MOBOT® CubeRunner 2.5 to woézek jezdniowy bez operatora
stuzacy do automatyzacji transportu wewngatrzzaktadowego.
Jego zadaniem jest autonomiczny transport towaréw pomiedzy
wyznaczonymi, zaprogramowanymi punktami/stacjami.

MOBOT® wyposazony jest w skaner, ktory wykrywa
potencjalne przeszkody i zapewnia adekwatng reakcje
urzadzenia do sytuacji

Do tadowania stuzy cewka mobilna, ktéra wraz z tadowarka
i cewka stacjonarna umozliwia automatyczny, bezprzewodowy
system tadowania.

Panel sterujgcy MOBOT-ComPanel-01-S przesyta informacje
pomiedzy panelem, a maszynami za posrednictwem sieci
Profinet. Dodatkowo panel sterujacy pozwala na zdalng
komunikacje z MOBOT®ami.

MOBOT © moze zosta¢ opcjonalnie wyposazony w maszt
z zamocowang na nim kamere 3D do detekcji przeszkaod,
stosowany w bardzo dynamicznym i zmiennym Srodowisku.

Model robota

Sposéb transportu tadunku

Mocowanie tadunku na gérnej powierzchni robota za pomoca 4 srub M8 lub z
uzyciem systemu unoszenia tadunku* *unoszenie tadunku na wysokos¢ 70 mm
(umozliwia uniesienie tadunku siegajacego do podtoza ponad skanery nawigacyjne i
bezpieczenstwa); *przyczepa prowadzona nad robotem z mozliwoscig zaczepiania za
pomoca dwéch automatycznych trzpieni *inne dostosowane do aplikacji np. transporter

rolkowy
Dopuszczalna taczna masa tadunku 250 kg
Ztacze recznego tad. akumulatoréw Tak

Ztacze komunikacyjne

1x CAN (M12), 1x Ethernet (M12)

Zasilanie robota

Niewymienny akumulator litowy 24 VV 42Ah.
Czas pracy: ~240-300 min*

* Rzeczywisty czas pracy wozka jezdniowego bez operatora zalezy m. in. od warunkéw
pracy wézka, w szczegélnosci od przewozonego obcigzenia, predkosci wézka, czy podtoza
po ktérym sie porusza, a takze ilosci zatrzyman spowodowanych przez wtargniecie w
strefy bezpieczefAstwa skanera laserowego.

tadowarka

tadowarka automatyczna z cewka stacjonarna:

Wymiary tadowarki: 385x309x127 mm (wys. x szer. x gtebokosc)
Wymiary cewki stacjonarnej: 250 x 250 x 15 mm (d+. x szer. x gtebokos¢)
Dtugos¢ przewodu cewki stacjonarnej: 3 m,

Czas uruchomienia tadowania po podtaczeniu: 5 sekund,

Czas tadowania od 10 % do 100 %: ~ 60 min,

Naped

2 x silnik serwo,
Srednica kot napedowych: 250 mm, wahaczowe zawieszenie,
Srednica két podporowych: 60 mm,

Sygnalizacja

- sygnalizator dZzwiekowy,
- komunikaty gtosowe / muzyczne,
- kierunkowskazy.

Czujniki

- 2 zewnetrzne skanery bezpieczenstwa z przodu oraz z tytu robota z dynamicznymi
zakresami uzaleznionymi od predkosci poruszania,
-1x gtowica do odczytu nawigacji po linii,
- kamera 3D na maszcie (lub z przodu) do wolumetrycznego wykrywania obiektéw,

Nawigacja

- laserowa nawigacja LMS (Laser Mapping System)
- system wizyjny (do $ledzenia linii kolorowej i kodowej)
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Kontrola i sterowanie - dotykowy panel operatorski HMI,
- 4 x wytacznik awaryjny - z przodu i tytu robota oraz po bokach na maszcie (2 x
wytacznik awaryjny - z przodu i tytu robota w wersji bez masztu),
- 2 x przyciski potwierdzenia resetu stopu awaryjnego (strona A + B),
- 1x wtacznik zasilania,
- 1x przycisk START,
- przewodowy pilot recznego sterowania.
Komunikacja Wi-Fi 2,4 GHz
Predkos¢ maksymalna Do 3.5km/h
Maks. poziom nachylenia powierzchni 2%
Czas pracy w stanie gotowosci ~40h
Zakres temperatur pracy od5°Cdo45°C
Zakres wilgotnosci nieprzekraczajaca 80%, bez kondensacji.
Masa catkowita (bez transporteréw i masztu) Okoto 150 kg
Przyblizone wymiany (Dt. x Sz. x Wy.) 900 x 600 x 350 mm
@40

360+ 1
391,5+70*

M10x1.5 ¥ Na wylot

485+ 1
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