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Specifikacie MiR250

Specifikacie produktu v angli¢tine su najnovsie aktualizované na portali podpory. Najnovsie aktualizicie najdete
tu.

Specifikacie sa mozu lisit v zavislosti od miestnych podmienok a nastavenia aplikécie.

Vieobecné informicie

Autondmny mobilny robot (AMR) na vnutropodnikovu prepravu malych a
Urcené pouZzitie o ,
stredne velkych nakladov

Typ Autondmny mobilny robot (AMR)
Farba RAL 7011 / Zelezné $eda
Farba — verzia ESD RAL 9005 / Cierna
Material krytu Polykarbonat, Lexan Resin 221R
Predpokladana Zivotnost vyrobku 5 rokov alebo 20 000 hodin aktivnej prevadzky, podla toho, ¢o nastane skor
Stupen krytia IP21
Material hnacieho kolesa Termoplasticky polyuretan
Rozmery
Dizka 800 mm
Sirka 580 mm
Vyska 300 mm
94 kg
Hmotnos
t + 21 kg u robotov s trakénymi stpravami
Svetla vyska 25-28 mm

Plocha na naklad 800 x 580 mm


https://supportportal.mobile-industrial-robots.com/specifications/specifications-change-log/specifications-change-log/

Priemer hnacich kolies

Priemer otocného kolesa

Rozmery pre montaz hornych
modulov

Horna doska

Nosnost

Maximalna nosnost

Zaberana plocha
uzito¢ného zatazenia

Umiestnenie nakladu

Vykon

Maximalna rychlost (s maximalnym

nakladom na rovnej ploche)

Maximalna hladina hluku

Presnost polohovania pri dokovani k VL-
markeru

Presnost polohovania pri dokovani k V-
markeru

Presnost polohovania pri dokovani k ty¢ovej

znacke
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200 mm
125 mm

Rovnaké ako zakladna plocha robota. Ak potrebujete vacsi horny modul,
kontaktujte spoloénost MiR.

Eloxovany hlinik, 5 mm

250 kg

Rovnakd ako podorys robota. Ak potrebujete vacsiu zakladnu plochu nakladu,

kontaktujte spolo¢nost MiR.

MiR250 nekontroluje vy$ku nakladu. Zodpovednostou objednavatela je
zabezpecit, aby sa vysoky naklad nezrazil s Ziadnymi visiacimi predmetmi.

Umiestnite taZisko podla pokynov v prirucke.

2,0 m/s (7,2 km/h)

Standardné kolesa: 42-51 dBA Kolesa
pre Cisté priestory: 44-54 dBA

Os X: £3 mm Os
Y:+3 mm

Orientécia: £0,5°

Os X: £ 9 mm Os
Y:+17 mm

Orientdcia: + 3°

Os X: £ 18 mm Os
Y:+4 mm

Orientacia: £1,5°



Presnost polohovania pri dokovani k L-
markeru

Presnost polohovania pri prestvani do
polohy

Cas potrebny na dokovanie alebo
oddokovanie z nabijacej stanice

Cas potrebny na dokovanie alebo
oddokovanie od VL-markera

Cas potrebny na dokovanie alebo
oddokovanie od V-znacky

Cas potrebny na dokovanie k L-
znacke alebo odpojenie od nej

Cas potrebny na dokovanie k
tyCovej znacke alebo odpojenie od

nej

Minimalna vzdialenost potrebnd
na dosiahnutie maximalne;j
rychlosti

Minimalna velkost detekovatelného
objektu

Typy dokovania

PoZiadavky na priestor
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Os X: £ 6 mm Os
Y:+3 mm

Orientécia: £1°

Os X: £ 60 mm Os
Y: £+ 8 mm

Orientacia: £ 4°

Cas dokovania: a7 44 s Cas oddokovania:
az8s

Doba pripojenia: az 14 s Doba
odpojenia: az 11 s

Cas dokovania: a7 13 s Cas oddokovania:
az6s

(Pouzité posuny: -0,45 m na osi X, 0,2 m na osi Y, 0° odklon)

Cas dokovania: a7 16 s Cas oddokovania:
az9s

S predvolenymi posunmi a vzdialenostou odpojenia 1,6 m
Cas dokovania: a7 13 s Cas oddokovania:

az1ls

(Dizka tyce: 400 mm, vzdialenost ty&i: 750 mm, predvolené posuny)

di?ka 9,5 m x &irka 2 m

90 x 90 x 90 mm (predmet na podlahe pred robotom, predvolend rychlost a
predvolené nastavenia kamery)

Dockovanie dopredu a dozadu k zna¢kdam bar, V a VL a bo¢né dockovanie
k znac¢kam L

Podrobné vysvetlenie priestorovych poziadaviek a postupu na dosiahnutie znizenych bezpecénostnych nastaveni

pre absolutne minimalny prevadzkovy priestor najdete v priru¢ke priestorovych poziadaviek pre vas model robota.



Sirka prevédzkového koridoru

Sirka prevadzkového koridoru pre 90° zakrutu

Sirka prevadzkového koridoru pre oto¢ku o 180°
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MiR250

Standardné nastavenia: 1,45
m MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 1,30

MiR250

Standardné nastavenia: 1,50 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
1,00 m

MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 1,35 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
1,00 m

MiR250

Standardné nastavenia: 1,60 m Znizené

bezpecnostné nastavenia: 1,15 m
MiR250 Dynamic

Standardné nastavenie: 1,55 m Znizené

bezpecnostné nastavenie: 1,15 m
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Prevadzkova Sirka pre otacanie

MiR250

Standardné nastavenia: 1,80 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
1,20 m

MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 1,55 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:

1,20 m
Pracovnd Sirka vchodovych dveri

MiR250
G | G Standardné nastavenia: 1,50 m

MIiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 1,00
m So zénami: 0,95 m

Sirka prevadzkového koridoru pre prejazd dvoch robotov

MiR250

Standardné nastavenia: 3,00

) ﬁ m S zénami: 2,80 m

MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 2,45

& < m S zénami: 2,10 m




modern
m technology
systems
Minimalny priestor pred nabijacou stanicou

MiR250

Standardné nastavenia: 2,8 m
MiR250 Dynamic Standardné

nastavenia: 2,6 m

Minimalna vzdialenost medzi nabijacimi stanicami

MiR250

Standardné nastavenia: 0,8 m
MiR250 Dynamic Standardné

nastavenia: 0,45 m

Minimalny priestor po bokoch nabijacich stanic 0,5 m od

znacky MiR250
Jre— Standardné nastavenia — vpravo: 0,7
P . m Standardné nastavenia — vlavo:
osm 0,35m

MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 0,35 m



Minimdlny priestor po bokoch nabijacich stanic k vstupnej

polohe

|

; z

Minimalny priestor po bokoch V-znaciek 0,5 m od znacky

0.5m

Minimalny priestor po bokoch V-znaciek k vstupu
(MiR250)

—————]

Minimalny priestor pred V-znackami
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MiR250
Standardné nastavenia: 0,5 m
MIiR250 Dynamic

Standardné nastavenia — vpravo: 0,6
m Standardné nastavenia — vlavo:
0,35m

MiR250

Standardné nastavenia: 0,45
m MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 0,3 m

MiR250

Standardné nastavenia — vpravo: 0,65
m Standardné nastavenia — vlavo: 0,7
m

MIiR250 Dynamic

Standardné nastavenia — vpravo: 0,6 m
Standardné nastavenia — vlavo: 0,55 m

MiR250

Standardné nastavenia: 2,25
m MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 2,2 m



Minimalna vzdialenost medzi V-znackami

Minimalny priestor po bokoch ty¢ového
znacenia

Minimalny priestor pred ty¢ovymi znackami

Minimalny priestor po bokoch znaciek VL 0,5 m od znacky

0.5 m]:
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0,44 m

MiR250

Standardné nastavenia: 0,45 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
0,20 m

MIiR250 Dynamic

Standardné nastavenia — vpravo: 0,25 m
Standardné nastavenia — viavo: 0,35 m

Znizené bezpecnostné nastavenia: 0,20 m

MiR250

Standardné nastavenia: 2,1 m Znizené

bezpecnostné nastavenia: 1,75 m
MiR250 Dynamic

Standardné nastavenie: 2,0 m Znizené
bezpecnostné nastavenie: 1,75 m

MiR250

Standardné nastavenia: 0,15
m MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 0,15
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MiR250

Minimalny priestor po bokoch VL-znaciek k vstupnej pozicii Standardné nastavenia — vpravo: 0,45 m

Standardné nastavenia — vlavo: 0,50 m

] — " . . .
ZniZzené bezpecnostné nastavenia — vpravo:
0,30 m Znizené bezpecnostné nastavenia —
vlavo: 0,20 m
~ MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia — vpravo: 0,30 m

Standardné nastavenia — viavo: 0,50 m

Znizené bezpecnostné nastavenia — vpravo:
0,30 m ZniZené bezpecnostné nastavenia —
vlavo: 0,20 m

MiR250

Standardné nastavenia: 2,40
Minimalny priestor pred VL-znackami
m MiR250 Dynamic

Standardné nastavenia: 2,40

Minimalna vzdialenost medzi VL-znackami 0,03-0,04 m

Napijanie
Typ batérie Litium-idnova

MiR Charge 48 V, nabijacka batérii 48 V 12 A, kablova nabijacka Lite 48 V3 A
Moznosti nabijania

Doba nabijania z 10 % na 90 % pomocou
MiR Charge 48 V (pri okolitej teplote 22 52 min
OC)

Doba nabijania z10% na 90 % s kablovou
- 1h 10 min
nabijackou
Robot komunikuje s MiR Charge 48V prostrednictvom rozhrania CAN.

Komunikécia nabijagky Nabijanie sa spusti len v pripade, Ze je robot pripojeny



Nabijaci prud, MiR Charge 48V

Hmotnost batérie

Rozmery batérie

Minimalny pocet Uplnych nabijacich
cyklov, kym kapacita batérie neklesne
pod 80 %

Napatie batérie

Kapacita batérie

Nabijanie vybitych batérii

Kablova nabijacka

Pomerné nabitie a doba
prevadzky

Aktivna prevadzkova doba bez
nakladu (100-0 %)

Doba aktivnej prevadzky s maximalnym
nakladom (100-0 %)

Doba aktivneho pohotovostného rezimu,
ked robot nepracuje (100-0 %)
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AZ 35 A v zavislosti od teploty batérie a postupného zniZovania napatia na
konci nabijacieho cyklu

11 kg

495 x 210 x 75 mm

3 000 cyklov

47,7 V menovité, minimalne 42 V, maximalne 54 V
1,63 kWh (34,2 Ah pri 47,7 V)

MozZné len pomocou kablovej nabijacky. Na pripojenie k MiR Charge 48V
potrebuje robot aspon 3 % kapacity batérie (alebo ekvivalent 10 mindt
prevadzky).

Robot neméze jazdit s pripojenou kdblovou nabija¢kou a po¢as nabijania

Pri maximalnom zataZeni:

10 minut nabijania: 2 hodiny a 40 min(t prevadzky (pomer nabijania k
prevadzke 1:16)

20 min0t nabijania: 4 hodiny a 30 minut prevadzky (pomer nabijania k
prevadzke 1:14)

30 minut nabijania: 6 hodin a 5 minut prevadzky (pomer nabijania k prevadzke

1:12)
60 minut nabijania: 10 hodin a 20 mindt prevadzky (pomer nabijania k

prevadzke 1:10) Plne nabité

17 hodin 30 minuat

13 hodin

22h



Prostredie

Prostredie

Rozsah okolitej teploty pri
prevadzke

Rozsah okolitej teploty, skladovanie

Vlhkost

Podmienky podlahy

Maximalny sklon/klesanie

Tolerancia prekonatelnych medzier a
schodov

Koeficient trenia medzi podlahou a kolesom

Material, ktory roboty nedokazu
spolahlivo detekovat

Optimalne svetelné
podmienky

Maximalna nadmorskd vyska

Zhoda

EMC

Cista

miestnost

Konstrukcia zaloZenda na zdsadach

bezpecnostnych noriem pre priemyselné

vozidla

ESD
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Iba pre poutZitie v interiéri

5-25 °C pri nepretrzitom pouzivani, maximalne 40 °C po dobu 1 hodiny
1 mesiac: -20-60 °C

3 mesiace: -20-45 °C

20-95 % bez kondenzacie

Cista a sucha

5% pri 0,5 m/s

0-20 mm zo vSetkych uhlov
20-30 mm pri maximalnom uhle 40° so znizenou rychlostou Nad 30
mm sa neodporuca, riziko drazu

0,60-0,80

Priehladny, priesvitny, leskly, odrazovy a svetlo vyZarujuci

Rovnomerné a stabilné osvetlenie (silné smerové svetlo moze sposobit, ze

robot zisti neexistujuce prekazky)

2000 m

EN 61000-6-4, EN 61000-6-2, EN 12895

Volitelne trieda 4 (1ISO 14644-1) — certifikat cistého priestoru najdete tu

1SO 3691-4 (s vynimkou bodov 4.4, 4.9.4, 5.1, 6 a prilohy A), ISO
13849-1, 1SO 13850, ISO 12100, ITSDF B56-5, RIA R15.08-1

Certifikované (verzia ESD) — certifikat najdete tu


https://supportportal.mobile-industrial-robots.com/support-files/manuals/PDF/certificates/MI%202108-1246_certificate_01.pdf
https://supportportal.mobile-industrial-robots.com/support-files/manuals/PDF/certificates/ESD_qualification/MiR250%20ESD%20Certificate.pdf

Bezpecnost

Bezpecnostné
funkcie

Bezpecnostna funkcia detekcie oséb

NUdzové zastavenie

Zabranenie prekroceniu
rychlosti

Predchadzanie koliziam

Ruc¢né ovladanie v rozhrani robota

Bezpecné zastavenie

Komunikicia

Wi-Fi (pocitac robota)

1/0 pripojenia

Bezpecnostné I/O pripojenia

Ethernet (horny modul)

Ethernet (pristup pre personal)

Senzory

Bezpecnostné laserové
skenery SICK

Minimalny dosah kazdého bezpecnostného

laserového skenera
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12 bezpecnostnych funkcii podla ISO 13849-1. Robot sa zastavi, ak sa spusti
bezpecnostna funkcia.

Spusti sa, ked'su v blizkosti robota zistené prekazky alebo osoby

Spusti sa stlacenim tlacidla nidzového zastavenia

Zabranuje robotu v jazde rychlejsej, ako je vopred stanoveny bezpecnostny
limit

Spusta sa pri pritomnosti ¢loveka alebo inej prekazky v drahe pohybu.

Systém pristupu k manudlnemu ovladaniu zaloZeny na Zeténoch. Robot

vydava vzdy len jeden Zeton.

Ano

Wi-Fi adaptér: 2,4 GHz a 5 GHz, 2 externé antény

4 digitalne vstupy, 4 digitalne vystupy (GPI0O), 1 ethernetovy port, 1
pomocné nudzové zastavenie

6 digitalnych vstupov, 6 digitalnych vystupov

Konektor M12, 4-pinovy, 10/100 Mbit Ethernet s protokolom Modbus,
adaptér pre externd anténu

Port RJ45 Ethernet v zadnom priestore

2 ks (vpredu a vzadu), poskytuju 360° vizualnu ochranu okolo robota vo
vyske 200 mm od zeme

10 m



3D kamery

Senzory priblizenia

Svetli a zvuk

Zvuk

Kontrolky
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2 ks, na detekciu prekazok pred robotom mimo roviny bezpeénostného
laserového skenera

8 ks

Reproduktor

Svetelné indikatory po celom obvode robota, ktoré signalizuju jeho stav;

Svetelné signaly, ktoré signalizuju spbésob jazdy a smer pohybu robota



