Otomatik Palet Tasiyici. Kendinden Siiriislii Forklift Coziimiimiiz:
Otomatik Kilavuzlu Ara¢ (AGV) nedir?

Otomatik giidiimlii ara¢ (AGV), fabrikada veya depoda malzeme tasiyan bir veya daha fazla
stirliciisiiz bilgisayar kontrollii elektrikli mobil robottan olusur. Otomatik Giidiimlii Araglar, farkh
navigasyon teknolojileri kullanarak navigasyon yapar ve insanlari ve alt yapilari1 6nlemek icin
giivenlik sensorleri tarafindan desteklenir.

AGYV robotlari nasil yon bulur?

AGV'ler farkh sekillerde yon bulurlar. Buna AGV Navigasyon Teknolojisi diyelim. Navigasyon
Teknolojisi agv'nin nasil siirdiigiinii tanimlar ve bir yolu takip eder.

Ozetle, en énemli navigasyon teknolojileri:

AGV Manyetik Navigasyon (manyetik bant, noktalar). Boylece AGV, manyetik bir bant veya
zemindeki manyetik noktalar tarafindan yapilan yolu takip eder.

Lazer Navigasyon {inlii LGV'yi (Lazer Giidiimlii Arag) verir. Bu durumda, AGV'ler reflektorleri
etkileyen lazer 1sinlar1 saglayan bir Lazer Navigasyon'a giivenir. Lazer, Lazer Navigasyon'a geri
gonderilir ve AGV konumunu ve yoriingesini hesaplayabilir.

Dogal navigasyon sistemleri. Bu sistemler, calisma alanina herhangi bir donanim takilmasina gerek
yoktur. Cevreyi farkli teknolojilerle (Kontur, SLAM, LiDAR, Vizyon, vb.) Takip ederler ve
cevredeki ortamdan alinan bilgiler sayesinde konumlarim ve yollarini tamimlarlar.



AGYV Sistemi nedir?

AGYV Sistemi esas olarak Otomatik Kilavuzlu Araglar (AGV), AGV trafigini ve sipariglerini
yoneten yazilim olan AGV Yo6netim Sistemi, AGV sisteminin Cevre Birimleri (plcs, opcs, vb.) Ve
AGYV ortami (wifi net) , wms, erp, mes, operator arayiizleri, vb.). Tiim bu unsurlar temeldir ve
sistemin ¢alismasi icin etkilesime girer.

Asagidaki resim bir AGV sisteminin ana elemanlarim gostermektedir. Onlara ayrintili olarak
bakalim.

Araclar: Otomatik Kilavuzlu Araglar
AGV Yonetim Sistemi
AGYV Sistem Cevre Birimleri
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Bizim Cozimimiiz:

Dogal navigasyon kullanarak, lidar, kamera, giivenlik radar ile avg yapiyoruz.

Sistemimizi sizin ekipmaniniza adapte ederek, insanl yiik tasima araclarinizi, insansiz kendine
kendine tasima yapan agv haline getiriyoruz.

Bunu yaparken en yeni teknolojileri (yapay zeka, goriintii isleme, open robotics) kullaniyor ve
yazilimizi kendimiz gelistiriyoruz.



Yapay zeka ve goriintii isleme ile palet tanima;
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Asagidaki sekilde doniistimii yapilmis bir forklift goriilmektedir.
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