Nowoczesne rozwigzania AMR dla Twojej firmy

Specyfikacja techniczna

EAPel5

tadownos¢

1500KG

Wysokos$¢ podnoszenia

205MM

Dtugosc/Szerokosc/Wysokosc

1580/880/1880MM

Robot transportowy

Robot integruje nawigacje 2D/3D SLAM, odometrie laserowag oraz technologie percepcji, oferujgc doskonatg
adaptacje do réznych scenariuszy, takich jak transport liniowy, magazynowanie geste oraz zastosowania w
zakresie sktadowania w korytarzach regatowych. Osigga wysokg precyzje pozycjonowania +5 mm (kompatybilny
z nawigacja opartg na reflektorach/markerach) i zapewnia spdjnos¢ dziatania dzieki zaawansowanym procesom
produkcyjnym. Dzieki inteligentnym algorytmom robot potrafi automatycznie rozpoznawac¢ i manipulowac
tadunkami, takimi jak palety, szpule czy regaty.
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Wydajnos¢ manewrowa

Produkt oferuje wyjatkowe parametry mobilnosci, osiggajgc maksymalng predkos¢
operacyjng 1,5 m/s przy petnym obcigzeniu. Pokonuje przeszkody o wysokosci do +10mm,
szczeliny do 30 mm oraz wzniesienia o nachyleniu do 5 stopni. Konstrukcja masztu z
wysuwem do przodu (450 mm) minimalizuje wymagang przestrzen roboczg. Opcjonalne
inteligentne osprzety pozwalajg na boczne przesuwanie widet, ich otwieranie i zamykanie,
pochylanie oraz integracje z narzedziami specjalnymi

Rozpoznanie Al

System wykorzystuje sztuczng inteligencje do rozpoznawania palet, regatéw i koszy o
réznych specyfikacjach i kolorach, zapewniajgc wielokgtowe, wysoko precyzyjne i
adaptacyjne wykrywanie dla stabilnych operacji transportowych.

Czas pracy

Obstuguje tadowanie reczne i automatyczne, zapewniajgc 6-8 godzin pracy w warunkach
produkcyjnych. Czas tadowania wynosi ponizej 2 godziny. Wykorzystuje baterie litowo-
zelazowo-fosforanowe (LiFePO4) o wysokim poziomie bezpieczenstwa i zywotnosci do
2000 cykli tadowania-roztadowania.

Dane techniczne

1 Model produktu EAPEIS
2 Typ napedu Elektryczny
3 Typ nawigacji Laserowa
Opis 4 tadownose Q kg 1500
5 Srodek tadunku c | mm 600
6 Przewiszenie przednie X mm 847/918 )
Wymiary
7 Rozstaw osl ¥ mm 1036/1107
1 Kola Poliuretanowe
Z :_s:lcrzot:wzl:\dalpeduwamoé na) R
3 Rozmiar kél napedowych mm | mm 210x70
Kola 4 Rozmiar két nosnych mm | mm 82x80
5 Rozmiar k&t stabilizujgeych mrm | mm 75x23
6 Rozstaw kot tylnych B0 mm 380
7 Rozstaw kot przednich bl | mm 580
Wydajnose
1 Moc silnika napgdowego kowr AC 075
silnik 2 Moe silnika podnoszenia fow DC 0.8
3 Napigcie/pojemnosé baterii viah | 24v/60Ah Bateria litowa
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Komunikacia

Wyposazony w przemystowy Ethernet i obstuguje standardy
bezprzewodowe 802.11b/g/n/ac

Interakcja z operatorem

Wyposazony w interfejs HMI (Human-Machine Interface) do
monitorowania stanu pracy w czasie rzeczywistym.

Gwarancja jakosci

Kazdy komponent przechodzi rygorystyczng kontrole przed
montazem. W trakcie montazu realizowane sg liczne punkty
kontroli jakosci, a po zakonczeniu montazu przeprowadzany
jest 48-godzinny test bezawaryjnej pracy.

Dokument ma charakter informacyjny i moze réznic sie od ostatecznej specyfikacji

produktu. Dane techniczne mogg ulec zmianom, a ich zastosowanie zalezy od
konkretnych warunkdéw eksploataciji

Calkowita wysokosé

J (przy opuszezonych widiach) ol mm L2

2 Wysokoéé podnoszenia H3 mm 205
Calkawita wysokose

& (przy podniesionych widlach) Ha mm est
Przeswit widet

. (przy opuszezonych widiach) = mm =

5 Calkowita diugo&é n mm 1580
Calkowita szerokosé bl mm 880

7 Szerokosé pojazdu b2 mm 755

g | Wymiary widet sfefll mm 180/70/150

] Rozstaw widel b3 mm 560

10| Minimalny przedwit podwozia m mm 20
SzerokosE przejscia dia

| skladowania pod kqtem Ast mm 2030
prostym, £20 mm

12 Promien skretu Wa mm 1340
Pregdkosé jozdy

J (z ladunkiem/bez ladunku) m/s s
Predkosé podnoszenia

z (z ladunkiem/bez fadunku) mm/s 4o/s0
Predko&¢ opuszezania v

2 (z ladunkiem/[bez fadunku) mm/s G120
Maksymalne hachylenie

= (z ladunkiem/bez fadunku) * 35

5 Hamulec Elektromagnetyczny

Skontaktuj sie z nami




