BW-AMR-KIVA-600-L/C

}5& AMR /©E -KIVA-600

Eigenschaften / F= R 4F4E

B BEXEUSH: XABUSH. B¢ SLAM St/ —#BShSEmEl
Automatische Positionierung & Navigation: Multi-Sensor-Setup (Tragheitssensor,
SLAM-Laser, und QR-Code Navigation) fiir eine genaue Positionierung
B Z4iEmiEd: XRANREERE, XFaH, G5B, ik
Flexible Bewegungskontrolle: Fahrt vorwarts, rickwarts und Rotation auf der Stelle
B SHBREE: IEZSRBERERY, KEEEERE
ntelligente Energienutzung: Multi-level Batteriekontrollsystem, autonomes
eigensténdiges Laden bei geringem Batteriestand
B sER2FHiF: BERGERE, IMHERNESRZ LRI
Mehrstufige Sicherheit: Laser an der Front zur Hinderniserkennung und mechanische
StoBfangersensoren fiir maximale Sicherheit
B ZENEEE: ZF WIFI REEEMLESN
Drahtlose Netzwerkkommunikation: W-LAN-Konnektivitat ermoglicht eine freie
Navigation
. [ Sk,
Technische Daten / F=RE&#
SHEW iv} #HiE
Technischer Parameter Einheit Daten
SMERT: K*Z|*& mm 950(L)*650(W)*250(H)
Abmessungen: Lange x Breite x Hohe
ETEE - 60
Hebehdhe
s KRY —psay
$ﬁx$ : B FZETT
Hebemechanismus Elektrisch
HE
Leergewicht kg 126
HERH
kg 600

Beladungskapazitat

Sma

Navigationsmodus

Bt SLAM S / #3850
SLAM-Laser/Navigation iiber QR-Codes

MEBTRE (5 / 7Ek)

2/1.8
Fahrgeschwindigkeit (Unbeladen/Beladen) m/s /
IR (5% / 78) ,
B : m/s 1/0.5
eschleunigung (Unbeladen/Beladen)
& =5 / sk
) REFCIE ( 250/ SR ) °/s 200/100
enkgeschwindigkeit (Unbeladen/Beladen)
(227553 5
) |
Steigungen
ENREE (BEMESIE) 10
Positionsgenauigkeit, Korrektur tiber optischen Sensor Uil
EUAERE (BIWKSIE) = #]

Positionsgenauigkeit (Winkel), Korrektur Giber optischen Sensor

Ee i 7a

Sicherheitsfeatures

IR GEERE / fREESIEN / SERE
Hinderniserkennung Uiber Frontlaser/seitliche Kollisionssensoren/
Not-Aus-Schalter (E-Stop)

HithRR

Batterie

BEEREREE /48V/1500 )RFTEBE / Fie DRIE{THI 8h
Lithiumeisenphosphat-Batterie LiFePO4/ 48V /
1500 Ladezyklen/ Batteriekapazitat unter Nennbedingungen 8 Stunden




