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SERVIS ROBOTU (SRV001)
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URETICI FIRMA  : Akin Yazilim Bilgisayar ith. Thr. Ltd. Sti/ AKINROBOTICS
FABRIKASI

IRTIBAT 444 40 80
ADRES : Basak Mah. Konya Eregli Cad. No:116 Karatay/Konya/ TURKIYE

Servis Robotu beyaz renkte olup, 3 adet tasima tepsisinden olusan iist haznesi ve otonom
gezinmeyi saglayan alt mekanizmadan olusmaktadir. Servis robotu ile kapali alanlarda, insansiz
ve otonom gezinme saglanarak tagima islemleri yapilmaktadir. Servis Robotu, lizerinde yer alan
lidar-derinlik kameras1 ile haritalandirmas: yapilan alanlarda, sisteme entegre edilen
yonlendirme komutlarina uyarak istenilen alana ulasir. Tasima tepsileri iizerinde yer alan
sensorler yardimu ile taginan irtinlerin, yonlendirildigi komutta, dogru tepsiden teslim alindigini
sesli uyar sistemi ile gergeklestirir. Tiim komutlar1 tamamladiginda baslangi¢ noktasina geri
donerek gorevi sonlandirir.

Bu kilavuz mevcut siiriime gore diizenlenmis olup son siiriim bilgilerine ve Servis
Robotu kullanimi hakkindaki tiim detaylara

https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz

adresinden ulasabilirsiniz.

444 40 80 www.akinrobotics.com @@ Q@I akinrobotics



SERVIS ROBOTU (SRV001)
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Teknik Bakim Kapagi
Durum Isiklar1

Bumper

Kamera

Haritalandirma Sensorii
Teknik Bakim Kapagi
Tepsi Ledleri

Tepsi

Kamera

. Dokunmatik Ekran

ekrandir.
Hoparlor
Acil Stop Butonu
Kamera

Ag¢ma Butonu
uSB

Manuel Sarj Girisi
Otonom Sarj
Tasima Aparati
Baglant1 Noktas1
Tasima Aparati

: Yetkili servis tarafindan miidahale edilecek alan.

: Cihaz saga ve sola doniislerde yesil 151k verir.

: Carpmaya kars1 koruma

: On Kamera

: Bulundugu cevreyi tarayan sensor.

: Yetkili servis tarafindan miidahale edilecek alan.

: Tagima isleminde ki gérev durumlarini bildirir

: Tastyacagi iirlinlerin konulacagi alan

: Stereo Vision 3D Kamera

: Robot da hazirlanan ara yiiziin eklendigi, etkilesimin saglandigi

: Sesli uyarilarin geldigi alan

- Acil durumlarda tek tusla kapatmay1 saglayan buton
: Arka Kamera

: Cihaz1 calistirmaya baglatan buton

: Baglant1 aparati

: Sarj girig boliimdi.

: Otonom sarj girig boliimil

: Tagima aparatlarinin baglantisinin yapilacagi alan.

: Uriin ile tasima sandig1 arasindaki baglantiy1 saglayan aparat.

444 40 80 www.akinrobotics.com @EQ Q@D akinrobotics



UYARI iISARETLERI:

‘ w

Elektrik Tehlikesi

Yetkili operatdr harici kullanimi yasaktir.

Lityum iyon batarya, tehlikeli atik sinifinda olup, ilgili mevzuata gore imha
edilmelidir.

I @ P

ROBOTUN KULLANIMI:

1. Cihaz, dikkatli bir sekilde tasima sandigindan ¢ikarin.
Uyari: Servis Robotu agirdir, dikkatle tagiyin.

2. Cihaz diiz bir zemine birakin.

3. Cihaz1 agma/kapama tusuna basarak acin

4. Programlama adimlarini baslatabilmek i¢in robot tesliminde size verilen AR-Servis
programlarinizi bilgisayariniza kurun.

5. Cihaziniz kullanima ve programlamaya hazirdir.

6. Programlama adimlarini asagida belirtildigi gibi olusturun.
(Detayli anlatim i¢in linke bakiniz.)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz
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ROBOTUN KULLANIMI:

7. HARITA OLUSTURMA:

UYARI:

Ar-Servis uygulamasi tizerinden Servis robotuna baglanti yapiniz. (Baglanti ayarlari
icin bknz.)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/robotunuz-ilk-
acildiginda-yapmaniz-gereken-kurulum-bilgileri-i--3-21

Ar-Servis Uygulamasi Genel Entegrasyon Bilgileri I¢in Detayli Inceleme Yapmiz.
(Entegrasyon bilgileri i¢in bknz.)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/ar-servis-
uygulamasi-genel-entegrasyon-bilgileri-icin-detayli--3-22

Sistemler tizerinden Harita Baglat butonu yardimiyla haritalandirmay1
baslatiniz. (Sistemler girisi i¢in bknz.)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/ar-servis-
uygulamasi-genel-kullanim-bilgileri-icin-detayli-inc--3-22
Haritalandirma islemini tamamlandiktan sonra haritanizi kaydediniz.

Harita Bitir butonuna tiklayarak Harita Olusturma islemini tamamlayabilirsiniz
(Haritalandirma i¢in bknz.)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/ar-servis-
uygulamasi-genel-kullanim-bilgileri-icin-detayli-inc--3-22
Olusturdugunuz haritay1 Ar-Servis programindan goriintiileyebilirsiniz.

Cihaz, acik renkli cisimlerde 2 cm, koyu renkli cisimlerde 6 cm genislikten daha dar
olan hareketli cisimleri engel olarak algilayamaz.

Cihaz seffaf ve parlak yiizeyleri algilayamaz. Bu ozellige sahip alanlar 10 cm
genigsliginde ve yerden 22 cm yiiksekliginde olacak sekilde acik renkli giivenlik seridi
ile isaretlenmelidir.

8. ALAN CiziMi VE KONUM BELIiRLEME:

Olusturdugunuz haritaya Ar-Servis > Harita adimlarini takip ederek ulagabilirsiniz.
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ROBOTUN KULLANIMI:

10.

(Tasarim olusturmak i¢in bknz)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/ar-servis-
uygulamasi-genel-kullanim-bilgileri-icin-detayli-inc--3-22

Servis yapilacak olan konumlar1 belirleyiniz.

(Alan olusturma i¢in bknz)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/ar-servis-
uygulamasi-genel-kullanim-bilgileri-icin-detayli-inc--3-22

Nokta belirleme islemlerinden sonra robotun sarj konumunu belirleyiniz.

Not: Robot sarj konumunu ve otonom sarj konumunu robot otonom sarj da iken
belirleyiniz.

Gerekli iglemleri yaptiktan sonra kaydedip, Ar-Servis programini kapatiniz.

SERVIS ISLEMi PROGRAMLAMASI:

Robot 6n ekranindan Manuel Siparis boliimiinii se¢iniz. (Siparis ayarlari i¢in bknz.)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/manuel-siparis-

verme-ekrani-icin-detayli-inceleme-yapiniz-ma--3-24

Robotun siparigleri gotiirecegi masalari ve tepsilerin planlamasini yapiniz.
(Siparis planlamasi i¢in bknz.)
https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz-kategori/manuel-siparis-

verme-ekrani-icin-detayli-inceleme-yapiniz-ma--3-24

Olusturdugunuz gorev planlamasim1 kaydediniz ve robotun goreve
baslamadan 6nce baslangi¢c konumunda oldugundan emin olunuz.
Robotunuz otonom servis yapmak i¢in hazir.

Robotun servis yapacagi alani bosaltiniz.

OTONOM SARJ:

Ar-Servis uygulamasinda belirlediginiz otonom sarj konumu ayni zamanda
baslangi¢ konumunuzdur.

Robotunuzun sarj yiizdesini dokunmatik ekranindan veya Ar-Servis Uygulamasi
icerisinden gorebilirsiniz.

Ar-Servis > Ayarlar > Sarj Ayar1 boliimiinden robotunuzun otonom sarj i¢in
minimum ve maksimum yiizdelerini belirleyebilirsiniz.

Robotunuz belirlediginiz minimum sarj yiizdesine diistiigli zaman sarj istasyonu
konumuna kendisi gider.
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ROBOTUN KULLANIMI:

- Robotunuz maksimum sarj yiizdesine ulasinca, islemine kaldig1 yerden devam eder.

UYARI:

11.

12.
13.
14.

- Sarj istasyonunun, sarj istasyonu kurulumunda yer alan standartlara uygun olarak,
duvara sabitlenmesi zorunludur.

- Sarj istasyonunun c¢evresinde (on-yan ve iist) 1,5 metre dogrultuda engel
olusturabilecek hi¢cbir cisim konumlandirilmamalidir.

- Sarj istasyonunun monte edilecegi sabit alan agik renkte olmalidir

- Otonom gsarj etme ozelliginin aktif ¢alismasi igin; sarj istasyonunun bulundugu
bélge aydinlatilmalidwr. (Karanlik ortamda istenilen islem uygulanamayabilir).

OTONOM SARJ ISTASYONU KURULUMU

Baglant1 plakasini sabit bir ylizeye zemin ile plaka alt1 arasinda 9,5 cm mesafe kalacak
sekilde baglayiniz. Sarj istasyonunu yukaridan asagi dogru yuvalarina gegirerek
sabitleme vidalarmi sikimiz. Elektrik kablosunu sarj istasyonunun saginda bulunan
konnektore takiniz.

BAGLANT DELIKLER]

DOGRUDAN SARJ: Gii¢ adaptorii kablosunu cihazin arkasindaki gii¢ soketine takin.
Cihaz1 kapatmak i¢in agma/kapama tusuna 3 saniye basili tutun.

Ag¢ma/Kapama tusuna bastiktan sonra dnce ekran kapanir, motorlar birkag saniye sonra
kapanir.
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7
GENEL TALIMATLAR:

Servis robotlar1 kullanilirken, cihazdan uzak durulmalidir.

Servis robotu ¢aligsma ortam sicakligi 0°C~+40 °C olup ve bagil nem %70'den az olmalidir.
Cihazi, cihazin operatorii harig¢ hi¢ kimse kullanmamalidir.

Cihaz calisirken, cihazin 360° ¢evresinde, 2 metre mesafede, herhangi bir hareket aldiginda,
yeni rota belirleyerek ilerler.

5. Otonom gezinme esnasinda robota dokunulmamali, robota en az 150 cm mesafede

b=

durulmalidir.
6. Robotun hareket edecegi ortamin tavan yiiksekligi, robotun toplam yiiksekliginden en az 5 cm

fazla olmalidir.

CLLLL L L i e i rly
_—

j>=50nwn

Tavan

123500

Lidar Seviyesi
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GENEL TALIMATLAR:

7. Lidar seviyesinin altinda veya iistiinde kalan engeller robot tarafindan algilanamaz. Bu
nedenle tiim engellerin lidar 6lgiim seviyesinde oldugundan emin olunmalidir. (Ornegin
merdiven alt basamaklarina dikkat edilmelidir.)

G
Tavan
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Lidar Seviyesi Lidar Seviyesi
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1

Kirmizi renkli sekiller hatali, yesil olanlar uygun!

8. Robotun hareket edebilmesi i¢in en az 80 cm genisliginde (ortalama kap1 genisligi) alan
gereklidir. 80 cm’den daha dar bolgelerde kullanim uygun degildir.

Q Harsket o0, 800 mm
Robo Robotun takip
Hedef Noktas

edecedi yol
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GENEL TALIMATLAR:

‘ w

9. Cam, ayna vb. seffaf madde iceren yiizeylerin oldugu ortamlarda lazer tabanh
sensoOrlerden yansima sebebiyle hatali dl¢limler elde edilebilmektedir. Dolayistyla bu tiir
ortamlarda kullanim uygun degildir. Robot bu tiir ortamlarda kullanilacaksa, bu
yiizeylere lidar mesafesinde agik renkte mat seritler ¢ekilmelidir. Seritlerin genisligi
minimum 10 cm olmalidir.

Tavan

o =
= 5
Lidar Seviyesi ﬁ/ o G
: B
sa >340 mm
(Om. cam)
[ Engel
LITT7T7T7TTTieses 777

10. Ortamda bulunan nesneler, koyu renkli ise minimum 6 cm, agik renkli ise 2 cm
genisliginde olmalidir. Bu sinirlarin altinda kalan nesnelerin miimkiinse ortamdan
kaldirilmalari, degilse de lidar mesafesindeki bolgelerine mat/agik renkli bant, kagit vb.
maddeler ile uygun olgiilerde eklenti yapilmalidir.

@ W _ >20mm @ N | =60mm
Robd Acik Renk (Or. Beyaz) Robo Koyu Renk (Or. Siyah)

11. Yogun toz ve nem bulunan ortamlarda, a¢ik alanlarda kullanima uygun degildir. Harita
cikartildiktan sonra ortamdaki cisimlerin konumlarinin degismesi durumunda harita
yenilenmelidir.
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KURULUM TALIMATLARI:

1. Robot lidar seviyesinde olan cisimleri engel olarak algilar ve lidar seviyesi disinda yer alan
engeller stereo vision 3D kamera goriis agisinda degil ise goremez ve ¢arpar. Bu tiir durumlar:
engellemek i¢in bu tarz alanlara sinirli alan (arayiizden yasak alan belirlemesi) yapilmasi
gerekir.

2. Robotun lidar seviyesinde cam, ayna ve siyah parlak nesneler gibi lidarin yansimasini
bozacak cisimler bulunmamalidir. Mevcut yerlesimde bu 6zelliklerde nesneler var ise lidar
tarama seviyesinde 10 cm kalinliginda serit bant, buzlama veya sabit nesne koyma yontemleri
ile kapatilmali.

3. Robotun lidar seviyesinde delikli, girinti ¢ikintili dekoratif esyalar var ise bunlar bant,
buzlama veya sabit nesne koyma yontemleri ile kapatilmal.

4. Robotun iizerinde yer alan stereo vision 3D kamera, yansimali yiizeyleri engel olarak
gorebilmektedir. Yiiksek yansima olan yiizeyler bulunmamali ya da serit bant, buzlama veya
sabit nesne koyma yontemleri ile kapatilmalidir

5. Robot en az 80 cm genislikte koridorlardan ve en az 90 cm genislikteki kapilardan
gecebilmektedir. Bu alanlardan daha dar alanlara robot gonderildiginde gitmeye ¢alisir fakat
sikigma gibi sorunlarla karsilasilabilmektedir.

6. Robotun gezinecegi ortamda birbirine benzer odalar var ise robotun kaybolma ihtimali
yiiksek olur. Odalarin benzerligini azaltmak i¢in lidarin gorebilecegi sabit cisimler ortamlara
eklenmelidir.

7. Lidar algilama menzili 20 metre civarindadir. Haritalandirma yapilirken cisimlere en fazla
bu uzaklikta yaklasmak gerekir.

8. Robot, haritanin herhangi bir noktasinda en az 2 duvar veya sabit nesneler gormelidir.

9. Robotun iizerinde yer alan stereo vision 3D kamera yerden 10 cm yiikseklikteki cisimleri
gorebilmektedir. Bu seviyenin altinda herhangi bir cismi robot gorememektedir.

10. Cikarilan haritada bulunan engellerin biiyiik gogunlugu yer degistirildiyse yeniden harita
¢ikarilmalidir. Alanda bulunan ¢ogu cisim, biiyiik oranlarda hareket ettiriliyorsa robotun
kaybolmasina sebep olur. Boyle durumlar i¢in ortama ekstra sabit nesneler eklenebilir (saksi,
dekoratif Griinler vs).

11. Harita ¢ikarma islemi i¢in robotun sarj noktasindan baglatilmasi gerekir.

12. Harita ¢ikarilip kaydedilmeden 6nce robota sarj noktas: ve serbest konum gibi konumlar
verilmemelidir. Bu islemler harita olusturulup kaydedildikten sonra yapilmalidir.

13. Robot her acilip kapandiginda baslangi¢c konumunu, sarj noktasi olarak belirlenen yeri
almaktadir. Eger robot farkli bir noktada a¢ildiysa bu nokta arayiizde belirtilmelidir.

14. Robotun haritada gérmedigi ve net bir sekilde tespit edemeyecegi engeller sanal duvar ile
kapatilmalidur.

15. Harita ¢ikarilirken ortamda hareketli nesneler var ise haritada leke kalmamasi i¢in
hareketli yerlerden birkag kez gecilmesi gerekmektedir. Harita islemi bittikten sonrada arayiiz
tizerinden lekelerin silinmesi gerekmektedir. Robot, bu alanlarda calisirken mevcut lekeleri
engel olarak tanimaktadir. Bu nedenle ¢aligma alanlarinda ve dar bolgelerde olabildigince bu
lekelerin olmamasina dikkat edilmelidir.

16. Haritada verilen serbest konumlarin 20 cm yakininda herhangi bir engel bulunmamalidir.
Aksi takdirde robot konuma oturamayabilir.
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KURULUM TALIMATLARI:

17. Olusturulan harita ile gercek harita arasinda 4-5cm kayma olabilir bu sorun tegkil etmez.
18. Tepsi 1’de (en iistteki tepsi) bulunan malzemeler yine robotta bulunan stereo vision 3D
kamera goriis agisina girmemelidir. Aksi halde robot hareket etmez veya anormal hareketler
sergileyebilir (¢cok yiiksek bardak, hazne disina tagmis tepsi vs)

19. Otonom sarj noktasi belirlenirken, robot sarj pedine tam olarak diiz bir sekilde yapistirilip
sarj noktasi belirlenmelidir.

20. Robot sarj pedine yapisik iken {izerine herhangi bir {iriin ya da nesne koyulmamalidir ve
sarj noktasinda iken iizerinde herhangi bir iiriin olmamalidir. Uzerinde iiriin ile otonom sarj
pedine girmemelidir.

21. Tepsilerimiz maksimum 15 kg yiik tagimast i¢in tasarlanmustir. 15 kg tizerinde iiriin ya da
nesne konulmasi durumunda kalibrasyonda bozulmalar yaganir ve kalibrasyon gerekebilir. 15
kg tizerinde robot hata durumuna geger.

22. Tepsiler haricinde robotun herhangi bir noktasina iiriin ya da nesne konulmamalidur.

23. Robotun 6niine ani engel ¢ikmasi durumunda bu mesafe 35 cmden diisiikse robotun
engele carpma ihtimali bulunmaktadir. (Ani engel; hareket eden cisim, robotun goriisiinde
olmayan bir cisim gibi 6rneklendirilebilir.)
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ISLETME TALIMATLARI:

1. Robotun ge¢mesi istenmeyen bolgeler sanal duvar ile kapatilabilir.

2. Robot belli bir alan tizerinden gitsin gelsin isteniyorsa, harita da cetvel kullanarak o alan
i¢in titizlikle sanal duvar ¢izilerek ayarlanmalidir. Sanal duvarlar arasi robotun gegecegi
koridor 80 cm genisliginden fazla olmalidir.

3. Robotun gorevlendirilme alani belirlenen bekleme noktasidir. Bu noktanin siiresi
kullaniciya gore ayarlanmalidir. Belirlenen bekleme siiresi doldugunda robot sarja
girecektir.

4. Robotun gidecegi konum an olusturulurken her konuma gore siire ayarlanmalidir. Bu
slire, robot o konuma ulastiginda baslayacaktir. Robotun dniindeki ekrandan onay
butonuna basilmazsa veya iizerinde bulunan tepsiler alinmazsa bekleme siiresi doldugunda
robot bir sonraki konuma, konum yok ise sarj 6niindeki bekleme noktasina gidecektir.

5. Robotu gorevlendirirken arayiizden tepsi kontrollii veya tepsi kontrolsiiz se¢enek
secilebilir. Kullanici gorevlendirmek istedigi mod ile robotu géondermelidir.

6. Robotun gorevlendirilmesi, ek bir talep olusturulmadiysa sadece robot iizerinden
yapilmaktadir.

7. ArServis uygulamasinin kurulu oldugu bilgisayar ile robot ayn1 aga bagli olmasi ve
robotun Ar-Servis uygulamasina eklenmesi gerekmektedir.

8. Robot uzaktan siparis alabilmesi i¢cin (QrMenii veya Operator ekranindan) Ar-Servis
uygulamasi agik olmasi gerekmektedir. Robotun iizerinde alinan siparis goziikmekte ve
gorevlendirilebilmektedir.

9. QrMenii kullanilmak istenirse, baglanilan agin ayn1 zamanda internet erisimi de olmasi
gerekmektedir.

10. Robotun sarj dolum ayar1 kullaniciya gore ayarlanmalidir. Robot kullanicinin belirledigi
sarj seviyesine geldiginde gorevlendirme alamayacak ve gorevi varsa, gérevini tamamlayip
sarj istasyonuna gelecektir.
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TEKNIiK OZELLIKLER:

Olgiiler 62 cm x 47 cm x 123 cm
Toplam Agirlik 60 kg

Maksimum Hiz 0.3 m/sn

Calisma Sicaklig 0°C/+40 °C

Engel Asma Yiiksekligi |5 mm

Tirmanma Kabiliyeti 5°

Raf Adedi 3 adet

Raf Tagima Agirlig 15 kg

Ekran 10.1" dokunmatik
Otonom Sarj Var

Etkin Kullanim Alan1 I¢ Mekanlar

Kamera Stereo Vision 3D Kamera
Batarya Lityum Iyon

Indoor Navigasyon Lidar - Stereo Vision
Caligma Siiresi 8 saat

Sarj Siiresi 4 saat

Kontrol Android App

Sesli Uyar1 Sistemi 100 +

TASIMA:

1. Cihaz dik olarak tasima sandig1 iginde iyi paketlenmis olarak; kara tasgimacilig1 ve
deniz tasimaciligi igin uygundur.

2. Ekipman, 5 °C ila 25 ° C sicaklik araliginda nakliye ve depolama i¢in uygundur.

3. Tagima Sandigi Ebat1 700 x 600 x 1400 mm dir.
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BELGELENDIRME KURULUSLARI

€| =

Bu kilavuz mevcut siiriime gore diizenlenmis olup son siiriim bilgilerine ve Servis
Robotu kullammmi hakkindaki tiim detaylara

https://www.akinrobotics.com/robot-e-kilavuz

adresinden ulasabilirsiniz.
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