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1 INTRODUCCIO

1.1 Objecte del plec

El present Plec de Condicions constitueix el conjunt d’instruccions, normes i especificacions

que defineixen tots els requisits técnics per dur a terme el projecte.

L'objectiu del mateix és el de definir les obligacions dels fabricants durant la realitzaci6 del
projecte, complint totalment amb els articles del present plec i obligant-ne a complir les

ordres formulades per I'enginyer.

1.2 Documents contractuals i informatius

Tindran caracter de document contractual la memoria, els planols, el plec de condicions, els

amidaments i el pressupost.

1.3 Compatibilitat entre documents
Si existis alguna incoheréncia entre la documentacio del projecte, I'ordre de preferéncia sera
el seguent: primerament es fara cas del plec de condicions, tot seguit del que descriurem en

I'estat d’'amidaments, del pressupost, dels planols i de la memoria.
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2 DISPOSICIONS TECNIQUES

2.1 Reglaments

Seguirem el reglament electrotécnic de baixa tensié REBT en el cas que en algun dels seus
punts es faci referéncia a alguna de les accions que durem a terme durant I'execucid del

projecte.

Els equips electronics de la instal-lacio compliran amb les directives comunitaries de
Seguretat Eléctrica i Comptabilitat Electromagnética (ambdues seran certificades pel
fabricant).

2.2 Normes

RAEE EI Reial Decret 208/2005 obliga als productors d’aparells eléctrics i electronics a
adoptar les mesures necessaries per a que els residus d'aquests aparells, siguin recollits de

forma selectiva i tinguin una correcta gestié mediambiental.

Normativa RoHS que defineix la restriccid de substancies nocives per el medi ambient, que
impedira comercialitzar qualsevol component informatic/electronic que tingui majors
guantitats de plom, mercuri, cadmi, crom amb valéncia 6, bifenil polibromobifenils i eters de

polibromodifenils que las establertes per aquesta normativa.
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3 CONDICIONS TECNIQUES

3.1 Execuci6 del projecte

El Projecte s’executara d’acord amb els planols, amidaments i pressupost, atenint-se a més
a les condicions que cregui convenients la Direccié Facultativa pel que fa a muntatge fent

referéncia a interpretacions técniques i a la manera i I'ordre d’execuci6 dels treballs.

3.2 Interpretaci6 del projecte

Correspon exclusivament a I'Enginyer Tecnic designar la interpretacio técnica del projecte i
la conseqglient expedicid d'ordres complementaries, grafiques o escrites per al seu

desenvolupament.

L'Enginyer Técnic del projecte podra ordenar, abans de la seva execucio, les modificacions
de detall del projecte que cregui convenients, sempre i quan no alterin les linies generals
d’aquest, no excedeixin la garantia técnica exigida, i siguin raonablement aconsellades per
eventualitats donades durant I'execucié del treball o per millores que es creguin convenients

d'introduir.

L’'operari encarregat de muntar no podra fer per ell mateix ni la més petita de les alteracions

de cap part del projecte sense l'autoritzacié escrita de I'Enginyer Tecnic.

3.3 Materials

Les condicions exigibles als materials de que esta constituit el bra¢c robot seran les

seguents.

Els components es compraran a qualsevol empresa que tingui el certificat de qualitat ISO
9001. Tots els components que s’hagin de comprar compliran, en el cas que les hagin de
complir, les normatives RoHS i RAEE de compatibilitat mediambiental.

Els cargols compliran amb la normativa DIN 7985. Els bisos amb la normativa DIN 7928.

Els suports seran de materials no oxidables, o en tot cas estaran recoberts d'una capa

protectora contra la oxidacié/corrosio.
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El metacrilat de qué estaran formades les peces del brac sera de tipus extrusionat i complira
amb la normativa ISO 7823-2. Les peces no tindran cantonades que puguin produir ferides.

Compliran amb les caracteristiques minimes que s’exigeixen a la taula 1.

Propietats fisiques
Densitat \ 1,2 | gr/cm?3
Propietats mecaniques
Resisténcia a la traccié fins a la deformacio No aplicable | MPa
Resisténcia a la traccio fins al trencament 83 MPa
Allargament fins al trencament 5 %
Resisténcia a la flexio 120 MPa
Duresa a la pressi6 de la bola 185 MPa
Propietats termiques

Temperatura max. en utilitzacio 80 °C
Temperatura de reblaniment VICAT (10N) 116 °C
Temperatura de reblaniment VICAT (5N) 107 °C

Taula 1. Caracteristiques del metacrilat d’extrusio

La base i el suport per a la base giratoria seran de DM hidrofug. Les peces que els formen
tindran manca total de cantonades que puguin produir ferides. L'acabat sera de dues capes
de selladora, préviament polit el material i una capa de fons de pintura. Les aplicacions

posteriors necessitaran d’un polit fi, per finalment I'acabat de la pintura de color.

3.4 Fabricaci6

Podra utilitzar-se en tot el procés de fabricaciéo de les diferents parts qualsevol eina o
maquinaria sempre i quan reuneixi i compleixi amb els punts del present plec, és a dir, que
realitzi optimament la feina a fer, i que per tant no existeixi cap diferéncia entre el producte

final i el projectat inicialment.

Quan l'operari hagi realitzat qualsevol element que no s’ajusti a aquest plec o al projecte,
I'Enginyer Técnic el podra donar per bo o no. En el cas que no el donés per bo, aquest fixara
el preu que sigui just amb arranjament a les diferéncies que hi hagués, estant obligat
I'operari a acceptar aquesta valoracio, sense que aix0 sigui motiu de prorroga en el termini

d’execucio.

Quan els materials o aparells no fossin de la qualitat requerida 0 no estiguessin
perfectament preparats, I'Enginyer Técnic donara ordre a l'operari perqué els canvii per

altres que s’ajustin a les condicions requerides pel plec de condicions.
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S’inclouran tots els elements necessaris de seguretat per a protegir a les persones en

front a contactes directes i indirectes.

S’inclouran totes les proteccions necessaries per protegir la instal-lacié contra curtcircuits,

sobrecarregues i sobretensions.

3.5 Muntatge

El muntatge del brac robot i del circuit de control es fara estrictament seguint el seglent

ordre i complint amb lo explicat en cada apartat.

L'empresari esta obligat a adoptar totes les mesures de seguretat que les disposicions

vigents perpetuin per evitar en el possible accidents als operaris.

Dels accidents i perjudicis de tot tipus que, per no complir 'empresari tota la legislacié
referent a aquesta mateixa pogués donar-se, sera ell I'inic responsable, o els seus
representants, ja que es considera que en els preus contractats estan incloses totes les

despeses precises per complimentar degudament totes les disposicions legals.

3.5.1 REALITZACIO DEL CIRCUIT IMPRES

En el cas de que s'utilitzin métodes tradicionals en I'elaboracié de la placa del circuit impres,
utilitzarem recipients de plastic per fer el revelat i atacat de la placa. La placa sera de fibra
de vidre positiva. També utilitzarem guants de latex per evitar cremades. En tot moment
farem el revelat i atacat en un lloc correctament ventilat o preferiblement a I'exterior. Els
residus quimics que haguem generat en cap cas es llencaran a la xarxa de sanejament, sind
que s’hauran de portar i dipositar al lloc expressament destinat que existeixi a cada zona per

al seu posterior tractat i reciclat.

El soldatge el realitzara un técnic qualificat i la comprovacié I'Enginyer Técnic encarregat del

projecte.
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3.5.2 MUNTATGE DEL CIRCUIT DE CONTROL

Es col-locaran i soldaran tots els elements del circuit de control que es reflecteixen en l'estat

d’amidaments, per permetre aixi el control d’'una possible ampliacio del brag robot.

El circuit imprés anira subjectat a la base de la caixa mitjancant 4 separadors metal-lics

hexagonals de métric 3 i de llargada 10mm.

Tots els elements que tinguin un muntatge superficial en la caixa, estaran connectats a la

placa de control mitjancant cablejat del tipus 18AWG 300V 80°C i regletes per a placa.

La disposicio interna del cablejat dins la caixa es fara de manera que la llargada dels cables
permeti una obertura correcta i segura de la tapa davantera. Es col-locaran de forma
ordenada i evitant disposicions que malmetin el cablejat o que I'indueixin a produir esforgos
mecanics. També es tindra en compte la disposicié dels elements radiadors de calor per

evitar-ne el seu contacte.

3.5.3 MUNTATGE DEL BRAC ROBOT

Tots els servomotors aniran subjectats a les peces de metacrilat que formen el brag robot i a
la base mitjancant femelles autoblocants amb anella de nylon de métric 3, exceptuant el

servomotor de la pinca que ho fara mitjancant bisos autoroscants DIN 7928 de 2,2x6,5mm.

Els servomotors es col-locaran tenint en compte que el seu marge de moviment sigui el

reflectit en els planols.

Les dues peces de metacrilat granate que formen I'avantbrac, estaran separades entre elles
mitjancant separadors metal-lics hexagonals de métric 3 de 50 mm de llargada. Les peces
de metacrilat taronja que formen la part del brag, estaran separades 20mm amb separadors

de les mateixes caracteristiques descrites anteriorment per a I'avantbrag.

Quan es col-loquin els cables extensors dels servomotors, es tindra en compte de que
coincideixin amb I'ordre de colors del tram anterior, per a aixi evitar possibles errors en la

connexio de I'dltim tram a la placa de control.
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Els cables aniran units i protegits amb cinta protectora de plastic helicoidal de 3mm. Es
tindra en compte de deixar la suficient llargada de cable per a permetre el correcte moviment
dels servomotors en tot el seu recorregut i es disposaran de forma ordenada i evitant

posicions que provoquin esfor¢os indesitjats.

Tots els bisos que uneixen les peces tindran el capcal aixamfranat i es col-locaran en forats

igualment aixamfranats per evitar que sobresurtin de la superficie.

3.6 Condicions d'acabat

Sera d’obligat compliment abans de certificar 'acabat del producte, la comprovacio per part
de 'Enginyer Tecnic del correcte funcionament i I'estat dels materials de que esta compost
el bra¢ robot i el circuit de control, podent ser retirats tots aquells productes que no
compleixin amb el citat en el present plec o amb el dit per 'Enginyer Tecnic. S’elaborara un
registre de disconformitats que emplenara I'Enginyer Teécnic per tenir constancia del

compliment dels objectius.

3.7 Casos no especificats en el plec

En els casos que no quedi determinat en el plec de condicions, es seguira segons el que

dictamini 'Enginyer Técnic.

3.8 Pressupost

El preu del producte final d'aquest projecte, sera el que figura a l'apartat del pressupost.

Si existis una partida nova, el pressupost d'execucié material sera el resultant d'aplicar el
preu net (cost) del nou element amb la ma d'obra i despeses indirectes que s'apliquen, al
preu parcial d'una partida similar, no superant mai el preu vigent per a dita partida.

Qualsevol desviacio en els preus diferent als indicats en el pressupost original del

projecte, sera Unica i exclusivament responsabilitat del fabricant.
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3.9 Equivocacions en el pressupost

S’ha suposat que el fabricant ha fet un estudi dels documents que componen el projecte i,
per tant, al no haver fet cap observacié sobre possibles errors o equivocacions en el mateix,
si per a la construccié de la maquina s'ha de comptar amb un major nombre d'unitats de les
previstes, no té dret a cap mena de reclamacid. Pel contrari, si el nhombre d'unitats fos

inferior, es descomptara del pressupost.
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4 DISPOSICIONS GENERALS

4.1 Administratives o legals

No es necessari cap tipus de tramit administratiu o legal per a I'elaboraci6 i utilitzacié del
producte projectat en aquest projecte ja que en cap de les parts existeix una normativa

especifica que la reguli.

Gerard Massaguer Frigolé

Enginyer Técnic Industrial esp. Electronica Industrial

Banyoles, 20 de juny de 2008
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