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B BEXEUSH: XABRLSH. B¢ SLAM St/ —#BShEEmEl

Automatische Positionierung & Navigation: Multi-Sensor-Setup (Tragheitssensor,
SLAM-Laser, und QR-Code Navigation) fur eine genaue Positionierung

B ZttEmEdl: RANREER, ZFa. GR. k¥

Flexible Bewegungskontrolle: Fahrt vorwarts, rickwarts und Rotation auf der Stelle

B SHBREE: IESSRBERERY, KEEEXRE
Intelligente Energienutzung: Multi-level Batteriekontrollsystem, autonomes
eigenstandiges Laden bei geringem Batteriestand

B ZER2NF: AERCLERE, HELNESRZLMHF
Mehrstufige Sicherheit: Laser an der Front zur Hinderniserkennung und mechanische
StoBfangersensoren flir maximale Sicherheit

B ZE&MERES: S WIFI NEESTLEETR

Drahtlose Netzwerkkommunikation: W-LAN-Konnektivitat ermoéglicht eine freie
Navigation
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Technischer Parameter Einheit Daten
SMERT: K*Z|*:& mm 1150(L)*820(W)*252(H)
Abmessungen: Lange x Breite x Hohe
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Hebemechanismus Elektrisch
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Leergewicht kg 1.
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AE=oiE kg 1000
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Navigationsmodus
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SLAM-Laser/Navigation iber QR-Codes
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Steigungen
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Positionsgenauigkeit, Korrektur tiber optischen Sensor L -
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Positionsgenauigkeit (Winkel), Korrektur Gber optischen Sensor
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Sicherheitsfeatures

RIS GBS / REERIEN / SR
Hinderniserkennung iiber Frontlaser/seitliche Kollisionssensoren/
Not-Aus-Schalter (E-Stop)
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Batterie

BEEREAEE /48V/1500 )RFTEBEI / Fie TRIE{THS 8h
Lithiumeisenphosphat-Batterie LiFePO4/ 48V /

1500 Ladezyklen/ Batteriekapazitat unter Nennbedingungen 8 Stunden




