Robot mobilny

Autonomiczny robot mobilny
stuzacy do automatyzacji transportu
i ciggniecia ciezkich tadunkdw.
Samodzielnie przemieszcza sie po
zaprogramowanej trasie.

» Doskonate rozwigzanie do
transportu tadunkéw miedzy halami
» Bezpiecznie wspdtpracuje z ludzmi
przewozac Twoje tadunki

» Zwieksza wydajnosc procesow

i obniza koszty

» Stopien ochrony IP65 i specjalny
skaner pozwalajg na zastosowanie
na zewnatrz

» Wymienny zaczep daje mozliwosc
zastosowania réznorodnych
wozkow. Mozesz rozbudowac
robota o szerokie spektrum
funkcjonalnosci.

czas pracy do 80 min
na jednym tadowaniu
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Model robota

tadownosc i sposéb transportu tadunku

Sposéb transportu tadunku Robot ciagnie przyczepy; wymienny zaczep z tytu robota

Dopuszczalna taczna masa tadunku ciggnionego 1500 kg

Ztacze recznego tadowania akumulatoréw TAK

Zt3cze automatycznego tadowania akumulatoréw TAK
System tadowania indukcyjnego baterii litowo-jonowych

Zasilanie robota Niewymienny pakiet akumulatoréw Li-lon ztoZzony z 2 lub 4 lub 6 akumulatoréw

tadowanie - tadowarka automatyczna z cewka stacjonarna:
Wymiary tadowarki: 385x309x127 mm (wys. x szer. x gtebokos¢)
Wymiary cewki stacjonarnej: 50 x 250 x 15 mm (d+. x szer. x gtebokosc)
Dtugos¢ przewodu cewki stacjonarnej: 3 m

Sredni czas pracy dla zestawu 4 baterii Czas pracy: ~80 min*

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

Czas tadowania baterii dla zestawu 4 baterii Czas tadowania od 10 % do 100 %: ~40 min

Predkosc i osiagi

Predkos¢ maksymalna 5km/h

Moc nominalna ~3500 W

Kierunki ruchu Ruch do przodu,skrecanie, obrét wokét osi két napedowych
Promien skretu Mozliwos¢é obracania sie w miejscu
Maksymalny poziom nachylenia powierzchni Ograniczony poprzez dopuszczalny kat natarcia robota, ~3°

Nawigacja

Nawigacja - Laserowa, inteligentna i autonomiczna nawigacja LMS*
- Opcjonalny system wizyjny

Komunikacja

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

Ztacza - Ethernet M12 (4 pin) - komunikacja z PC, MODBUS TCP/IP
- Ztacze 1/0: wyjscie zasilajace 24 VDC (max. 2A) + 2 wej. + 2 wyj. (max. 0,5A) + CAN*
- Opcjonalnie ztacze mocy: wyjscie zasilajgce mocy 40...58 VDC (max.10A)+2 wyj. mocy (max. 10A)
- Opcjonalnie zt3cze zewnetrznego obwodu bezpieczenstwa
* mozliwos¢ podtaczenia opcjonalnego modutu rozszerzen wej./wyj.

Naped i sterowanie

Naped 2x silnik serwo (bezszczotkowy), kota o Srednicy 254 mm

Kontrola i sterowanie - 1x dotykowy panel operatorski 7”
- 1x wytacznik awaryjny

- 1x przycisk potwierdzenia resetu stopu awaryjnego
- 1x wtacznik zasilania
- 1x przycisk funkcyjny

Czujniki

Czujniki - skaner laserowy 2D z funkcja bezpieczenstwa
- skaner laserowy 2D do nawigacji
- opcjonalnie czujnik 3D do wykrywania obiektéw i kamera wizyna do pozycjonowania

Sygnalizacja - 2 x gtosnik (komunikaty gtosowe / muzyczne)
-1xtasma LED RGB
- opcjonalnie Bluespot

Zakres temperatur pracy -25°C...+50°C
Warunki otoczenia:
Deszcz 10 mm/h
Opady Sniegu 3 mm/h SWE, wodny ekwiwalent pokrywy $nieznej
Mgta > 50 m (MOR, widoczno$¢ meteorologiczna)*
* szczegotowe informacje okresla instrukcja eksploatacji skanera
Stopien ochrony IP65
Natezenie Swiatta zewnetrznego Swiatto halogenowe < 12.000 Ix (IEC 61496-3)

Swiatto stoneczne < 40.000 Ix (IEC 61496-3)

Wymiary i masa
Wymiary (Dt. x Sz. x Wy.) 1029 x 818 x 479 mm

Masa catkowita (z akumulatorami) ~340 kg
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Podane wymiary s wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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Podane wymiary s wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.




