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1. WSPOLPRACUJACY ROBOT MOBILNY

WYMIARY:

Dhugosc 1350 mm

Szerokosé 920 mm

Wysokosé 320 mm

Masa (bez obcigzenia) 250 kg

Powierzchnia na fadunek 1300 x 900 mm

Prze$wit nad podtozem 30 mm

Srednica kota: Koto napgdowe: 200 mm
Koto samonastawne: 100 mm

EADOWNOSC:

Ladownos¢ robota 500 kg

PREDKOSC I OSIAGI:

Czas pracy na akumulatorze 8 godzin

Predkos¢ maksymalna 2 m/s. (7,2 km/h) (petne obcigzenie, ptaska powierzchnia)
Przyspieszenie 1.0 m/s"2 (petne obcigzenie, ptaska powierzchnia)
Maksymalne nachylenie: 5%, przy predkosci 0,5 m/s

Srednica zawracania: 2000 mm

Precyzja, dokowanie do markera VL: Pozycja (Srodek robota): +/- 5 mm. Kat: +/- 1°,
AKUMULATOR Li-NMC, 48 V, 40 Ah
Czas tadowania 1 godzina (10-90%) tadowarka automatyczna
2 godziny (10-90%) tadowarka przewodowa
Ladowarka zewn¢trzna Wejscie: 100-230 V ac, 50-60 Hz /
Wyjscie: 48 V, maks. 40 A

Cykl tadowania akumulatora Minimum 600 cykli
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SRODOWISKO:

Zakres temperatury otoczenia Od +5°C do 40°C (wilgotnos¢ 10-95% bez kondensacji)
Klasa IP P21

Certyfikacje 5 funkcji zabezpieczajacych zgodnie z norma ISO

13849-1 EMC: EN61000-6-2, EN61000-6-3

KOMUNIKACJA:

WiFi Dwuzakresowa bezprzewodowa AC/G/N/B
WE/WY 4 wejscia cyfrowe, 4 wyjscia cyfrowe, 1 port Ethernet z protokotem
Modbus
CZUJNIKI:
1. System bezpieczenstwa 2 szt.
e QOchrona wizualna 360° wokot robota: 360° do 30 m na ptaszczyznie i 200 mm na
wysokos¢.
2. Kamera 3D 2 szt.
o  Zakres pracy (min—-maks.) ~11m-10m
e Rozdzielczos¢ glgbokosci i szybkos¢ kl./s 1280 X 720
e Glebia ostrosci i pola widzenia 85.2 x 58
e Czujnik RGB
e  Wymiary 90 mm x 25 mm x 25 mm
e Typ interfejsu systemu USB 3.0 Type C

e  Wykrywa obiekty o wysokosci 1700mm w odlegtosci 950 mm z przodu robota. 114°
pola widzenia w ptaszczyznie poziomej. Widok podtoza, minimalna odlegtos¢ od
robota: 250 mm.
3. Czujniki zblizeniowe 8 szt.
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2. PODNOSNIK DLA ROBOTA MOBILNEGO

Dhugosc

Szerokosé

Wysokos¢ catkowita po opuszczeniu
Wysoko$¢ catkowita po podniesieniu
Udzwig podnosnika

Wysokos$¢ podnoszenia

Cykl podnoszenia

Dhugos¢ x szerokos¢ (Palet)

1200 mm

162 mm

95 mm

155 mm

500 kg

60 mm

Minimum 60000 cykli
1200 x 800 mm

3. AUTOMATYCZNA LADOWARKA DLA ROBOTA MOBILNEGO

WYMIARY:
Szerokosé
Wysoko$é
Glebokos¢

Masa

620 mm
340 mm
200 mm
21 kg

WARUNKI ZNAMIONOWE UZYTKOWANIA:

Zakres temperatury otoczenia  od +5°C do 40°C

Wilgotnosé 10-95% bez kondensacji

Parametry Wyjscie: 48 V/40 A przy 240 V, 48 V przy 120 V

Wejscie: 100-240 V, 50-60 Hz

Norma EN 60204-1
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