidades, o tratamento de imagem.

e  Permite explorar as imagens da cdmara com o objetivo de comando do rob6é médvel.

e  Permitir o tratamento de imagem, detetar cor, determinar posi¢cdes e tamanho de segmentos.

e O sistema deve reconhecer linhas em imagens de video.

e  Permitir localizar objetos, definir trajetdrias e detecao de obstaculos.

e  Deve possuir um emissor de infravermelhos e 2 sensores de infravermelhos para registar
valores de profundidade de cada pixel da imagem.

Baterias
A alimentagdo auténoma deve ser feita através de duas baterias recarregaveis de 18V lithium-ion de
alta performance com uma duragdao minima até 10 horas.

Arquitetura da unidade de controlo do robé madvel

Caracteristicas técnicas minimas do controlo e das interfaces:
e PCincorporado COM Expresso.
e CPU: Intel i5 8th generation, 4.2 GHz, 8 GB de RAM, 64 GB SSD.
o WLAN para especificacdo 802.11g/802.11b como cliente ou ponto de acesso.
e Controle de motor com microcontrolador de 32 bits e conexao acessivel.
e 2x Ethernet, 6x USB 2.0 (Alta Velocidade), 2x slots PCI Express, 1x VGA.
e 1xinterface de I/O para a integracdo de componentes elétricos adicionais.

Controlo
No controlador do robé mével deve estar embebido um PC com a especificagdo COM Express. No rob6
movel é utilizado um processador Intel i5 8th generation. O sistema operativo e todos os dados do
utitizador devem ser armazenados num disco de estado solido (SSD) de 64 GB.
Um microcontrolador de 32 bits deve gerar diretamente o sinal de PWM para o acionamento dos e até
guatro motores elétricos DC. Uma FPGA (Field Programmable Gate Array) deve permitir ler os valores
dos encoders dos motores e garantir por exemplo, o calculo dos dados odométricos e quaisquer dados
de corregdo especificas do sensor adicional, diretamente no microcontrolador.

Interfaces e Expansibilidade
Os componentes adicionais devem poder ser ligados ao controlador do robd através de interfaces
normalizadas, tais como USB e Ethernet. O controlador também deve fornecer entradas/saidas e saidas
de relés, analdgicos e digitais para o atuador adicional.
O controlador do rob6 deve ter no minimo duas slots PCl Express para placas de interface.



Software e programagao do robo movel:

Programacao grafica
Programacdo grafica interativa e ambiente de aprendizagem deve ser feita diretamente com o sistema
do robé via wireless LAN. O sistema de programacado deve combinar conceitos operacionais do estado
da arte, de expanséo pelo utilizador e operagdo intuitiva. Apds o programa estar desenvolvido, este deve
permitir ser carregado para o controlador do robd mével, afim de permitir uma operagao
completamente autonoma.
Ambiente de programacdo grafica em Windows 10

Programagao avangada
A interface de programacdo (API) da unidade de controlo robé mével deve permitir a utilizagdo de
varias linguagens de programagdo com o objetivo de serem usadas no desenvolvimento de programas.

A interface de programacdo de aplicativos (API) deve suportar no minimo as seguintes linguagens e
sistemas:

e C/C++,JAVA, . Net

e LabVIEW e MATLAB / Simulink

e Robh6t Operating System (ROS)

e Microsoft Robotics Developer Studio

Programagao de microcontrolador
O microcontrolador de 32 bits deve estar acessivel externamente e permitir ser usado diretamente para
a programacao de aplicagOes personalizadas.

O rob6 madvel deve permitir a comunicagdo e interagdo mecanica com as células dos itens 1,2, 3,4, 5,6 e
13 por UDP e TCP/IP.

Este equipamento deverd permitir a operacionalidade completa com plataforma de logistica e interagir
com todos os elementos dos itens 1, 2, 3,4, 5, 6 e 20.

Item 20
1 (Uma) - Plataforma elevatéria com eixo elétrico para o robé movel.

Uma plataforma elevatdria com eixo elétrico para robd movel. A plataforma elevatéria deve integrar a
plataforma de logistica de acordo com o item 21 e interagir com o rob6 do item 19 com as seguintes
caracteristicas minimas:

Esta plataforma deve permitir transmitir as bases e conceitos de uma logistica automatizada.

Este conjunto deve ter no minimo por cada plataforma elevatéria:

e 2 sensores de proximidade de fim de curso para o eixo elétrico.

e 1eixo elétrico de correia com motor DC e encoder. (A montagem do motor deve estar alinhada
com o eixo paralelo).

e 1 sensor de reflexdo direta para controlo da posigdo das paletes.

e Sistema de garfos com encaixe para garantir a auto-centragem das paletes.

e 6 paletes com auto-centragem para o transporte de 4 pegas por paletes de acordo com as
especificacdes das pecgas do item 16.

Caracteristicas técnicas por plataforma elevatéria com eixo elétrico:
e  Carga maxima ndo inferior a 4 kg.
e  Curso do eixo: 160 mm.
e Conex3o via controlo do motor e encoder para o robé mével do item 19 e compativel com a
conexoes deste.



Item 21

1 (Uma) - Plataforma de robética mével com 1900X1900 x782mm completa.

Uma plataforma robusta em placa compacta de fenol de alta densidade, suportada por uma estrutura de
aluminio em perfil técnico, reforgado com 4 rodizios e todos com travao.

Composi¢ao minima do conjunto:
e 1 plataforma de logistica para robdtica mével.

Caracteristicas técnicas e dimensoes da plataforma de logistica:
e  DimensGes: 1900mm x 1900 mm x 782mm (largura x profundidade x altura).
e 12 abas laterais amoviveis para prote¢do do rob6 (antiqueda).
e DimensdGes das 4 abas centrais:700mm de largura para permitir o acesso livre das células dos
itens 1,4 e5.

Este equipamento deverd permitir a operacionalidade completa com os itens 1, 4 e 19.

1 (Um) - Armazém estatico para alocar 6 paletes com matéria-prima e produto acabado, de acordo com
as especificagcoes das pecas dos itens 16 e 17.

Caracteristicas técnicas e dimensdes de cada armazém estatico para 6 paletes:

e  Numero de suporte do armazém: 6 suportes para as paletes, distribuidos por 2 andares com 3
suportes por andar.

e Dimensdo de cada suporte: De acordo com as dimensGes de pegas atribuidas no item 16 e
respetivo equipamento.

e  Numero de pegas por palete: 1 pega por palete para manipulacdo com robd de 6 eixos.

1 (Um) - Armazém de uma palete de 4 posi¢des com capacidade de armazenar 4 pegas equidistantes com
as especificagOes das pecas dos itens 16 e 17.

Caracteristicas técnicas e dimensdes do armazém estatico:
e  Numero de suporte por armazém: 1 suporte.
e Dimensdo de cada suporte: De acordo com o armazém de 6 posi¢Bes e as pecas especificadas
nos itens 16 e 17.



Item 22
2 (Dois) - Oculos de realidade aumentada (smart glasses) e respetivas licengas de utilizagdo para os
conjuntos dos itens 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7 e 19, no ambito do ensino da robdtica e automagao

Os equipamentos a adquirir devem contemplar a utilizagdo da realidade aumentada com identificagdo dos
componentes, sem recursos a marcadores, para conjugar os elementos digitais e reais, garantindo que a
aprendizagem seja uma experiéncia completa e dinamica.

Pretende-se que esta tecnologia crie um ambiente de formagdo digital, dentro do processo de formagao
dos conceitos mecatrénica de forma interessante e com maior reteng¢dao do conhecimento.

Todo este processo deve realgar uma abordagem didatica e industrial ndo esquecendo as normas de
utilizacdo e seguranga integradas em realidade aumentada.

Este suporte deve incluir no minimo:
- Animagcao 3D sobre literatura incluida neste concurso.
~ Suporte 3D: a manutengdo preventiva.
- Integragdo das caracteristicas técnicas dos componentes.
- Recomendagdes on-site de utilizagdo e seguranga.
— Suporte e acompanhamento remoto interativo.
~ Todos os conteldos didaticos interativos devem ser em lingua portuguesa.
- Monitoriza¢do de parametros fornecidos por sensores e sistema de controlo, em tempo real e a
distancia através de loT distribuido na Cloud.
Este item deve estar integrado e em perfeita combinagdo com ositens 1, 2, 3,4,5, 6,7 e 19.

Formacao dos técnicos

A formagdo, deve estar garantida através de um plano de formagdo técnico/pedagégico, organizado e
agendado pela empresa fornecedora, sobre as matérias a que diz respeito o objeto do concurso, com um
minimo de 40 horas.

A integracdo do conceito de formacdo a distancia deverd estar garantida, com pleno recurso e utilizagdo
das tecnologias digitais alvo deste concurso, através de smart glasses permitindo uma experiéncia completa
e dinamica com os participantes.
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