System AGV

Robot AGV
— Kazdy robot AGV musi zapewnia¢ maksymalne bezpieczenstwo poruszania sie po obiekcie.
— Nawigacja robota AGV odbywac sie musi z wykorzystaniem nastepujacych metod:
e LMS - pozycjonowanie laserowe wykorzystujgce zintegrowane skanery bezpieczenstwa - uzywane w
wiekszosci przejazdow
¢ linia kodowa i kamery umieszczone pod robotem AGV - wykorzystywane w miejscach wymagajacych
zwiekszonej precyzji pozycjonowania - podczas wjazdu do windy

— Masa catkowita robota AGV wraz z tadunkiem nie moze przekroczyé¢ 400 kg

— Udzwig robota AGV nie moze by¢ mniejszy niz 200 kg.

— Rozmiary robota nie mogg przekroczy¢ szerokos¢ 500 mm, dtugos¢ 800 mm, wysokos¢ 400 mm.

— Do projektu nalezy zastosowaé konstrukcje robota AGV zbudowang w oparciu o cztery kotfa typu
Mecanum lub réwnowazne umozliwiajgce ruch robota AGV w dowolnym kierunku.

— Robot AGV wyposazony by¢ musi w uktad unoszenia, dzwigajacy na sobie wézek transportowy.

— Robot AGV musi by¢ robotem komunikujacy sie przez protokédt Ethernet ze wszystkimi drzwiami
znajdujacymi sie na planowanej drodze poruszania sie, a zatem w budynku C, tunelu tgczgcym
budynek C8 i Al na poziomie 02, drzwiami w budynku Al na poziomie 02 znajdujgcymi sie na trasie
przejazdu robota AGV. Komunikacja ta musi zapewni¢ co najmniej zamkniecie i otwarcie z
zaprogramowanym wyprzedzeniem drzwi przesuwnych lub uchylnych sterowanych elektrycznie.

— Robot AGV komunikowac sie musi z wszystkimi windami znajdujgcymi sie na jego planowanej drodze
poruszania sie, to jest co najmniej z windami 10, 11, 12 i 14 w budynku A1l.

Wazek wspoétpracujacy z robotem AGV
Woézek transportowy do dostaw positkow

—  Wodzek transportowy do przewozenia positkdw w systemie uzgodnionym z Inwestorem (bemarowy
lub tacowy), w wykonaniu higienicznym, zgodny z obowigzujgcymi przepisami sanitarnymi,
kompatybilny zrobotem AGV oraz miejscami postojowymii windg, wyposazony w niezbedne tagi RFiD
(umieszczone w sposéb umozliwiajgcy odczytanie z odlegtosci 10 cm, w miejscu uzgodnionym z
dostawca AGV) i kody QR, wykonany ze stali nierdzewnej, tatwy do mycia, posiadajacy aktywna karte
sieciowg WiFi zasilang akumulatorowo, zamykany na klucz systemowy i z mozliwoscig zatozenia
zrywnej plomby bezpieczne;j.

Woézek transportowy do transportu poscieli

—  Wodzek transportowy siatkowo — koszowy do przewozenia czystej i brudnej poscieli w wykonaniu
higienicznym, w wykonaniu higienicznym, zgodny z obowigzujgcymi przepisami sanitarnymi,
kompatybilny z robotem AGV oraz miejscami postojowymi i windg, wyposazony w niezbedne tagi RFiD
(umieszczone w sposéb umozliwiajgcy odczytanie z odlegtosci 10 cm, w miejscu uzgodnionym z
dostawca AGV) i kody QR, wykonany ze stali nierdzewnej, tatwy do mycia, posiadajacy aktywna karte
sieciowg WiFi zasilang akumulatorowo, zamykany na klucz systemowy i z mozliwoscig zatozenia
zrywnej plomby bezpieczne;j.

Wodzek transportowy do transportu odpadéw
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— Wodzek transportowy do transportu odpadéw wykonaniu higienicznym, zgodny zgodny z
obowigzujgcymi przepisami sanitarnymi, kompatybilny z robotem AGV oraz miejscami postojowymi i
windg, wyposazony w niezbedne tagi RFiD (umieszczone w sposob umozliwiajgcy odczytanie z
odlegtosci 10 cm, w miejscu uzgodnionym z dostawcg AGV) i kody QR, wykonany ze stali nierdzewnej,
tatwy do mycia, posiadajacy aktywna karte sieciowg WiFi zasilang akumulatorowo, zamykany na klucz
systemowy i z mozliwoscig zatozenia zrywnej plomby bezpieczne;j.

Stacja tadujgca robota
— Urzadzenie stuzgce do fadowania akumulatoréw w robocie AGV w sposdb automatyczny,
kompatybilna z robotem AGV. Ztgcze stykowe do tadowania robotéw AGV umieszczone na podtodze,
W wyznaczonym miejscu budynku.

Miejsce postojowe wadzka
— Uktad mechatroniczny w ktdrym pozostawiane beda wdzki transportowe, wyposazony w czujniki
obecnosci wdzka transportowego, kompatybilny z wézkiem transportowym i robotem AGV

Winda wspétpracujaca z robotem AGV

— Winda 28, 29, 30 i 31 w budynku C8 oraz winda nr 10, 11, 12 i 14 w budynku A1 musi by¢ w petni
dostosowana do wspétpracy z robotem AGV.

—  Windy dostosowane do AGV muszg zapewnia¢ mozliwos¢ przewozu ludzi oraz transport wézkéw
innych niz AGV.

— Udzwig windy nie moze by¢ mniejszy niz 400 kg.

—  Predko$¢ poruszania sie windy w pionie nie moze by¢ mniejsza niz 1m/s, a przyspieszenie nie mniejsze
niz 0,5 m/s2.

—  Winda musi umozliwié bezpieczne wjechanie i wyjechanie robota AGV podrézujgcego z wézkiem lub
pustego.

— Komunikacja z robotem AGV musi by¢ komunikacjg opartg o protokot Ethernet.

— Obie windy w danym pionie majg posiadac priorytet dla AGV, ale jesli na danym poziomie pracownik
zgtosi zapotrzebowanie jako pierwszy, to robot AGV korzysta z windy obok. Jesli obydwie s3 zajete, to
robot AGV za posrednictwem protokotu Ethernet otrzymuje informacje, ktéra winda przyjedzie
predzej i oczekuje w miejscu innym niz tuz przy drzwiach windy.

— System OPC zarzadzajacy ruchem wind musi umozliwia¢é dwukierunkowg komunikacje
bezprzewodowg z robotem AGV w zakresie co najmniej:

¢ odbioru od robota AGV zgtoszenia o zamdwieniu windy i podaniu destynacji ruchu (zaméwienie windy
powinno odbywac sie z czasowym wyprzedzeniem dostosowanym do predkosci poruszania sie robota
umozliwiajgcym wezwanie windy z wyprzedzeniem i w miare mozliwosci oczekiwaniem windy na
dojezdzajgcy do przystanku windy robot

e przestaniu do robota AGV informacji o dotarciu windy na przystanek, przy ktorym oczekuje robot AGV

¢ przestaniu do robota AGV informacji o petnym otwarciu drzwi do windy

¢ odebraniu od robota AGV informacji o wjechaniu do windy

¢ przestaniu do robota AGV informacji o wjechaniu windy na zgdany poziom

¢ przestaniu do robota AGV informacji o petnym otwarciu drzwi do windy

¢ przestaniu od robota AGV informacji o opuszczeniu windy

Centralna jednostka sterujaca
— System jest sterowany przez centralng , samodzielng jednostke mikroprocesorowg (komputer klasy
PC), ktéra steruje procesami transportu wszystkich robotow AGV. Jednostka centralna jest zasilana
przez wtasne zrodto UPS , z zabezpieczeniem przepieciowym. W razie wystgpienia awarii zasilania
jednostka centralna powinna przechowywaé w swojej pamieci wewnetrznej dane o
niezrealizowanych przesytkach.

Konfiguracja stanowiska
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W skfad centralnej jednostki sterujgcej nadzorujacej prace catego systemu transportu AGV wchodzi komputer
klasy PC z wyposazeniem:

— Klawiatura

— Mysz komputera

—  Monitor komputerowy LCD o przekatnej przynajmniej 28 cali
—  Zasilacz UPS z ochrong przepieciowg

— Jednostka mikroprocesorowa (komputer) z kartg sieciowg

—  Drukarka laserowa (monochromatyczna)

Oprogramowanie systemowe i jego funkcje
— Oprogramowanie systemowe odpowiada za peten nadzér i sterowanie wszystkimi procesami
transportowymi we wszystkich robotach AGV
— Do najwazniejszych funkcji oprogramowania systemowego naleza:
¢ Nadzorowanie i kontrola stanu wszystkich elementéw wykonawczych systemu
¢ Rejestrowanie danych o zrealizowanych i realizowanych transportach:
o Czas trwania transportu,
Czas, miejsce i data wysytki,
Czas, miejsce i data odbioru
Dane uzytkownika, ktéry wystat/odebrat przesytke, jezeli postuguje sie kartg identyfikacyjna

o O O O

Dane identyfikacyjne wodzka, ktdry zostat uzyty do transportu

¢ Wizualizacja wszystkich proceséw transportowych na ekranie monitora komputerowego

e Zdalny i zabezpieczony dostep do oprogramowania i funkcji systemowych za posrednictwem sieci LAN
(potaczenie internetowe). Dostep do systemu powinien by¢ wielopoziomowy na prawach uzytkownika i
administratora systemu

e Tworzenie raportéw statystycznych, na podstawie rejestrowanych danych,

Zasilanie systemu
—  Zasilanie stacji dokujgcych robotéw AGV, 230 VAC, 5 A — dla kazdej stacji
— Zasilanie stacji fadowania robotéw 230 VAC, 10 A — dla kazdej stacji
—  Zasilanie terminala gtéwnego 230 VAC, 16 A
—  Zasilanie terminali pomocniczych 230 VAC, 5 A — dla kazdego terminala
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Zestawienie urzadzen i materiatow

Roboty AGV

Robot AGV
O parametrach okreslonych w niniejszym projekcie, z gwarancjg nie krétszg niz 24
miesigce wraz z dostawg, szkoleniem personelu, wdrozeniem i uruchomieniem

25

szt.

Stacje tadujace roboty AGV

Stacja tadujaca roboty AGV

Stacja tadujgca kompatybilna z robotem AGV umozliwiajaca jego natadowanie bez
ingerencji obstugi, zabezpieczona przed przypadkowymi manipulacjami oséb
niepowotanych

10

szt

Wozki transportowe

Wodzek transportowy do dostaw positkéw

Wdzek transportowy do przewozenia positkéw w systemie uzgodnionym z Inwestorem
(bemarowy lub tacowy), w wykonaniu higienicznym, zgodny obowigzujgcymi przepisami
sanitarnymi, kompatybilny z robotem AGV, wyposazony w niezbedne tagi RFiD
(umieszczone w sposéb umozliwiajgcy odczytanie z odlegtosci 10 cm, w miejscu
uzgodnionym z dostawcg AGV) i kody QR, wykonany ze stali nierdzewnej, tatwy do
mycia, posiadajgcy aktywnga karte sieciowg WiFi zasilang akumulatorowo, zamykany na
klucz systemowy i z mozliwoscig zatozenia zrywnej plomby bezpieczne;j.

61

szt.

Wodzek transportowy do transportu poscieli

Wodzek transportowy do przewozenia czystej i brudnej poscieli w wykonaniu
higienicznym, zgodny obowigzujgcymi przepisami sanitarnymi, kompatybilny z robotem
AGV, wyposazony w niezbedne tagi RFiD (umieszczone w sposéb umozliwiajgcy
odczytanie z odlegtosci 10 cm, w miejscu uzgodnionym z dostawcg AGV) i kody QR,
wykonany ze stali nierdzewnej, tatwy do mycia, posiadajgcy aktywnga karte sieciowg WiFi
zasilang akumulatorowo, zamykany na klucz systemowy i z mozliwoscia zatozenia
zrywnej plomby bezpiecznej.

40

szt.

Wadzek transportowy do transportu odpadéw

Wdzek transportowy do transportu odpaddéw wykonaniu higienicznym, zgodny
obowigzujgcymi przepisami sanitarnymi, kompatybilny z robotem AGV, wyposazony w
niezbedne tagi RFiD (umieszczone w sposdb umozliwiajgcy odczytanie z odlegtosci 10
cm, w miejscu uzgodnionym z dostawcg AGV) i kody QR, wykonany ze stali nierdzewnej,
tatwy do mycia, posiadajgcy aktywna karte sieciowa WiFi zasilang akumulatorowo ,
zamykany na klucz systemowy i z mozliwoscig zatozenia zrywnej plomby bezpieczne;j.

21

szt.
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Centrala sterujaca

6 Centrala sterujaca - Dostawa elementéw i montaz 1 kpl
7 Zasilanie awaryjne UPS - min. 1000W wraz z ochrong przepieciowg - Dostawa

elementéw i montaz 1 szt
3 Oprogramowanie wizualizacyjne i programujace ( oprogramowanie dla edycji,

konfiguracji i monitoringu systemu transportu AGV) - Dostawa elementdw i montaz 1 kpl

Stanowisko wizualizacyjne wraz z monitorem, klawiaturg oraz myszg i drukarkg

9 laserowg - Dostawa elementéw i montaz 1 kpl
10 System zdalnego nadzoru przez LAN - Dostawa elementéw i 1 kpl
11 Oprogramowanie sterujace- Dostawa elementéw i montaz ) kpl
12 Software dla Technologii RFID - Dostawa elementow kpl
13 Software monitorujacy - Dostawa elementéw i montaz 2 kpl
14 Oprogramowanie dla statystyki i oceny - Dostawa elementéw i montaz 1 kpl

Przebieg realizacji prac i rozruchu systemu

Parametryzacja i uruchomienie systemu, zaprogramowanie zgodnie z wymaganiami

15 klienta 1 kpl

Testy indywidualne witgcznie z potrzebnymi pomiarami, zapewnieniem atestéw oraz

rewizji w celu wykazania jako$ci i funkcjonalnosci instalacji. Przeprowadzanie i wyniki
16 poszczegdlnych prob beda codziennie zapisywane. Po wykonaniu wszystkich préb

indywidualnych bedzie sporzadzony protokét z oceng catosci wykonanych praci

instalacji. 1 kpl
17 Testy kompleksowe systemu transportu AGV 1 kpl
18 Przeszkolenie obstugi - uzytkownicy (w tym wymagana dokumentacja) 1 kpl
19 Przeszkolenie obstugi - personelu technicznego (w tym wymagana dokumentacja) 1 kpl
20 Transport materiatu wraz z zatadunkiem i roztadunkiem 1 kpl
21 Dokumentacja wykonawcza w formie drukowanej oraz elektronicznej na CD 4 kpl
22 Dokumentacja powykonawcza w formie drukowanej oraz elektronicznej na CD 4 kpl

Podany wyzej wykaz materiatéw i urzadzen nalezy traktowac jako przyktadowy i stanowigcy podstawe w oparciu,
o ktdra zaprojektowano instalacje. Dopuszcza sie zastosowanie innych materiatéw i urzgdzen o parametrach nie
nizszych niz zaprojektowane, wyfacznie w uzgodnieniu z Projektantem. Wszystkie roboty, urzadzenia i materiaty
uzyte do realizacji instalacji muszg by¢ zgodne z obowigzujgcymi w Polsce normami i przepisami. Instalacja po
zakonczeniu prac ma by¢ kompletna, spetniajaca zatozenia projektowe i gotowa do eksploatacji.
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Warunki techniczne wykonania i odbioru robot

Ze wzgledu na ochrone przeciwpozarowg budynku, nalezy zapewni¢ mozliwos¢ natychmiastowego wytgczenia
catosci systemu transportu robotami AGV w przypadku pozaru w ktdrejkolwiek ze stref oddzielenia
pozarowego budynku

Warunki odbioru systemu

Odbidr catosci systemu samojezdnych robotéw transportowych powinien zosta¢ przeprowadzony w dwdch
etapach:

Etap | - montaz mechaniczny oraz elektryczny wraz z pracami wykonczeniowymi

Etap Il — uruchomienie systemu wraz z testami funkcjonalnymi potwierdzajgcymi odebranie i zatadowanie
woézka z budynku C8, pokonanie trasy z budynku C8 do Al tunelem na poziomie 02, zawezwanie windy,
wjechanie do winy, pokonanie zadanej trasy windg z poziomu 02 na kazdy obstugiwany poziom, przywiezienie
wodzka do zatoki logistycznej przy kazdym z oddziatéw, odstawienie wozka i powrdt windg we wskazane
miejsce.

Odbidr w przypadku kazdego z etapdw nastepuje po stwierdzeniu zgodnosci ich wykonania z zamdwieniem,
ktorego przedmiot okreslajg projekt budowlany oraz specyfikacja techniczna wykonania i odbioru robot, a
takze dokumentacja powykonawcza, w ktérej podane sg uzgodnione zmiany dokonane w toku wykonywania
prac montazowo-instalacyjnych.

W przypadku braku specyfikacji technicznej mozna uznac, ze warunki techniczne wykonania i odbioru robot
powinny by¢ zgodne z uznanymi za standardowe w niniejszej instrukcji.

Odbidér kompletnego systemu nastepuje w przypadku gdy bez zastrzezen odebrano kolejno kazdy z
poszczegdlnych etapow. Nie dopuszcza sie mozliwosci odbioru poszczegdlnych etapow w innej niz wyzej
podana kolejnosci, jak rdwniez nie dopuszcza sie odbioru czesciowego systemu.

W przypadku stwierdzenia uchybien uniemozliwiajacych odbidr ktéregokolwiek etapu prac, nalezy:

* jesli to mozliwe, poprawic¢ wskazane usterki i przedstawic instalacje do ponownego odbioru,
e w przypadku, gdy nie jest mozliwe usuniecie usterki bez demontazu czesci lub catosci systemu nalezy
zdemontowac fragment lub catos¢ systemu i wykonac instalacje ponownie.

Wytyczne dla branzy budowlanej

Na catej trasie poruszania sie robotdw AGV zapewnic nalezy takg szerokosé¢ korytarzy by zapewnié robotom
odlegtos¢ od ich zewnetrznego brzegu do $ciany, czy innej przeszkody przynajmniej 500 mm.

Posadzki na catej trasie przejazdu robota AGV posadzki epoksydowe.

Wytyczne dla branzy sanitarnej

Nie projektowad nad stacjg tadujgcq robotow AGV instalacji zagrazajacych zalaniem lub skraplaniem sie na
stacje tadujace cieczy.

Wytyczne dla branzy elektrycznej

Zasilanie stacji tadujacej roboty AGV

230 VAC, 50 Hz, 10A — przewidziane jest 10 szt. Stacji tadujacych

Wytyczne dla branzy teletechnicznej

Dla sprawnej obstugi systemu nalezy zapewnic skuteczny zasieg sieci WiFi na catej trasie poruszania sie wozkow
— to jest we wszystkich kondygnacjach budynku C8, w tunelu fgczgcym budynek C8 i A1, catym budynku A1 w
tym w windach, ktérymi poruszajg sie roboty AGV.
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