





O SPOLOCNOSTI ASSECO CEIT

Asseco CEIT, a.s. je inovativna technologicka spolo¢nost poskytujuca komplexné rieSenia z oblasti
technickych aj procesnych inovacii, priemyselnej automatizacie, digitalizacie a optimalizacie,

ako aj inteligentnej interngj logistiky. Asseco CEIT tak predstavuje one-stop shop s komplexnymi
priemyselnymi rieSeniami pre vyrobné a logistické spolocnosti vyuzivajuc nastroje Industry 4.0.

Poslanim spoloc¢nosti s vlastnym vyskumno-vyvojovym centrom je podpora produktivity,
efektivity a rastu konkurencieschopnosti priemyselnych podnikov. Asseco CEIT UspesSne pdsobi na
celoeurdpskej urovni, pricom medzi jej zakaznikov patria vyznamné priemyselné podniky najma
z automobilového, strojarskeho, chemického a elektrotechnického priemyslu. Spolo¢nost je od

roku 2017 sucastou medzinarodnej skupiny Asseco.

PRODUKTOVE PORTFOLIO

Misiou Asseco CEIT je prepdjat fyzicky svet priemyselnych systémov s inteligentnymi digitalnymi
nastrojmi s ciefom zvySovat produktivitu a konkurencieschopnost. Asseco CEIT preto ponuka Siroké

spektrum produktov a smart rieseni:

CEIT Digital Twin Platform
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03 Asseco CEIT

DIGITAL
TWIN
PLATFORM

Komplexnost rieSeni Asseco CEIT s ich pridanou
hodnotou, ktorou je priestor pre kontinudlne
zlepSovanie vyrobnych a logistickych procesov,
najpresnejsie reflektuje CEIT Digital Twin Platform.

CEIT Digital Twin Platform predstavuje unikatny
a komplexny softvérovy nastroj na projektova-
nie, monitorovanie, planovanie, riadenie a op-
timalizaciu vyrobného a logistického systému.
Predstavuje nastroj k vybudovaniu holistického
ekosystému digitalneho dvoj¢ata a cestu digital-
nej transformacie k Industry 4.0 s pozadovanym
efektom optimalizacie zdrojov, zvysenia kvality,
redukcie nakladov, detekcie anomalii a zefektiv-
nenia procesov.

CEIT Digital Twin Platform tvoria:

KOMUNIKACNY INTERFACE

MODUL PROJEKTOVANIA PROCESOV
A KAPACITNEHO PLANOVANIA VYROBY

MODUL MONITOROVANIA
MODUL RIADENIA A NAVIGACIE
MODUL VIRTUALNYCH TRENINGOV
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KOMUNIKACNY INTERFACE

Integracny modul predstavuje sadu konektorov, ktoré prepajaju vrstvy
fyzickych prvkov s vrstvami virtudlnej reality. Vrstvu fyzickych prvkov tvoria
vyrobné stroje a zariadenia, logistické prostriedky, MRP/ERP systém, ale
aj pracovnici so svojimi znalostami a skusenostami. Poskytuje informacie
o fyzickej vrstve tak, aby umoziovala pocitaCové spracovanie €i uz aktivhou
alebo pasivnou formou.

MODUL PROJEKTOVANIA PROCESOV A KAPACITNEHO PLANOVANIA VYROBY

Modul je tvoreny parametrickym modelom, ktory predstavuje digitalnu kdpiu
daného systému. Je rozdeleny do viacerych hierarchickych vrstiev, pricom
na jednotlivych Urovniach obsahuje obrazy fyzickych a nefyzickych objektov,
prvky ako vyrobné stroje a zariadenia, logistické zariadenia, pracovnikov,
ale predovsetkym procesy s ich datami. Na samotnej Urovni sa nachadzaju
virtualne procesné vazby (technologické postupy, logistické procesy, logistické
operacie, materidlové toky). Takto vytvoreny model umoziuje uzivatelovi
efektivne planovat a kapacitne dimenzovat jednotlivé procesy vo vyrobnom
a logistickom retazci. Ulohou vytvorenej digitdlnej kopie je nastavenie
optimalnych procesov prostrednictvom sady nastrojov na vizualizaciu,
simuldciu a predikciu. Prostrednictvom dynamickej simulacie dokaze preverit
rézne varianty scendrov a rieSeni pred ich nasadenim do prevadzky.

MODUL MONITOROVANIA

Pomocou softvérovych modulov v AMR technike a smart senzorickej siete
zalozenej na technolégii UWB, monitoruje vietky prvky vyrobnej a logistickej
techniky. Data su zbierané v redlnom ase za u¢elom informovania o aktualnych
prevadzkovych stavoch vo vyrobnom procese a ich zapisovania vo forme
~digitalnych tienov* do databazy pre nasledné analyzovanie, vyhodnocovanie,
predikovanie, ale predovsetkym operativne riadenie.

MODUL RIADENIA A NAVIGACIE

Na zaklade zozbieraného stavu o jednotlivych zariadeniach a poziadavkach
z vyrobného a logistického procesu, systém zabezpecuje rozhodovanie
a nasledné riadenie jednotlivych ¢asti procesov. Riadi presun jednotlivych
AMR zariadeni automaticky bez nutnosti fudského zasahu. KedZe systém
komunikuje s vyrobnym planom, je mozné efektivne vyuzivat volnu kapacitu
vyrobného persondlu a manipulacnej techniky spésobom automatického
prerozdelovania, ako aj pracovnikov udrzby k servisnym zasahom (TPM].

MODUL VIRTUALNYCH TRENINGOV

Predstavuje modul virtudlneho sveta, ktory fyzicky reprezentuje 3D reprodukciu
skutocného sveta v redlnom case s redlnymi datami z procesov. Tréning bezi
v rezime kamery POV (Point Of View), kde systém prevedie trénovaného
zamestnanca skupinou uloh vo virtudlnej reprodukcii daného sveta bez toho,
aby spoloc¢nosti vznikla Skoda alebo strata.
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NASADENIM CEIT DIGITAL TWIN
PLATFORM ZAKAZNIK ZiSKA:

VA Detailny prehlad o
diani v spolocnosti
prostrednictvom
monitoringu

Vv Pokrocilé planovanie
a riadenie vyrobno-
logistickych procesov

v Pokrocilé autonémne
rozvrhovanie tukonov
operatorov v redlnom
Case

VA Pokrocilé autonémne
riadenie logistickej

il techniky

g

T
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Vv Prepojenie medzi
planovanim a riadenim

V4 Optimalizaciu procesov
prostrednictvom
analytiky podnikovych
dat

a5 SIS l S d“ﬁ VA Skratenie procesu

LI-‘.!JJHJ“WW”“WW rozhodovania
T — dostupnostou

mn relevantnych

podnikovych dat

VA Predikciu a operativne
planovanie udrzby
strojov a zariadeni

VA Kontinudlne zlepsenie
logistickych procesov
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AUTONOMNE
MOBILNE ROBOTY

Asseco CEIT ponuka kompletna flotilu autonédmnych
mobilnych robotov (tzv. AMR], ktoré su [ahko integrovatelné
do logistickych a vyrobnych procesov zakaznikov. Su
dostupné s konturovou, laserovou, &I magnetickou
navigaciou. VSetky AMR zariadenia Asseco CEIT su ovladané
vlastnym riadiacim a monitorovacim syst¢mom MCS (VDA
5050], su CE certifikované a pripravené na 5G technologiu.

VIDLICOVE AMR
PODBIEHACIE AMR
TAHACE

SEMI-OUTDOOR RIESENIA

AMR RIESENIA NA MIERU



Vhodné na prepravu paliet umiestnenych priamo na vidliciach na rdézne vzdialenosti
v priemyselnych haldch alebo skladoch. Vidlicové autonémne mobilné roboty su najnovsou radou
[ahko integrovatelnych zdviznych zariadeni navrhnutych pre nepretrzitl prevadzku bez prestojov.
Vidlicova technika spolo¢nosti Asseco CEIT ponuka vysoku mieru modularity a customizacie lyzin,
vdaka ¢omu su kompatibilnymi a stabilnymi nastrojmi pre internu logistiku.

! CE

W .- 36100 - ﬁ

= 5G

©

FLEXIBILITA

SMER JAZDY DOPREDU/DOZADU, OTACANIE NA MIESTE
VYSKA ZDVIHU 4000 MM

NOSNoOsT 1500 KG

POLOMER OTACANIA 1820 MM

NAVIGACIA KONTUROVA, LASEROVA

BEZPECNOST 360°

NABIJANIE INDUKCNE/AUTOMATICKE

ROZMERY D: 3645 MM, $:1220 MM, V: 3 254 MM

SKALOVATELNOST

5G READY

CE CERTIFIKACIA

360° BEZPECNOST INDUKCNE NABIJANIE

SMER JAZDY DOPREDU/DOZADU, OTACANIE NA MIESTE
VYSKA ZDVIHU 300 MM

NOSNOsT 1500 KG

POLOMER OTACANIA 1800 MM

NAVIGACIA KONTUROVA, LASEROVA

BEZPECNOST 360°

NABIJANIE INDUKCNE/AUTOMATICKE

ROZMERY D: 2 438 MM, $: 900 MM, V: 920 MM
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Vhodné pre automatizaciu logistiky a prepravu materialu umiestneného priamo na autonébmnom
mobilnom robote pre efektivnejsie vyuZitie priestoru vo vyrobnych prevadzkach. Su kompatibilné
pre internu logistiku, ale aj kompletné vyrobné linky.
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FLEXIBILITA SKALOVATELNOST 360° BEZPECNOST INDUKCNE NABIJANIE CE CERTIFIKACIA 5G READY

SMER JAZDY VSESMEROVA,
OTACANIE NA MIESTE
VYSKA ZDVIHU 130 MM
NOSNosT 1500 KG
POLOMER OTACANIA 800 MM
NAVIGACIA KONTUROVA
BEZPECNOST 360°
NABIJANIE INDUKCNE/AUTOMATICKE
ROZMERY D: 1442 MM, $: 752 MM, V: 280 MM

SMER JAZDY VSESMEROVA, o
OTACANIE NA MIESTE

VYSKA ZDVIHU 130 MM

NOSNOsT 1500 KG

POLOMER OTACANIA 850 MM

NAVIGACIA KONTUROVA

BEZPECNOST 360°

NABIJANIE INDUKCNE/AUTOMATICKE

ROZMERY L: 1442 MM, W: 912 MM, H: 280 MM
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SMER JAZDY

VYSKA ZDVIHU
NOSNOST

POLOMER OTACANIA
NAVIGACIA
BEZPECNOST
NABIJANIE

ROZMERY

SMER JAZDY

VYSKA ZDVIHU
NOSNOsST

POLOMER OTACANIA
NAVIGACIA
BEZPECNOST
NABIJANIE

ROZMERY

SMER JAZDY

VYSKA ZDVIHU
NOSNOST

POLOMER OTACANIA
NAVIGACIA
BEZPECNOST
NABIJANIE

ROZMERY

DOPREDU/DOZADU, OTACANIE NA MIESTE
60 MM

3200 KG

900 MM

KONTUROVA

360°

INDUKCNE/AUTOMATICKE

D: 1700 MM, $: 1300 MM, V: 600 MM

DOPREDU/DOZADU, OTACANIE NA MIESTE
130 MM

1200 KG

700 MM

KONTUROVA

360°

INDUKCNE/AUTOMATICKE

D: 1220 MM, S: 690 MM, V: 340 MM

DOPREDU/DOZADU, OTACANIE NA MIESTE
50 MM

1000 KG/600 KG

700 MM

KONTUROVA, MAGNETICKA

2X180°

AUTOMATICKE

D: 1214 MM, S: 917 MM, V: 280 MM

(==}




SMER JAZDY DOPREDU/S MODULOM PODMIENECNEHO

CUVANIA A VZAD
NOSNOST 2000 KG/800 KG
POLOMER OTACANIA 1600 MM
NAVIGACIA KONTUROVA, MAGNETICKA
BEZPECNOST 180°
NABIJANIE AUTOMATICKE
ROZMERY D: 1996 MM, $: 900 MM, V: 371 MM

SMER JAZDY DOPREDU/DOZADU

NOSNOST 2000 KG

POLOMER OTACANIA 1500 MM

NAVIGACIA KONTUROVA, MAGNETICKA
BEZPECNOST 2X 180°

NABIJANIE AUTOMATICKE

ROZMERY D: 2 643 MM, $: 900 MM, V: 462 MM

SMER JAZDY DOPREDU/S MODULOM PODMIENECNEHO
CUVANIA A VZAD

NOSNOST 1300 KG

POLOMER OTACANIA 1300 MM

NAVIGACIA KONTUROVA, MAGNETICKA

BEZPECNOST 180°

NABIJANIE AUTOMATICKE

ROZMERY D: 1565 MM, S: 607 MM, V: 457 MM
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Tahaci typ AMR predstavuje mobilnych robotov uréenych na prepravu bremena. Mnozstvo
kombinacii a moznosti customizacie ich predurcuje na vyuzitie v réznych procesov internej
logistiky v priemyselnom prostredi. Systém AMR tahacov je mozZné prepojit na interny
informacny systém zakaznika a zabezpedit tak plne autondmny proces. Docieli sa tak vyssia
Uroven automatizacie, bezobsluzné zasobovanie vyrobnej linky, alebo zvoz hotovych vyrobkov
do skladu. Vyhodou tahacov je moznost prepravy viacerych paliet naraz, o zefektiviuje tok
materidlu a skracuje ¢as cyklu.

P ][ 4 B CE 7\
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FLEXIBILITA SKALOVATELNOST AUTOMATICKE NABIJANIE CE CERTIFIKACIA 5G READY

SMER JAZDY DOPREDU

NOsNosT 1300 KG

POLOMER OTACANIA 1100 MM

NAVIGACIA KONTUROVA, LASEROVA, MAGNETICKA
BEZPECNOST 180°

NABIJANIE AUTOMATICKE

ROZMERY D:1170 MM, §: 670 MM, V: 1270 MM

CS

SMER JAZDY DOPREDU
NOSNOsT 3000 KG/1300 KG

POLOMER OTACANIA 1100 MM

NAVIGACIA KONTUROVA, LASEROVA, MAGNETICKA
BEZPECNOST 180°

NABIJANIE AUTOMATICKE

ROZMERY D: 1410 MM, §: 900 MM, V: 1155 MM




SMER JAZDY
NOSNOST

POLOMER OTACANIA
NAVIGACIA
BEZPECNOST
NABIJANIE

ROZMERY

DOPREDU

8 000 KG/6 000 KG

1800 MM

KONTUROVA, LASEROVA, MAGNETICKA
180°

AUTOMATICKE

D:1780 MM, $: 840 MM, V: 1267 MM
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Asseco CEIT ponuka rieSenie, ktoré neobmedzuje prevadzku
AMR zariadeni na logistické operacie, resp. zabezpecenie
dodavatelského retazcaiba v ramciinteriérovych podmienok.

Autondmne mobilné roboty v semi-outdoor prevedeni
rozsiruju aplikacné moznosti AMR flotily

C=IT

I =

Je mozné ich prevadzkovat v prostre-
di s teplotnym rozsahom od -10 °C do
40 °C, a to pri splneni najprisnejsich bez-
pecnostnych noriem a zaroven pri garan-
Cii inteligentnej bezpecnosti. Td dokaze
identifikovat skuto&né prekazky a filtrovat
vplyvy prostredia, ktoré nepredstavuju
skutocné riziko.

Semi-outdoor modul tak napomaha za-
bezpedit konzistentny a spolahlivy tok
materidlu napriklad cez zastreSeny ko-
ridor medzi dvoma halami, alebo pod
zastreSenou exteriérovou Castou haly
vV meniacich sa poveternostnych pod-
mienkach, ktoré su ovplyvnené dazdom,
snehom, slne¢nym svetlom alebo hmlou.

VDAKA MODULARITE NASICH AMR
JE MOZNE DOPLNIT SEMI-OUTDOOR
MODUL O MODUL PREJAZDNOSTI PO
NAKLONENEJ ROVINE, CO UMOZNUJE
VYRIESIT DALSIU VYZVU JAZDY MIMO
INTERIEROVE PODMIENKY V PODOBE
NESTANDARDNEHO SKLONU PODLAHY
VACSIEHO AKO 2 %.



AMR RIESENIA NA MIERU

AMR S BOCNYM PRESUNOM MATERIALU

Idedlne pre automatizaciu logistiky a prepravu materidlu
umiestneného v regaloch alebo skladoch s uUzkymi ulickami.
Vdaka bo¢nému presunu materidlu je efektivnejSie vyuzivany
priestor vo vyrobnych prevadzkach. Su kompatibilné pre internu
logistiku, ale aj kompletné vyrobné linky.

PERIFERIE

Spolocnost Asseco CEIT ku svojim autondmnym mobilnym robotom ponuka aj vlastné periférie.
Tie sluzia na doplnenie funkcionalit AMR, respektive prispdsobenie pracoviska tak, aby bolo pine
automatizovatelné AMR technikou.

E-RAM

Elektricky, hydraulicky, alebo pneumaticky E-ram zabezpecduje
presun materidlu na uréené miesta na linke. Je dostupny
v manualnom alebo plne automatickom vyhotoveni. Vyhodou
je, Ze statickd Cast si nevyzaduje pripojenie na zdroj energie.
V produktovom portféliu su dostupné rdézne rozmeroveé varianty.

VALCEKOVE DOPRAVNIKY

Dynamické alebo statické valc¢ekové dopravniky umoznuju
obojstrannu, plne automatickd manipulaciu s paletami zakaznika.
V produktovom portfoliu su dostupné rézne rozmerové varianty
s réznou nosnostou. Pri realizacii je moznost vyuzitia aj periférii
pouzivanych zakaznikom.

15 Asseco CEIT Produkty



ZDVIHACIE PLOSINY

Zariadenie zabezpecuje zdvih materidlu Ci palety v pripade,
Zze poloha nie je pre operatora ergonomicka. Je dostupny
v plne automatickom vyhotoveni. V produktovom portféliu
su dostupné rézne rozmerové varianty s rébznou nosnostou
a vyskou zdvihu.

UNIVERZALNY KLT DOPRAVNIK

KLT dopravnik zabezpec&uje presun materidlu ([malé komponenty)
v KLT boxoch na uréené miesta alebo regaly na linke. Je dostupny
v plne automatickom vyhotoveni. Vyhodou je, Ze staticka Cast
si nevyzaduje pripojenie na zdroj energie, napriklad gravitacny
dopravnik. Je customizovatelny pre rézne rozmerové varianty
KLT s réznou nosnostou.

CUSTOMIZOVANE PERIFERIE

’ OTOCNY MECHANIZMUS NA PODBIEHACEJ AMR
OTOCNY MECHANIZMUS NA NiZKOZDVIZNOM ZARIADENI

Zariadenie zabezpecuje otoCenie materialu, palety,
alebo rolky priamo na autonédmnom mobilnom
robote. SU vhodné pre situacie, ked je prevazany
material prili§ dlhy a nie je mozné s nim bezpecne
jazdit vo vyrobnej hale. Pri vidlicovej AMR je mozny
zdvih materidlu do urcitej vysky a jeho uloZenie
napriklad do regalu. Pri podbiehacej AMR je zase
mozné odkladat material do statickych skladovych
pozicii pripadne robotickych buniek.




Monitor & Control System (MCS]) je vlastny komplexny riadiz;ci systém Asseco CEIT vyvinuty
pre sledovanie a riadenie logistickych prostriedkov a ktory splfa Standardizovany interface pre
komunikaciu AMR zariadeni VDA 5050. Pozostava z troch hlavnych zloziek:

CONTROL SYSTEM
AMR MONITOR
TRACK & TRACE

CONTROL SYSTEM

Control System je zakladnou riadiacou jednotkou celého systému, ktora autondmnym logistickym
zariadeniam, tzv. AMR, zabezpecuje odovzdavanie informacii o svojom stave, vykonavanych ¢innostiach,
problémovych situaciach a pozicii v ramci vymedzeného priestoru, a zaroven vyuziva tieto informacie
na rozhodovanie a nasledné riadenie jednotlivych Casti logistického procesu tychto prostriedkov. Jeho
Ulohou je riadit presun jednotlivych AMR zariadeni, napr. cez krizovatky, semafory, obsluzné miesta,
nabijacky a podobne, a to automaticky bez nutnosti ludského zasahu. Pridanou hodnotou Riadiaceho
systému je automatické riadenie a kontrola nad logistickym procesom.

Produkty



AMR MONITOR

AMR Monitor je softvérové rieSenie, ktoré sluzi na monitorovanie autondmnych mobilnych robotov
zariadeni a inych prvkov systému &innych vo vyrobnom procese. Ulohou AMR Monitora je ponuknut
zamestnancom v priemyselnej hale moznost sledovat polohu, ¢innost, prevadzkové stavy jednotlivych
mobilnych robotov a inych prvkov systému a mat nad nimi celkovy prehlad a kontrolu.

Pridanou hodnotou je monitorovanie AMR zariadeni vo vyrobnom procese v realnom case, pricom
spracované informacie su zobrazované v pouzivatelsky vhodnej forme, a to predovsetkym grafickou
vizualizaciou stavov, Ci v pouzivatelsky nastavitelnom vystupe v textovej forme. Pouzivatel ma moznost
ovplyvhovat jednotlivé prvky rozhodovania v redlnom case, a to napriklad ich aktivaciou i deaktivaciou.
VSetky informacie systém zaznamenava a zhromazduje ako podklady pre neskorSiu analyzu alebo
naslednu optimalizaciu logistickych procesov.

STATISTICKY SOFTVER TRACK & TRACE

Track & Trace je softvérové rieSenie, ktoré poskytuje spatny pohlad do histdrie diania vyrobnych
a logistickych procesov realizovanych v halach réznych priemyselnych odvetvi. Program zaznamenava,
Statisticky vyhodnocuje a zobrazuje prevadzkové Cinnosti jednotlivych AMR zariadeni, kedy poskytuje
pravidelny report o ich celkovom pohybe, prekladke materidlu, odozve komunikacie, spravnosti Citania
RFID tagov a pod. Na zaklade Statistickych udajov je mozné ndjst Uzke miesta, vylucit nespolahlivost
techniky alebo [udského faktora, analyzovat poruchy, vyhladavat pri€iny problémov a tym optimalizovat
vyrobné a logistické procesy. Program poskytuje spatnu kontrolu nad tymito procesmi, ¢im zabezpecluje
komplexny prehlad o celkovom diani v priemyselnej hale.
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