Specifikacie MiR600
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Specifikacie produktu v angli¢tine st najnovsie aktualizované na portali podpory. Najnovsie aktualizicie

najdete tu.

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

Vseobecné informacie

Urcené poutZitie

Typ

Farba

Zivotnost produktu

Stupen krytia

Material hnacieho kolesa

Rozmery

Dizka

Sirka

Vyika

Hmotnost

Svetla vyska

Priemer hnacich kolies

Priemer otocného kolesa

Autonémny mobilny robot (AMR) na vnutropodnikovu
prepravu tazkych nakladov a paliet

Autondmny mobilny robot (AMR)

RAL 7011 / Zelezna $eda

5 rokov alebo 20 000 hodin aktivnej prevadzky, podla toho,
¢o nastane skor

IP 52

Polyuretan

1350 mm

910 mm

322 mm

240 kg

25-27 mm

200 mm

100 mm


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

Nosnost’

Maximalna nosnhost

Maximalna nosnost s nainstalovanym zdvihdkom MiR
EU-/US-lift

Vykon
Maximalna rychlost (s maximalnym uzitoénym

zatazenim na rovhom povrchu)

Maximalne zrychlenie

Presnost polohovania pri dokovani k VL-
markeru

Presnost polohovania pri dokovani k V-markeru

Presnost polohovania pri dokovani k
referencnému prazku

Presnost polohovania pri dokovani k L-znacke

Presnost polohovania pri prestvani do polohy

Cas potrebny na dokovanie k VL-markeru alebo
odpojenie od neho

Cas potrebny na dokovanie k V-markeru alebo

odpojenie od neho
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600 kg

500 kg

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

Bez nakladu: 0,41 ™/s2 Maximalny
naklad: 0,37 ™/s2

Os X: 2 mm
OsY:£3 mm

Orientacia: £0,3°

Os X: £ 20 mm Os
Y: + 20 mm

Orientdcia: 2°

Os X: £10 mm Os
Y:£5mm

Orientacia: +0,8°

Os X: £ 3 mm Os
Y:£3mm

Orientacia: £ 0,3°

Os X: £ 100 mm Os
Y: 83 mm

Orientacia: *+ 3,4°
Cas dokovania: a7 12 s Cas
oddokovania:az7s

(Pouzité posuny: -0,75 m na osi X, 0,2 m na osi Y, 0° odklon)
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Cas dokovania: a
oddokovania: az5s

(PouZité posuny: -0,75 m na osi X, 0,4 m na osi Y, 0°
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odchylka)

Cas dokovania: a7 16 s Cas

Cas potrebny na dokovanie k L-znacke alebo
P Y van z oddokovania: az12sS

odpojenie od nej
pol ! predvolenymi posunmi

Cas dokovania: a7 21 s Cas

¢ trebny na dok ie k alebo oddok ie od
as potrebny na dokovanie k alebo oddokovanie o oddokovania: a% 14 s S

tyCového markeru L. .
predvolenymi posunmi

Poziadavky na priestor
Podrobné vysvetlenie priestorovych poziadaviek a postupu, ako nastavit znizené bezpecénostné parametre

pre absolutne minimalny prevadzkovy priestor, najdete v prirucke k priestorovym poziadavkam pre vas model
robota.

Sirka prevadzkového koridoru

Standardné nastavenia: 1,80 m

Znizené bezpelnostné nastavenia:

> H 1,20 m

Sirka prevadzkového koridoru pre otocenie o
90°

Standardné nastavenia: 1,85 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
1,55m

Sirka prevédzkového koridoru pre otoc¢ku o 180 Standardné nastavenia: 1,85 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
1,55m
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Standardné nastavenia: 2,30 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
1,85m

Prevadzkova Sirka vchodu

Standardné nastavenia: 1,65 m

Znizené bezpecnostné nastavenia:

1,20 m
> )

Sirka prevadzkového koridoru pre prejazd

dvoch robotov Standardné nastavenia: 3,50 m

Znizené bezpecnostné nastavenia:
2,70 m



Minimalny priestor pred radom nabijacich stanic

Minimalna vzdialenost medzi nabijacimi stanicami

g— O

Minimalny priestor po bokoch nabijacich stanic

0,5 m od znacky

L ]

0.5 m:l: .
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Standardné nastavenia: 2,80 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
2,60 m

1,10 m

Standardné nastavenia — vlavo: 0,50
m Standardné nastavenia — vpravo:
0,90 m

Znizené bezpecnostné nastavenia — vlavo: 0,40 m
Znizené bezpecnostné nastavenia — vpravo: 0,80 m



Minimalny priestor po bokoch nabijacich stanic k

vstupnej polohe

L L

|

Minimalny priestor po bokoch paletového regalu
MiR

Minimalny priestor pred paletovym regalom
MiR

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

znacky

—
0.5 mI

Minimalny priestor po bokoch V-znaciek k
vstupnej pozicii

—~

Minimalny priestor pred V-znackami
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Standardné nastavenia — vlavo: 0,40 m
Standardné nastavenia — vpravo: 0,90 m

Znizené bezpecnostné nastavenia — vlavo:
0,15 m Znizené bezpecnostné nastavenia —

vpravo: 0,60 m

Standardné nastavenia: 0,70 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
0,30m

Standardné nastavenia: 2,70 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
2,40 m

Standardné nastavenia: 0,75 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
0,75m

Standardné nastavenie: 1,10 m
Znizené bezpecnostné nastavenie:
0,6 m

Standardné nastavenia: 3,00 m
Znizené bezpelnostné nastavenia:
2,75 m



Minimalna vzdialenost medzi V-znackami

Minimalny priestor po bokoch tycového znacenia

Minimalny priestor pred tyCovymi znackami

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

0.5 m]:

Minimalny priestor po bokoch VL-znaciek k
vstupnej pozicii

Minimalna vzdialenost medzi VL-znackami
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0,22-0,28 m

Standardné nastavenia: 0,50 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
0,25 m

Standardné nastavenia: 2,45 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
2,20m

Standardné nastavenia: 0,50 m
Znizené bezpecnostné nastavenia:
0,30 m

Standardné nastavenia: 0,75 m
Znizené bezpeénostné nastavenia:
0,45m

0,02-0,03 m



Napajanie

Typ batérie

MozZnosti nabijania

Doba nabijania z 10 % na 90 % s MiR
Charge 48 V

Doba nabijania z 10 % na 90 % s kablovou nabijackou

Maximalny nabijaci prud

Hmotnost batérie

Rozmery batérie

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

Napatie batérie

Kapacita batérie

Pomer nabijania a doba
prevadzky

Aktivna prevadzkova doba bez nakladu (100-0 %)

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

Doba aktivneho pohotovostného rezimu, ked'
robot nepracuje (100-0 %)

modern
m technology
systems

Litium-idnova

¢ Nabijanie 48 V35A

¢ MiR Charge 48V

¢ Nabijacka batérii 48 V12 A

¢ Nabijacka batérii, 48 V, 650 W, 13,5 A
¢ Nabijacka batérii, 48 V, 1200 W, 13,5 A

¢ Kablova nabijacka Lite 48 V3 A

45 min

1h 10 min

35A
11 kg

545 x 201 x 75 mm

3 000 cyklov

47,7 V menovité, minimalne 42 V, maximalne 54 V
34,2 Ah

15 minut nabijania: 2 hodiny 45 minut prevadzky (pomer
nabijania k prevadzke 1:11)

30 minut nabijania: 5 hodin 45 minut prevadzky (pomer
nabijania k prevadzke 1:12)

10 hodin 45 minut

8 hodin 20 minat

16 hod. 45 min.



Prostredie

Prostredie

Rozsah okolitej teploty, prevadzka

dobu 1 hodiny Rozsah okolitej teploty pri skladovani

Vlhkost

Stav podlahy

Maximalny sklon pri menovitom zatazeni

Maximalna medzera pri menovitom zatazeni pri 0,5 m/s

Maximalny schod pri menovitom zatazeni pri 0,5 m/s

Koeficient trenia medzi podlahou a kolesom

Material, ktory roboty nedokazu spolahlivo
detekovat

Optimalne svetelné
podmienky

Maximalna nadmorska vyska

Zhoda

EMC

Vsulade s

Konstrukcia vychadza z principov bezpecnostnych

noriem pre priemyselné vozidla
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Iba pre pouzitie v interiéri

5-25 °C pri nepretrzitom pouzivani, maximalne 40 °C po
0-50°C

20-95 % bez kondenzacie

Cista a suchd

3% pri 0,5 m/s

70°-90°: 29 mm

70°-90°: 10 mm

0,60-0,80

Priehladny, priesvitny, leskly, odrazovy a svetlo vyZarujuci

moze spOsobit, Ze robot zisti neexistujlce prekazky)

2000 m

EN61000-6-4

ISO 13849-1
ISO 12100

1SO 13850

ISO 3691-4 (s vynimkou bodov 4.4, 4.9.4,5.1, 5.2, 6 a prilohy

A)

ITSDF B56-5 a RIA R15.08-1



Hodnotenie bezpe¢nosti TUV

Bezpecénost’

Bezpecnostné
funkcie

Bezpecnostna funkcia detekcie os6b

Nudzové
zastavenie

Zabranenie prekroceniu
rychlosti

Predchadzanie
koliziam

Rucné ovladanie v rozhrani robota

Bezpeclné zastavenie

Bezpecna poloha
nakladu

Komunikacia

Wi-Fi

Napdjacie
rozhranie

Ethernetové
rozhranie
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ISO 13849-1 — certifikat najdete tu

13 bezpecnostnych  funkcii podla 1SO  13849-1,
certifikovanych spolo¢nostou TUV Rheinland. Robot sa
zastavi, ak sa spusti bezpec¢nostna funkcia.

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

osoby

Styri tlacidla nidzového zastavenia, po jednom v kazdom

rohu. Konektor nidzového zastavenia v elektrickom rozhrani

a rozhrani joysticku.

Zabranuje tomu, aby robot jazdii rychiejsie, ako je vopred

stanoveny bezpecnostny limit

drahe jazdy.

CrictAmn murickiim Lo maanmiiAlinanmis avidAdanming aaladanms ma
JyOLC " 'JIIDI.UPU N rnanuaniciiivu vviagualliiu caivec Iy ma
Zeténoch. Robot vydava vidy len jeden Zetdn.

Ano

Spusti sa, ak rychlost presiahne 0,3 m/s poc¢as spustania

alebo zdvihania zdvihdka/nosica

2,4 GHz a 5 GHz, 2 externé antény

Napajacie vystupy 24 V a 48 V pre horné moduly (konektor
M23 6p)

4 digitalne vstupy, 4 digitalne vystupy pre vlastné pouzitie
(konektor M17 17p)

10/100 Mbit Ethernet s protokolom Modbus (konektor M12
4pj



Pomocné rozhranie nadzového
zastavenia

Rozhranie pre pomocné
bezpecnostné funkcie

Rozhranie pre
anténu

Komunikacné protokoly

Senzory

Bezpecnostné laserové
snimace

3D kamery

Senzory priblizenia

Svetla a zvuk

Zvuk

Indikator stavu

Signalne svetla
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Podpora tlacidiel nidzového zastavenia na hornych moduloch

(konektor M17 8p)

Podpora bezpecnostnych funkcii pre horné moduly (konektor
M17 17p)

Anténne pripojenie pre horny modul (konektor RP-SMA)

REST, Modbus

2 ks (vpredu a vzadu) zabezpecuju detekciu oséb v okruhu
360° okolo robota vo vyske 200 mm nad zemou

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

8 ks

Reproduktor
4 LED pasy, indikuju stav robota

8 ks, indikuju spravanie a smer jazdy robota



