Robot mobilny

Autonomiczny  robot moabilny,
z ktérymzautomatyzujesztransport
wewnetrzny. Idealny do przewozenia
bardzo ciezkich tadunkéw takich jak
palety, paczki czy niewymiarowe
detale. Samodzielnie przemieszcza
Sie po zaprogramowane;j trasie.

» Szybkie wdrozenie bez zmian

W miejscu pracy

» tatwy w obstudze

» Bezpiecznie wspétpracuje z ludzmi
przewozac Twoje tadunki

» Zwieksza wydajnos¢ produkgji

i obniza koszty -
» Nawigacja LMS zapewnia UKD N =N FRODUKT RO
autonomie dziatania i elastycznosc i\ B - 162 |
zastosowan ' =
» Naped omnikierunkowy zapewnia
swobode manewrdw i skraca czas
realizacji zadan

» Automatyzuje linie produkcyjne

i intralogistyke

» Moze transportowac ramie
robotyczne i wspotpracowac

z robotami paletyzujgcymi

czas pracydo 8 h
na jednym tadowaniu

8h

ke | udzwig do1800 kg
I\

>

wi-Fi  komunikacja Wi-Fi

wymiary
1973 x 1254 x 420 mm

predkos¢ maks.
3,5km/h

system LMS,
nawigacja po linii za pomoca
systemu wizyjnego

kota Mecanum
-ruch w kazdym kierunku

Przeznaczenie: transport bardzo
ciezkich tadunkow w przemysle,
logistyce
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Model robota

tadownosc i sposéb transportu tadunku

Sposaéb transportu tadunku

Mocowanie tadunku na gérnej powierzchni robota za pomoca 4 srub M8 lub z wykorzystaniem systemu
unoszenia tadunku®
*unoszenie tadunku na wysokos¢ 70 mm (umozliwia uniesienie tadunku siegajacego do podtoza ponad
skanery nawigacyjne i bezpieczenstwa)

Dopuszczalna taczna masa tadunku*

Ztacze recznego tadowania akumulatoréw

1800 kg

TAK (24 V DC, max. 50 A)

Ztacze automatycznego tadowania akumulatoréw

Stykowe zt3cze montowane na spodzie robota pozwala na automatyczne dotadowywanie akumulatoréw
w trakcie pracy

Zasilanie robota

2 x akumulator trakcyjny 158 Ah/ 12 VV lub 4 x akumulator trakcyjny 158 Ah/ 12 V
Akumulatory zamocowane w kasetach pozwalajacych na ich szybka wymiane w robocie

tadowanie

- tadowarka 50 A/ 24 V podtaczana recznie
- Opcjonalna stacja tadujaca z tadowarka 50A/ 24 V do tadowania wymiennych kaset akumulatoréw
- Opcjonalny modut stykéw do tadowania automatycznego

Predkosc i osiagi

Predkos¢ maksymalna

Czas pracy przy petnym obciazeniu ~8h
Czas pracy w stanie gotowosci ~40h
Czas tadowania baterii 3,5h/7h

3,0 km/h

Moc nominalna

4500 W

Kierunek ruchu

Mozliwos¢ jazdy we wszystkich kierunkach, dzieki kotom Mecanum

Promien skretu

Mozliwos¢ obracania sie w miejscu

Maksymalny poziom nachylenia powierzchni
Nawigacja

Nawigacja

Komunikacja

Komunikacja

Ograniczony dopuszczalnym katem natarcia robota

Nawigacja naturalnai inteligentna za pomocg systemu LMS*
Nawigacja po linii za pomocg systemu wizyjnego
*LMS - system nawigacji laserowej

Wi-Fi 2,4 GHz, opcjonalnie przemystowy modut radiowy 2,4 GHz (R5232)

Ztacze

Naped i sterowanie

Naped

- Ethernet RJ45 - komunikacja z PC, MODBUS TCP/IP
- Ztacze 18 pin, E-Stopx2, Reset, RS485 (Modbus RTU), CANopen, 2 x wej., wyjscie zasilajgce 24 VDC (2A)
+wyjscie zasilajace mocy 24 VDC (10 A)

4 x silnik serwo (bezszczotkowy), kota o Srednicy 310 mm

Kontrola i sterowanie

Czujniki

Czujniki

- 1x dotykowy panel operatorski 7”
- 2 x wytacznik awaryjny
- 2 x przyciski potwierdzenia resetu stopu awaryjnego
- 1x wytacznik gtéwny zasilania
- 2 x przycisk funcyjny
-1x ztacze USB
- 1x ztacze Ethernet

- 2 x system wizyjny do $ledzenia linii
- 2 x laserowy skaner 2D z funkcja bezpieczenstwa

Sygnalizacja

Srodowisko

Zakres temperatur pracy

- 2 x sygnalizator swietlny i dzwiekowy
- 2 x gtosnik (komunikaty gtosowe / muzyczne)
- 4 x kierunkowskaz

5+45°C

Zakres wilgotnosci

< 80 %, bez kondensacji

Stopien ochrony

P30

Natezenie swiatta zewnetrznego
Wymiary i masa
Wymiary (Dt. x Sz. x Wy.)

<1500 Ix

1973 x 1254 x 420 mm

Masa catkowita (z akumulatorami)

~750 kg
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Podane wymiary s wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.




Akcesoria

Adapter do transportu ramienia
robotycznego

Jest to niesamowicie elastyczne
rozwigzanie, zapewniajgce
maksymalna mobilnos¢
i autonomiczng prace robotow,
ktore optymalizuje procesy
produkcyjne. Robot FlatRunner MW
przemieszcza ramie robotyczne do
wymaganej lokalizacji i pozwala na
jego precyzyjne dziatanie, nawet
przy obrébce duzych detali.

Adapter z automatycznymi rolkami

Przeznaczony do transportu réznego
rodzaju pojemnikéw, paczek. System
sktada sie z automatycznego
podajnika rolkowego mocowanego
do robota mobilnego za pomoca
specjalnego adaptera. Rolki s3
napedzane silnikami zasilanymi z
akumulatoréw robota i zapewniaja
szybki i ptynny przeptyw towaréw.

Stacja tadujaca

Wozek transportowy do kaset
z akumulatorami




