
004 NOLU GELECEĞİN İŞLERİ TEKNOLOJİ TABANLI UYGULAMALI EĞİTİM MERKEZİ EKİPMANLARI MAL ALIMI SÖZLEŞMESİNE YÖNELİK İHALESİ
TEKNİK ŞARTNAME EK DOSYASI

	Proje No
	:
	TREESP1.3.FoW/P-03/159
	

	Proje Adı
	:
	Establishment of Tech Based Applied Training Center for Future of Works in Mersin Province
	

	Hibe Programı
	:
	Cinsiyet Eşitliği Odağında Geleceğin İnsana Yakışır İşleri Yaklaşımının Desteklenmesi Hibe Programı
	

	Hibe Faydalanıcısı
	:
	Mersin Ticaret ve Sanayi Odası
	

	İhalenin Adı
	:
	004 Nolu Geleceğin İşleri Teknoloji Tabanli Uygulamali Eğitim Merkezi Ekipmanlari  Mal Alimi Sözleşmesine Yönelik İhale
	




İhale kapsamında satın alımı yapılması planlanan ürünlere ilişkin detaylar aşağıda ayrı başlıklar altında yer verilmektedir.


Notebook Bilgisayar (3.2.2. Notebook Computer for Cobots) – 2 Adet
                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                             
Koloboratif robota ilişkin yazılımları uyumlu bir şekilde çalıştırabilecek kapasiteye sahip Notebook bilgisayar.
İstenen Teknik Özellikleri

· En az Core i5 12 nesil veya muadili işlemci
· En az RTX2050 veya muadili ekran kartı
· En az 8Gb ram 
· En az 256Gb SSD kapasitesi
· En az 15.6 inç ekran boyutu

Grafik Dizayn Bilgisayarları (3.2.3 Graphic Design Computers) – 8 Adet
Güncel grafik tasarım programlarını rahatlıkla çalıştırabilecek kapasiteye sahip notebook bilgisayarlar.

İstenen Teknik Özellikleri
· En az İNTEL Core i7 12. nesil veya muadili işlemci 
· En az RTX4060 ekran kartı veya muadili ekran kartı
· En az 16 gb DDR4 RAM 
· En az 512GB SSD kapasitesi
· En az 15.6 inç ekran boyutu 


Kolloboratif Robot (3.3.1 Cobot) – 2 Adet
İnsan ile birlikte güvenli bir şekilde çalışabilmeye olanak sağlayan özellikleri mevcut robot kollar 

İstenen Teknik Özellikleri
· Endüstriyel robot kolu 6 eksene sahip olmalıdır.
· Her eksen için yazılımsal ya da donanımsal sınırlayıcı bulunmalıdır.
· Robot kolun (manipülatör) erişim mesafesi en az 950 mm olmalıdır.  
· Robotun taşıma kapasitesi yük en az 5 kg olmalıdır.
· Robot kolu ihtiyaca göre farklı varyantlara sahip olmalı
· Endüstriyel robotun pozisyon tekrarlanabilirliği değeri en fazla 0.05 mm olmalıdır.
· Endüstriyel robotun montaj pozisyonu yere (zemine), duvara ve ters bir şekilde montaj edilmeye uygun olmalıdır.
· Çalışma sıcaklığı sınırları 5-40 °C sınırlarını kapsamalıdır.
· Robot manipülatörü IEC 60529 standartlarına göre en az IP54 koruma sınıfına sahip olmalıdır. 
· Robot el terminaline sahip olmalıdır.
· Robot PC tabanlı işletim sistemi üzerinde çalışan bir kontrol sistemine sahip olmalıdır. 
· Robotun motor sürücüleri ve güç birimi bulunmalıdır.
· Çarpma algılamasında durmalıdır.
· Robot kalibrasyona ihtiyaç duymamalıdır.
· Robot, kumanda kullanılmadan elle tutarak istenilen yere hareket ettirilebilme özelliğine de sahip olmalı
El terminali:
· Robot el terminali dokunmatik olmalıdır.
· Ekran boyutu en az 8 inç olmalıdır. 
· El terminali üzerinden bütün eksen hareketlerini kontrol edebilmeyi sağlayan yeterli serbestlik derecesinde joystick bulunmalıdır.
· Kumanda üzerinde acil stop butonu bulunmalıdır.
· Robot el terminali üzerindeki USB biriminden sisteme veya tersine veri aktarımı yapılabilmelidir.
· El terminalı yazılım arayüzünde Türkçe dil seçeneği bulunmalıdır.
· El terminali üzerinden güvenlik yapılandırma özelliği olmalıdır.
· Güç Birimi , Sürücüler ve Kontrol Birimi
· Güç birimi, sürücüler ve kontrol birimi tek kabin içerisinde bulunmalıdır.

Kabin
· Enerji butonu kapalı modda kilitlenebilir olmalıdır. 
· Kabin üzerinde bakım gerektirmeyen soğutma sistemi (fan) bulunmalıdır.
· En az IP20 koruma sınıfına sahip olmalıdır.
Güç birimi
· Nominal besleme gerilimi AC 1x220/230 V 50/60 HZ olmalıdır 
· Sürücüler ve kontrol birimi için gerekli gerilim seviyelerini ve enerjiyi sağlayan güç kaynağına sahip olmalıdır.
· Harici bir cihazdan (bilgisayar, telefon, ipad vb.) robot hareket ettirebilmeli, ve durdurup başlatılabilmelidir. 
· Kontrol Birimi
· Kabinin içerisinde olmalıdır.
· Bilgisayar tabanlı bir işletim sistemi üzerinde çalışmalıdır.
· Eksen açılarına yazılımsal olarak sınırlama getirmeye uygun olmalıdır.
· Yük ağırlığı için sınırlama getirilebilmelidir.
· Otomatik mod dışında programların denenebilmesi için hızın sınırlı olduğu manuel mod bulunmalıdır.
· Profinet veya benzeri iletişim protokolüne sahip olmalıdır.
· PLC ile dışarıdan başlatılabilmelidir.
· Güvenlik için çift kanallı acil durdurma devresi bağlantılarına sahip olmalıdır.
· Robot el terminalinde uzman olmayan kişilerin de kullanımını kolaylaştırmak için Türkçe kolay programlama sihirbazı bulunmalıdır.
· Robot el terminalinde uzman olmayan kişilerin de kullanımını kolaylaştırmak için Türkçe kolay programlama sihirbazı bulunmalıdır.
· Manipulatörün 6 ekseninde de tork sensörü olmalıdır.
· Robotun çarpma hassasiyeti insan vücundundaki bölgelere göre sınıflandırılabilmeli ve robot hangi bölge ile etkileşime girecekse robot hassasiyeti ona göre ayarlanabiliyor olmalıdır.
· Robot üzerinde programlanabilir 2 buton bulunmalı ve kullanıcı etkileşimi için ışık bulunmalıdır.
· Robotun üzerindeki butonlar vasıtasıyla robot çalışma noktaları tanımlanabilmelidir.
· Asgari çalışma hızı 2.2 m/s olmalıdır.
Diğer özellikler
Robot için kurulmuş en az 16 giriş ve 16 çıkış modülü olmalıdır ve bunlar kullanıma hazır bir şekilde robot bağlantıları yapılmalıdır. 
 Robot İşletim Sistemi Yazılımı
· Robotta paralel programlama özelliğiyle 20 program (görev) yürütülebilmelidir. Robota yazılımsal olarak küresel, silindirik, prizmatik çalışma uzayları tanımlanabileceği gibi robotun sadece bu uzaylar içinde çalışması sağlanabilir olmalıdır. ( Multitasking)
· Hareket  anında, konum kayıt edilerek, bir hata oluşması durumunda robotu kaldığı yerden devam edebilmeli ve/veya robot  programlanan yol boyunca güvenli konuma getirilebilmelidir. 
· Robotu ve ekipmanların çarpma sonrasında zarar görmesini önlemek için, çarpmaya karşı algılama opsiyonu açık ve hassasiyetinin  ayarlanabilir olması sağlanabilmelidir.  
· Harici cad datalar kullanarak, robotun çevre ekipmanları ile çarpması engellenebilmelidir. 
· Robot, uzak bir bilgisayardan veri okuyabilmelidir. Robot programlarını karşıdan yükleyebilir veya kaydedebilir olmalıdır. Robot kontrolcüsünün açık kaynak kütüphanelerini kullanarak 3.parti kontrol programları yazılabilmelidir. Robot, el terminali ve arayüzü haricinde başka kaynaklardan eş zamanlı kontrol edilebilir olmalıdır.
· Robotun el terminalinde kullanıcıya ait özel ekranlar/arayüzler oluşturulabilmelidir.


Sanal Gerçeklik Gözlüğü ( 3.3.2 Virtual Reality (VR) Glass) – 1 Adet

Kolloboratif robotlar ile kurgulanacak eğitim ortamını algılayabilecek ve gerçek cisimler ile çalışabilecek sanal gerçeklik gözlüğü. Sanal gerçeklik gözlüğünün, insan ve makine ile birlikte çalışacağı kurgulandığı için AR özelliklerinin de gelişmiş olması beklenmektedir. 
İstenilen Teknik Özellik
· En az 3:2 oranlı 2K çözünürlüğe sahip
· 3 boyutlu göz pozisyonlama
· En az 2.5 K radyan holografik ışık yoğunluğuna sahip
· Baş izleme sensörü olarak en az 4 görünür ışık kamerası
· Göz izleme sensörü olarak en az 2 kızılötesi kamera
· Derinlik Sensörü olarak 1 MP uçuş zamanı(ToF)
· IMU ivme ölçer, jiroskop ve manyetometreye sahip
· İki elle tam eklemli model kullanabilecek el izleme özelliğine sahip sanal objeleri el ile hareket ettirme kapasiteli
· Gerçek zamanlı göz izleme özelliğine sahip
· Gerçek dünya ölçeğinde konumsal izleme özelliğine sahip
· Gerçek zamanlı ortam ağını kullanabilen
· Karma hologram ile fiziksel ortam fotoğraf ve videoları algılayabilen
· USB Tyoe-C bağlantısına sahip
· En az Wi-Fi 5 teknolojisine sahip


NFC Kodlama Makine ve Ekipmanları (3.3.3 NFC Coding Machine & Equipments) – 1 Adet
Fabrika uygulamalarında ürün üzerine uygulanan işlemlerin takibini yapabilmek ve her seferinde ilgili ürünle ilgili durum güncellemesi yapabilmeye imkân sağlayan NFC etiket/kartları programlayan makine ve ekipmanları. 
İstenilen Teknik Özellik
 NFC Etiket/Kart yazıcı ve okuyucu özelliği ile yazılımı olmalıdır.
 150 Kişinin eğitilmesi için yeterli sayıda boş kartlar, boş etiketler ve diğer gereçler olmalıdır.
 USB Arabirim
ISO/IEC 18092 NFC, ISO 14443 Tip A & B
12 Mbps Hız
106 Kbps, 212 Kbps, 424 Kbps okuma/yazma hızı

QR Kodlama Makine ve Ekipmanları (3.3.4 QR Coding Machine & Equipments) – 1 Adet
Kameralar ile tespit edilip üzerine atanan kimlik ile AR uygulamalarını destekleyen, link bağlantıları verebilen, üretim sırasında ürüne yapılan işlemleri takip edebilmeye fayda sağlayabilen QR kod oluşturan yazılım ve etiket baskı makinesi. 
 İstenilen Teknik Özellikleri
 QR Kodu için yazıcı olmalıdır.
 QR Kodu oluşturmaya yönelik yazılım olmalıdır. 
 150 Kişinin eğitilmesi için yeterli sayıda boş etiket olmalıdır.
 Model: Profesyonel Seri
Baskı Hızı : 60 mm/sn
Baskı Çözünürlüğü : 360 dpi
Bilgisayar Bağlantısı : USB, Wi-Fi
Etiket Boyutu : 6 mm, 9 mm, 12 mm, 18 mm, 24 mm, 36 mm, 62 mm
Barkod Baskı: Var

AKILLI SENSÖR SISTEM SETI (3.3.5 Sensor System Set) – 1 Adet
Geleceğin işlerinde insansız ve insanla birlikte üretim yapan işletmelerin idamesi için kullanılabilecek sensörleri oluşturan sette olması istenenler aşağıda belirtilmiştir. 
a.Dağınık Yansımalı (Diffuse) Sensör
· I/O Link teknolojisine sahip olmalıdır.
· Mandallı veya kolay montaj aparatı olmalıdır.
· Çalışma voltajı: 10 - 30 V DC olmalıdır.
· Çalışma aralığı minimum : 25 - 350 mm olmalıdır.
· Elektrik çıkışı: PNP veya NPN veya IO-Link olmalıdır.
· Sensör montajlandıktan sonra 15 ° açılarla  360 ° dönebilmelidir. (Çıkış aralığı deneyleri için)

b.Endüktif Sensör
· I/O Link teknolojisine sahip olmalıdır.
· Mandallı veya kolay montaj aparatı olmalıdır.
· Çalışma voltajı: 0- 30 V DC olmalıdır.
· Çalışma aralığı minimum : 8 mm olmalıdır.
· [bookmark: _GoBack]Elektrik çıkışı: PNP veya IO-Link olmalıdır.
· Sensör montajlandıktan sonra 15 ° açılarla  360 ° dönebilmelidir. (Çıkış aralığı deneyleri için)
c.Ultrasonik Sensör
· I/O Link teknolojisine sahip olmalıdır.
· Mandallı veya kolay montaj aparatı olmalıdır.
· Çalışma voltajı: 18- 30 V DC olmalıdır.
· Çalışma aralığı minimum : 20-250 mm olmalıdır.
· Analog çıkış 0-20mA ve0-10V DC I/O linkli olmalıdır.
· Elektrik çıkışı: PNP veya IO-Link® olmalıdır.
· Sensör montajlandıktan sonra 15 ° açılarla  360 ° dönebilmelidir. (Çıkış aralığı deneyleri için)

 d.I/O Link Master Modülü 4 Portlu
· Bu modül ile Profınet, EtherNet / IP veya Modbus TCP gibi bir ethernet protokolü aracılığıyla dört adede kadar IO-Link sensörünü bağlamak için kullanılabilir yapıda olmalıdır.
· Mandallı veya kolay montaj aparatı olmalıdır.
· Her kanal kolaylıkla dijital bir PNP kanalına (giriş / çıkış) dönüştürülebilir yapıda olmalıdır.
· M12 portları üzerinden 4 kanal olmalıdır.
· Ethernet anahtarı (10 Mbps / 100 Mbps'yi destekleyecek), IO-Link® protokolü 1.1 olmalıdır.
· Ethernet iletişim protokolleri: PROFINET cihazı, EtherNet / IP cihazı veya 2x M8 portları üzerinden Modbus TCP slave olmalıdır.

 e.Akıllı Sensör Aksesuarları
· 24 V DC güç kaynağı aracılığıyla iletişim modülüne güç sağlamak için en az bir  IO-Link güç kablosu olmalıdır.(Minimum 0,5 m)
· En az bir adet M12-M12 IO-Link kablosu olmalıdır.(Minimum 0,5 m)
· En az bir adet M12-M8  4 pimli kablosu olmalıdır.(Minimum 0,5 m)
· En az bir adet M12-M8  3 pimli kablosu olmalıdır.(Minimum 0,5 m)
· En az bir RJ 45 ethernet kablosu olmalıdır.(Minimum 0,5 m)


Cobot Uygulama Ekipmanları (3.4.1 Cobot Handling Equipments Set (holding head, welding head, screwing head etc.)) – 8 Adet

 “3.3.1 Cobot” başlığında belirtilen 2 adet kolloboratif robota kolayca takılıp çıkarılabilmelidir. Hareket mekanizmaları hava basıncı ile kontrol edilmelidir.

a. Üç parmaklı Gripper (2 adet)

Gripper yanında tek yönlü akış kontrol valfi,sensör ,selenoid valf, bağlantı elektriksel kabloları,fittings ve susturucu sağlanacaktır. Flanş ile verilecektir.

b. Vakum Gripper (2 adet)

İlgili gripper vakum ile taşıma yapacaktır. Gripper yanında tek yönlü akış kontrol valfi,selenoid valf,bağlantı kabloları,sensör rayı,sensör,fittings,körleme ve susturucu sağlanacaktır.

c. Paralel Gripper (2 Adet)

Paralel gripper, tek yönlü akış kontrol valfi, selenoid sensör,sensörler, bağlantı kabloları,fittings ve bağlantı parmakları olacaktır.

d.  Biyonik Gripper (1 Adet)

Tuttuğu şekli alan, paralel gripper uygun, bağlantı aparatları ile biyonik gripper olacaktır.

e.Kaynak Simülasyon Ucu(1 Adet)

Kolloboratif robot ile kaynak yapma eğitimi yapılabilmesi için robotun ucuna takılabilecek ve kaynak torcunu temsil edecek bir aparat.


Grafik Dizayn Yazılım (3.5.1 Graphic Design Software License)- 3 Adet

Grafik dizayn bilgisayarlarında kullanılması amacıyla Photoshop, Illustrator ve Indesign grafik dizayn programları veya muadilleri olmalıdır (Her biri en az aynı anda 8 adet kullanıcı erişimine ve her biri en az 3 yıllık kullanım lisansına sahip olmalıdır). 



Sanal Gerçeklik Uygulama Yazılımı (6.3 Virtual Reality (VR) Application Software (Tailor Made)) – 1 Adet

Yapay gerçekliği kullanarak kolloboratif robot(3.3.1 Cobot) ile birlikte çalışıp iş başında yaşanacakları tecrübe edebilmeyi sağlayan bilgisayar tabanlı uygulama. Bu uygulama iş başında yaşanabilecek senaryoları oluşturabilecek ve değiştirebilecek özgürlüğe sahip olmalıdır. Ekipman(3.3.2 Virtual Reality Glass) ile sanal makinelerin kontrolü ve gerçek makinelerin kontrolünü mümkün kılınmalıdır.
