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AUTOPILOT PRODUCTS

Autopilot
Produktova rada

Nizkozdvih Stacker Stacker CB
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Pracovni prostredi

Manipulac€ni prostor
Kolik mista je tfeba pro automatizaci

Kvalita podlahy,
rovinnost
Manipulace v regalovych pozicich

Intenzita provozu ostatnich stroju
AGV da vzdy vSem prednost, je tfeba brat v uvahu
zpomaleni provozu automatu
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Pracovni pozice

* Regal, jaky typ?
Vyhovuje automatizaci? Mame dost mista kolem palet? X =75 mm,Y =75
mm

* pfesné vymezeni pfedavaci pozice
Stroj si chybu prenasi s sebou na dalSi pozici

» Je dost mista pro manipulaci?
+ 300 — 500 mm oproti rucni manipulaci

stohovani? Do fady? Na sebe?

Normy pro bezobsluzné primyslové stroje
« EN1525
« |1SO/DIS3691-4

Aisle width

Clearance
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Manipulovana bremena
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* typy palet

Nutno pocitat s nejSirSi variantou
* Prostor pro vidlice otevieny, uzavieny?

Poucziti stroje s opérnymi rameny Ci bez
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Manipulovana bremena
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« Stabilita nakladu, jeho kontrola na vstupu

Presah nakladu, folie
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Zakladni vybaveni:

« Kapacita stroje 1600 nebo 2500 kg

- Sitka pfes vidlice stroje 570 mm, délka vidlic 1200 - 2400 mm

« Kompletni bezpe€nosti a navigacni systém pro kombinovany provoz

« Li-lon baterie Toyota 260Ah, 7 let zaruka (na pfani standardni baterie)
« Automatické nabijeni Li-lon baterii

Volitelna vybava

« SICK sensor ve smeéru vidlic rychla manipulace obéma smeéry jizdy
» Sklopna stupacka

* Mechanické dorazy na vidlicich
« Cteni ¢arovych kod(i

* Prodlouzena zaruka

* Modré svétlo
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Objem manipulace
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Vzdalenosti

Objemy manipulace v ¢ase z jednotlivych pozic

Upfesnéni detaili manipulace

N N A ] A N N N N
. i Units  Trips Average
Order start Pick up Area PI;(';SUP Drop off area Drggsoff Per X per per Truck one-way Total
Units hours trip  hour model distance (m) number
push button production 1,2  floor  pack. machine conveyor 9,0 1,0 1,00 9,0 SAE 58,3 0,54
signal from robot  production 3 floor  pack. machine conweyor 4,5 1,0 100 45 SAE 63,2 0,28
signal fromrobot  production4  floor  pack. machine conveyor 4,5 1,0 100 45 SAE 63,2 0,28
push button production 5 floor  pack. machine conweyor 4,5 1,0 100 45 SAE 57,6 0,27
push button production 6 floor  pack. machine conweyor 4,5 1,0 100 45 SAE 46,6 0,25
push button production 7 floor  pack. machine conweyor 4,5 1,0 100 45 SAE 46,6 0,25
signal from robot  production 8 floor  pack. machine conweyor 4,5 1,0 100 45 SAE 29,4 0,22
signal from robot  production 9 floor  pack. machine conveyor 4,5 1,0 100 45 SAE 33,5 0,23
signal from robot production 10  floor =~ pack. machine conweyor 4,5 1,0 100 45 SAE 48,4 0,25
signal fromrobot production 11  floor  pack. machine conveyor 4,5 1,0 100 45 SAE 63,8 0,28
51 51 min/h 2,9
Auto charging 10 3,4
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Detailni specifikace systému:

- detaily manipulaéniho procesu (zpusob fizeni stroju,

logika operaci, potvrzovani provedenych manipulaci,
- komunikace s periferiemi

- IT rozhrani

- podrobny ¢asovy a technicky plan instalace

- akceptacni testy
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Chtéli bychom implementovat automatizaci

Je to mozné v nasem provozu?

= Mame vhodné palety?

= Nevysype se v zatacce naklad

= Jakjezdirychle?

= Je opravdu bezpecny?

= Mame nato dost mista?

= Jak se bude stroj chovat v nasem provozu?
= Jak jej budeme ovladat?

= Nenito moc slozité pro nase lidi?

Chteli bychom si to nezavazne
vyzkouset.




