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Autonomiczne roboty mobilne (AMR) to nowoczesne urzadzenia, ktore potrafig
samodzielnie poruszac¢ sie w przestrzeni i wykonywac¢ okreslone zadania bez statej
ingerencji cztowieka. Ich dziatanie opiera sie na potgczeniu mechaniki, elektroniki oraz
zaawansowanego oprogramowania, ktére umozliwia im analize otoczenia i
podejmowanie niezbednych decyzji w czasie rzeczywistym.

Roboty AMR stanowig odpowiedZz na rosngce potrzeby automatyzacji i efektywnosci.
Dzieki nim mozliwe jest ograniczenie kosztéw, zwiekszenie bezpieczenstwa pracy oraz
usprawnienie procesow wwielu branzach. Wprowadzaja takze nowe standardy w
zakresie innowacji technologicznych, stajgc sie fundamentem dla rozwoju inteligentnych
systemow przysztosci.

Kluczowe cechy autonomicznych robotéw mobilnych Kuka:

e Autonomiczna nawigacja - roboty lokalizujg sie w przestrzeni i planujg trasy w
czasie rzeczywistym, adaptujac sie do zmian otoczenia i omijajgc przeszkody;

e Zaawansowane czujniki i bezpieczenstwo - zestaw lidarow, kamer i czujnikéw
bliskosci zapewnia wykrywanie obiektdow oraz aktywne reakcje bezpieczenstwa,
minimalizujac ryzyko kolizji;

o Proste programowanie i konfiguracja - intuicyjne interfejsy bez koniecznosci
kodowania umozliwiajg szybkie definiowanie punktéw dostaw, tras i zadan
operacyjnych przez personel produkcyjny;

o Efektywne zasilanie i tadowanie - nowoczesne akumulatory o duzej gestosci
energii oraz opcje automatycznego tadowania zwigekszajg dostepnos¢ floty i
skracajg przestoje;

e Modularnosé i skalowalnosé - réozne warianty tadownosci i moduty funkcjonalne
pozwalajg dopasowac pojazdy do zadan od lekkiego transportu po przenoszenie
palet; flota moze by¢ rozbudowywana wraz z rosngcymi potrzebami;

o Integracja z systemami produkcyjnymi - interfejsy do WMS, ERP i urzadzen
peryferyjnych umozliwiajg synchronizacje z procesami magazynowymi i
produkcyjnymi;

e Zakres udzwigéw - od 250 do 3000 kg.
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Czym sie rézniag roboty AMR od AGV?

AGV (Automated Guided Vehicles) to pojazdy poruszajace sie po statych trasach
wyznaczonych przez przewody, tasmy lub znaczniki. Sprawdzajg sie w srodowiskach o
powtarzalnych procesach, oferujgc niezawodnos$é, lecz wymagajg zmian infrastruktury
przy kazdej modyfikacji trasy.

AMR (Autonomous Mobile Robots) dziataja w oparciu o czujniki i inteligentne
oprogramowanie, dzieki czemu samodzielnie analizujg otoczenie i omijajg przeszkody.
Nie potrzebujg statych tras, sg elastyczne i tatwo adaptuja sie do zmieniajgcych sie
warunkow pracy.

Kryterium AGV - pojazdy prowadzone AMR -roboty autonomiczne

Samodzielne mapowanie i omijane

Nawigacja State trasy, znaczniki e
Niska —wymaga zmian

Elastycznosé Wysoka — adaptacja do otoczenia

infrastruktury
. Stabilne, powtarzalne Dynamiczne srodowiska, zmienne
Zastosowanie
procesy procesy
Bezpieczenstwo Proste czujniki Zaawansowane systemy detekgji
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Portfolio

Masa transportowanego tadunku jest kluczowym parametrem, od ktdérego rozpoczynany
jest dobér robotéw Kuka. Dostepne sg jednostki o udzwigu od 250kg do 3000kg. Parametr
masy wptywa réwniez na wielko$¢, mase i maksymalng predkos¢ kazdego z robotéw.

KUKA

KUKA AMR_ Portfolio 2025

Model Ll KMP 600W KMP 600P KMP 1500P KMP 3000P
Dimensions LxWxH 800x520x300 mm 980x686x267 mm  980x686x270 mm  1300x900x263 mm 2200x1200x370 mm
Lift Stroke [mm] 60 (optional) 60 80 (optional) 60 (optional) 100
Lift clearance height[mm] - 25 25 25 -
Drive Differential Differential Differential Differential Omnidirectional
Navigation SLAM & QR QR SLAM & QR SLAM & QR SLAM & QR
Laser Safety scanners Front/Rear Frelis Front/Rear Front/Rear Front/Rear
(fenced area only)

Max. speed (w/o load) 2m/s 2m/s 2m/s 1.8m/s 1.2m/s
Max. speed (w load) 1.5m/s 1.5 m/s 1.5 m/s 1.5m/s 1m/s

N +1° + +1° + 10 +15mm, + 1°
Battery LFP LFP LFP LFP LFP
Battery endurance 8h 8h 8h 10h 6-8 h
IP protection class IP54 1P20 IP54 IP54 IP54
Operating temperature 0-45°C 0-45°C 0-45°C 0-45°C 5-45°C
Certification CE, NRTL, FCC, ESD, CR CE DOI, NRTL, FCC CE, NRTL, FCC CE, NRTL, FCC CE, NRTL, FCC

Kazdy z robotéw moze posiadaé funkcje unoszenia gornej ptyty (platformy) umozliwiajac
realizacje zadan zwigzanych z odbieraniem i przenoszeniem tadunkéw. Zastosowane
baterie litowo-zelazowo-fosforowe LiFePO4 gwarantuja bezpieczenstwo i stabilnosé
pracy w poréwnaniu do klasycznych baterii litowo-jonowych umozliwiajac w zaleznosci
od robota, transportowanego tadunku oraz cykli pracy do 8 godzin nieprzerwanego
dziatania.

W zaleznosci od robota nawet jedna godzina tadowania pozwala na natadowanie baterii
w zakresie 20-80%.
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Konstrukcja robotéw

Baza, na ktérej zbudowane sg roboty Kuka jest blizniacza dla wszystkich modeli. Kazdy z
nich posiada wielokierunkowe kota, wytaczniki awaryjne, skanery i kamery
bezpieczenstwa oraz zderzaki reagujgce na kontakt fizyczny z elementami otoczenia. W
gornej czesci robota znajduje sie unoszona ptyta z centralnie umieszczonym skanerem
kodow QR utatwiajgcym identyfikacje tadunkéw. Catos¢ przymocowania jest do
konstrukcji charakteryzujgcej sie IP54 przy jednoczesnym zapewnieniu tatwego dostepu
serwisowego do najwazniejszych elementéw robota kot czy moduty baterii.

Touch Safety Front
screen controller Laser scanner

Lifting module

5G
module
(optional)

Drive module
assembly

Release
brake

Front 3D
Camera

Front 3D
Camera

Charging
port

APP
interface

Lifting plate
assembly

— s | o

Cover assembly ﬂ.{ s
Rear Battery DC/DC IPC/Downward Drive
camera

Laser scanner module module controller
module

Na obudowie robota znajduja sie dodatkowe ztgcza zasilajgce umozliwiajgce
podtgczenie i wysterowanie dodatkowej aparatury w postaci np. transporteréw
rolkowych.

Bezpieczenstwo pracy

Aby zapewni¢ maksymalne bezpieczenstwo ludzi, elementéw otoczenia oraz
transportowanego tadunku roboty Kuka wyposazone sg w nastepujace elementy uktadu
bezpieczenstwa:

o Skanery laserowe — monitorowanie obszaru dookota robota, strefy wykrywania
zmieniajg sie w zaleznosci od aktualnej predkosci oraz czasu zatrzymania;

o Kamery 3D - wykrywajg obiekty znajdujgce sie od 50mm do 2000mm nad
powierzchnig ziemi przeszkéd o wymiarach wiekszych niz 80x80x80mm. Pole
widzenia przyjmuje ksztatt stozka siegajgcego nawet do 4m przed robotem;

o Zderzakibezpieczenstwa-ich zadaniem jest zatrzymanie awaryjne robota w chwili
wykrycia kontaktu z nimi. Stanowig system ochrony robota i otoczenia
zaprojektowany na wypadek kontaktu z szybko pojawiajacym sie obiektem np. na
skrzyzowaniu czy zakrecie.
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Tak zaprojektowany i wdrozony uktad zapewnia maksymalny poziom bezpieczenstwa przy
jednoczesnym zachowaniu wszystkich najistotniejszych zalet robotow.

Rear lidar

2000

Frant Rear

\ )

»> 2
Vi 3

- 4000 -

Front lidar

Kamery 3D zamontowane w robocie

zapewniajg aktywne skanowanie otoczenia b v I ()
zapewniajgc natychmiastowg reakcje na : .
zdarzenia zachodzace na trasie robota bez
koniecznosci ingerencji operatora. Podczas
wytyczania alternatywnej drogi
oprogramowanie robota uwzglednia w
wyliczeniach gabary transportowanego
tadunku.

Wielkos¢ stref, odlegtosc ich przetgczania
oraz progi predkosci moga by¢ rozne dla
poszczegdlnych robotow.
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Struktura zarzadzania robotami Kuka

Roboty Kuka zarzgdzane sa z poziomu aplikacji Kuka AMR Fleet. Umozliwia ona wygodne
monitorowanie urzadzen, zarzadzanie ich trasami oraz podglad najbardziej kluczowych
informaciji.

Co wyroznia system KUKA AMR

= tatwo skalowalny system (O Swiatowej klasy Fleet Management
Nasz menedzer floty spetnia wszystkie oczekiwane

= dostosowany do Twoich Potrzeb L ==
.................................. funekie

(3 Zarzadzanie flota oparte o Al

(3 Przemystowy i wytrzymaty hardware .
1 e O Zastosowanie logiki Al do obstugi procesu

Zgodny z CE i UL, IP54, modutowy design E ] |
(3 Najwyzszy standard Bezpieczenstwa . i 50 (3 sandboxed Fleet management
Swietnie sprawdza sie w dynamicznych i - — Izolowane Srodowisko, nie wymaga internetu

wymagajacych srodowiskach 5
-~ o » f (3 Petne monitorowanie przeptywu
(_ Petna Elastycznosc i Uniwersalnos¢ e o || T Monitorowanie towaréw i produktow w czasie
- B - rzeczywistym

Wsparcie dla VDAS05, WMS, MES | [ g i
E
- ' =

2
r—
1 T
X 2 Hilll
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Niezwykle istotng cechg oprogramowania Kuka AMR Fleet jest zgodnosc¢ ze standardem
VDA5050. Dzieki temu mozliwe jest wdrazanie Kuka AMR w miejscach, gdzie istniejg

systemy innych producentéw wspierajgcych ten standard.
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Wywotanie robota Kuka do pracy

Rozpoczecie zadania mozna wykonac na rézne sposoby:
e Recznie, naciskajgc przycisk wywotania na panelu w miejscu pracy operatora;
e Automatycznie poprzez rozpoznanie palety na okreslonej stacji lub obszarze.;

e Zaplanowane rozpoczecie przeptywu pracy / rutynowych zadan poprzez
zaimplementowany harmonogram;

e Otrzymanie zamoéwienia z systemu zarzgdzania magazynem lub systemu ERP.

KUKA AMR_ KUKA.AMR fleet = Al Algorithm Platform + Software Platform + Robot Platform

ERP MES WMS OoMS ™S
1l
KUKA AMR fleet

WCS-Workflow Control System ECS-Equipment Control System
Workflow Job Interaction Events Area oA Protocol Equipment Realtime
Arrangement Dashboard Management Configuration Management Management Management Monitoring
i
RCS-Robot Control System KUKA AMR Studio-Deployment System
Map Creation
Map Real-Time Path Planning Mission AMR Rack
Management Manitor Traffic Control Management Management Management Parameter Seiting
‘ Network Setting |
KUKA AMR 0S-KUKA AMR Robot Operating System
—= = =]
A e == | ¢ | | |
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Podstawowe typy aplikacji

Podstawowy zakres aplikacji, do ktérych roboty Kuka AMR sg dedykowane obejmuje
miedzy innymi:

e Transport stojakéw/regatow;

e Transport skrzyn;

e Transport palet;

e Odbidér produktéw nadbudowanymi transporterami;
o Obstuga stacji zrobotyzowanej paletyzaciji;

e Transport miedzyprocesowy czesci.

Rack Transport Trolley Transport Pallett Transport Conveyor Workpiece carrier &
(Top Module) handover station

ﬁl‘ﬁ

Mozliwe jest réwniez wdrozenie
robotow mobilnych z
zamontowanymi na ich
powierzchni cobotami o udzwigu
11 lub 15kg.

Stacje te mogg by¢ wykorzystane
miedzy innymi do transportu
miedzy stanowiskowego
potproduktow.
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W kazdym z powyzszych aspektow firma APS jest w stanie dostarcza¢ niezawodne i
kompleksowe ustugi uwzgledniajgc wszystkie potrzeby naszych klientow. Rozwigzania
zawarte w niniejszym dokumencie moga zosta¢ uzupetnione o pozostate produkty z
naszego portfolio:

a) Systemy Track and trace - rozwigzanie dostosowane do potrzeb i zasobdéw
klienta. Przyktadowy scenariusz: oznaczenie elementéw produkcyjnych
transponderami RFID (tagi, karty lub etykiety) odczytywanych przez anteny
systemu RFID umozliwiajgc powigzanie danych z procesu produkcji (np. wymiary
produktéw, zdjecia, sygnalizacja wad jakosciowych wyrobdéw, temperatura
i wilgotnos$é, ID operatora i inne) z konkretnym wyrobem;

b) SCADA Asix - to miedzy innymi sterowanie i nadzér nad produkcja,
opomiarowanie zuzycia mediéw, agregacja, archiwizacja, obrébka i wymiana
danych, bezpieczny zdalny dostep i powiadamianie o zdarzeniach;

c) Systemy wizyjne 2D i 3D - kontrola jakos$ci, pozycjonowanie narzedzi, sortowanie
produktéw, doktadne pomiary geometrii i jakosci powierzchni, odczyt kodéw
kreskowych i OCR;

d) Znakowarki laserowe, plujki atramentowe i drukarko-etykieciarki -
znakowanie powierzchni o réznych ksztattach, wykonanych z réznych materiatéw.
Rozwigzanie dobierane jest w sposdb najbardziej optymalny do postawionego
zadania;

e) Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych - rozwigzania
projektowane na miare potrzeb naszych klientéw, od automatéw produkcyjnych
przez stanowiska zrobotyzowane po autonomiczne roboty mobilne. Zagadnienie
to uwzglednia zarbwno nowe maszyny jak i modernizacje istniejgcych urzadzen;

f) Efektywno$é energetyczna - pomiary elektryczne, modernizacje stacji
transformatorowych, kompensacja mocy biernej i nie tylko.
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