1. MiR250 - Technische Daten

Datum: 2023-05-02

Die neuesten Technischen Daten zum Produkt finden Sie in englischer Sprache auf dem Support-
Portal.

Aktuellste Version hier ansehen.

Allgemeine Informationen

. B Fir den internen Warentransport und die Automatisierung der
BestimmungsgemalRe Verwendung . o
internen Logistik

Typ Autonomer mobiler Roboter (AMR)

Farbe RAL 7011 / Eisengrau

Farbe der ESD-Version RAL 9005 / Tiefschwarz

Gehdusematerial Polycarbonat, Lexan Resin 221R

Produktlebensdauer 5 Jahre oder 20.000 Stunden, je nachdem, was zuerst eintritt

Die einzelnen Spezifikationen kénnen abhangig von den

Haftungsausschluss Bedingungen vor Ort und der Anwendungskonfiguration
abweichen.

Abmessungen

Lange 800 mm

Breite 580 mm

Hohe 300 mm

Gewicht 97 kg

Bodenfreiheit 25-28 mm

Ladeflache 800 x 580 mm


https://supportportal.mobile-industrial-robots.com/specifications/specifications-change-log/specifications-change-log/

Raddurchmesser (Antriebsrad) 200 mm

Raddurchmesser (Lenkrolle) 125 mm

Abmessungen zur Auf- Gleich der Robotergrundflache. Wenden Sie sich an MiR, falls ein
satzmodulmontage groReres Aufsatzmodul bendtigt wird.

Deckplatte Eloxiertes Aluminium, 5 mm

Nutzlast

Maximale Nutzlast 250 kg

B Gleich der Robotergrundflache. Wenden Sie sich an MiR, falls eine
Grundflache der Ladung ] ]
groBere Grundflache bendtigt wird.

. Massenmittelpunkt gemall Anweisungen in Betriebsanleitung
Platzieren der Ladung .
platzieren.

Geschwindigkeit und Leistungsfaktoren

Hochstgeschwindigkeit (bei max. Beladung auf einem flachen 2,0 m/s (7,2 km/h)
Untergrund)
Beschleunigungslimit bei max. Beladung 0,3 m/s22

Min. Strecke bis zum Erreichen der Hochstgeschwindigkeit 9,5m



Operativ erforderliche Flurbreite

Operativ erforderliche Flurbreite fiir eine 90°-Wende

Operativ erforderliche Flurbreite fir eine 180°-Wende

Operativ erforderliche Flurbreite fiir zwei aneinander
vorbeifahrende Roboter

Mit Standardgrundflache und SICK-Sich-

erheitskonfiguration: 1450 mm

Mit dynamischer Grundflache:
1300 mm

Mit 820 mm x 600 mm Grundfldache
und abgeschalteten Schutzfeldern:
900 mm

Mit 820 mm x 600 mm Grundflache,
abgeschalteten Schutzfeldern und einer
kritischen Zone: 850 mm

Mit Standardgrundflache und SICK-Sich-

erheitskonfiguration: 1500 mm

Mit dynamischer Grundflache und SICK-
Sicherheitskonfiguration: 1350 mm

Mit minimierter Grundflache und

abgeschalteten Schutzfeldern:
1000 mm

1600 mm

Mit dynamischer Grundflache:
1550 mm

Mit minimierter Grundflache und
abgeschalteten Schutzfeldern:
1150 mm

Mit Standard-Setup: 3200 mm

Mit verbessertem Setup: 1700 mm

Mit dynamischem Standard-Setup:
2450 mm

Mit verbessertem dynamischen Setup:
2100 mm



Operativ erforderliche Breite fir Wenden auf der Stelle

Mit Standard-Setup: 1800 mm

Mit verbessertem Setup und
abgeschalteten Schutzfeldern:
1200 mm

Mit dynamischem Setup: 1550 mm
Mit verbessertem dynamischen Setup

und abgeschalteten Schutzfeldern:
1200 mm



Positionierungsgenauigkeit (unter kontrollierten Bedingungen)

Andocken an L-Markierung: £6 mm auf
X-Achse, +3 mm auf Y-Achse, +1°

Gierung

Andocken an V-Markierung: £9 mm auf
X-Achse, +17 mm auf Y-Achse, +3°
Gierung

Andocken an VL-Markierung: £3 mm
auf X-Achse, 3 mm auf Y-Achse

Andocken an Balkenmarkierung:
118 mm auf X-Achse, £4 mm auf Y-
Achse, £1,5° Gierung

Fahren an Position: 60 mm auf X-
Achse, £85 mm auf Y-Achse, +4°

Gierung

Die Positionierungsgenauigkeit
wird unter folgenden
Bedingungen getestet:

¢ Mit einem einzelnen

Roboter, unbeladen

¢ An einem Ort, der den
Umgebungsanforderungen
des Roboters entspricht,
eine gute Lokalisierung
gewadhrleistet und keine
oder nur wenige
dynamische Hindernisse

aufweist

¢ Auf ebener, sauberer Flache

Beim Andocken an eine V-
oder VL-Markierung gilt fur
Positionierungsgenauigkeit fur
X-Versatze von bis zu 1200 mm
und Y-Versatze von bis zu

350 mm.

Die Positionierungsgenauigkeit
bei Balkenmarkierungen wird
mit zwei Balkenlangen
gemessen: 400 mm und

750 mm sowie mit Abstdnden
zwischen den Balken von

750 mm bis 1500 mm.



Uberwindbare Toleranz fiir Liicken und Schwellen

Operativ erforderliche Durchgangsbreite

Mindestabstand zwischen Ladestationen

Mindestfreiraum vor den Ladestationen

Zeit fiir An- oder Abdocken an bzw. von einer Ladestation

Zeit fir An- oder Abdocken an bzw. von einer VL-Markierung

Zeit fir An- oder Abdocken an bzw. von einer V-Markierung

0-20 mm

Uber 20 mm: Anweisungen befolgen

Uber 30 mm: Nicht empfohlen, Ver-

letzungsgefahr

Uber 50 mm: Unzul3ssig

Mit Standardgrundflache und SICK-Sich-
erheitskonfiguration: 1400 mm

Mit dynamischer Grundflache und SICK-
Sicherheitskonfiguration: 1000 mm

Mit minimierter Grundflache und
abgeschalteten Schutzfeldern in jeder
SICK-Sicherheitskonfiguration: 800 mm

450 mm

Mit Standardgrundflache und SICK-Sich-

erheitskonfiguration: 2800 mm

Mit dynamischer Grundflache und SICK-
Sicherheitskonfiguration: 2600 mm

Andockzeit: bis zu 44 s

Abdockzeit: bis zu 8 s

Andockzeit: bis zu 14 s
Abdockzeit: bis zu 11 s

(Verwendete Versatze: -0,55 m auf X-
Achse, 0,1 m auf Y-Achse, 0° Gierung)

Andockzeit: bis zu 13 s
Abdockzeit: bis zu 6 s

(Verwendete Versatze: -0,45 m auf X-
Achse, 0,2 m auf Y-Achse, 0° Gierung)



Zeit fir An- oder Abdocken an bzw. von einer L-Markierung

Zeit fir An- oder Abdocken an bzw. von einer Balkenmarkierung

Mindestabstand zu nachster Wand bei V-Markierung

Andockzeit: bis zu 16 s
Abdockzeit: bis zu 9 s

Mit Standardversatzen und
Abdockabstand von 1,6 m

Andockzeit: bis zu 13 s
Abdockzeit: bis zu 11 s

(Balkenldnge: 400 mm, Balkenabstand:
750 mm, Standardversitze)

Bei MiR250:

700 mm rechts von der Markierung,
650 mm links von der Markierung.
(Verwendete Versatze: -0,55 m auf X-
Achse, 0,2 m auf Y-Achse, 0° Gierung)

Bei MiR250 Dynamic:

600 mm rechts von der Markierung,
550 mm links von der Markierung.
(Verwendete Versatze: -0,55 m auf X-
Achse, 0,2 m auf Y-Achse, 0° Gierung)



Mindestabstand zu nachster Wand bei Balkenmarkierung

Mindestabstand zu nachster Wand bei Ladestation

Mindestabstand zwischen Wand und VL-Markierung

Bei MiR250:

Mit Standard-Setup: 450 mm rechts
von der Markierung, 500 mm links von

der Markierung

Mit minimierter Grundflache und
abgeschalteten Schutzfeldern: 200 mm
rechts von der Markierung, 200 mm
links von der Markierung

Bei MiR250 Dynamic:

Mit Standard-Setup: 250 mm rechts
von der Markierung, 350 mm links von

der Markierung

Mit minimierter Grundflache und
abgeschalteten Schutzfeldern: 200 mm
rechts von der Markierung, 200 mm

links von der Markierung

Bei MiR250:

700 mm rechts von der Markierung,

350 mm links von der Markierung
Bei MiR250 Dynamic:

600 mm rechts von der Markierung,

350 mm links von der Markierung

Bei MiR250 mit Andockversatzen auf -
0,55 m auf X-Achse, 0,1 m auf Y-Achse
und £0° Gierung: 400 mm rechts von

der Markierung, 550 mm links von der

Markierung

Bei MiR250 Dynamic mit Andock-
versatzen auf -0,55 m auf X-Achse,
0,1 m auf Y-Achse und +0° Gierung:
300 mm rechts von der Markierung,

500 mm links von der Markierung



Mindestabstand zwischen Wand und L-Markierung

Mindestabstand zwischen VL-Markierungen

Mindestabstand zwischen V-Markierungen

Mindestfreiraum um Balkenmarkierungen

Mindestfreiraum um VL-Markierungen

Mindestfreiraum um L-Markierungen

Mindestfreiraum um V-Markierungen

Bei MiR250 Dynamic mit Standard-
Andockversatzen: 1,3 m auf der langen
Seite

Ohne Halt an Eingangsposition vor dem
Andocken: 40 mm

Mit Halt an Eingangsposition vor dem
Andocken: 30 mm

440 mm

Bei MiR250:
2,1 m vor der Markierung
Bei MiR250 Dynamic:

2,0 m vor der Markierung

Standardgrundflache: 300 mm neben
der Markierung, 2600 mm vor der
Markierung

Minimierte Grundflache: 50 mm neben
der Markierung, 2350 mm vor der
Markierung

Bei MiR250 Dynamic:

1 m seitlich auf der langen Seite der
Markierung

1,95 m vor der Markierung

Bei MiR250:

500 mm neben der Markierung,
2250 mm vor der Markierung

Bei MiR250 Dynamic:

300 mm neben der Markierung,
2200 mm vor der Markierung



Bei MiR250:

550 mm neben dem Ladegerat
Mindestfreiraum um MiR Charge 48V Ladestationen
Bei MiR250 Dynamic:

350 mm neben dem Ladegerat

Min. Strecke bis zum Erreichen der Héchstgeschwindigkeit LxB:9,5x2m

13 h bei 22 °C, von 100-0 %
. . . Ladungsanzeige in der Robo-
Aktive Betriebsstunden mit max. Beladung B
terbenutzeroberflache, ohne

Aufsatzmodul

17 h 30 min bei 22 °C, von 100-0 %
. . Ladungsanzeige in der Robo-
Aktive Betriebsstunden unbeladen
terbenutzeroberflache, ohne

Aufsatzmodul

Bereitschaftszeit (Standby) (Roboter eingeschaltet und 22 h

wartend)

Scanner: 20 mm auf 1000 mm

) B Entfernung
MindesterkennungsgrofRe

70 mm auf 2500 mm Entfernung
Vorwarts oder riickwarts an Balken-, V-,
Andockarten und VL-Markierungen sowie seitlich an

L-Markierungen

Max. Steigung/Gefille

Leistung

Batterietyp Lithium-lonen



Ladezeit mit MiR Charge 48V

Ladezeit mit Kabelladegerat

Ladeoptionen

Ladegerate-Kommunikation

Ladestrom, MiR Charge 48V

Batteriegewicht

Batterieabmessungen

Anzahl vollstandige Ladezyklen

Batteriespannung

Batteriekapazitat

Laden einer leeren Batterie

Kabelladegerat

10-90 %:

52 min

bei einer Umgebungstemperatur von 22 °C

10-90 %:

1 h 10 min

MiR Charge 48V, Battery Charger 48V 12A, Cable Charger Lite 48V

3A
Der Roboter kommuniziert iber eine CAN-Schnittstelle mit der
MiR Charge 48V. Der Ladevorgang startet erst nach der

Herstellung einer Verbindung zum Roboter.

Bis zu 35 A abhangig von Batterietemperatur und konstant

abfallender Spannungsrampe zum Ende des Ladezyklus.

14 kg

Lange x Breite x Hohe: 546 mm x 204 mm x 76 mm

Mind. 3000 Zyklen

Mindestzahl vollstandiger Ladezyklen, bevor die Bat-
teriekapazitdt unter 80 % fallt.

Nom. 47,7 V, min. 42V, max. 54 V

1,63 kWh (34,2 Ah bei 47,7 V)

Nur mit Kabelladegerat. Zum Andocken an MiR Charge 48V
benotigt der Roboter mind. 3 % Batterieladung (entspr. 10 min

Betriebszeit).

Der Roboter kann mit angeschlossenem Kabelladegerat und bei

laufendem Ladevorgang nicht fahren



Verhiltnis Ladezeit/Betriebszeit fur

Umgebung

Umgebung

Gerauschpegel

Umgebungstemperaturbereich,
Betrieb

Umgebungstemperaturbereich,

Lagerung

Schutzart

Bei max. Beladung:

10 min Laden = 2 h 40 min Laufzeit (Verhaltnis von Lade- zu
Betriebszeit 1:16)

20 min Laden =4 h 30 min Laufzeit (Verhéltnis von Lade- zu
Betriebszeit 1:14)

30 min Laden = 6 h 5 min Laufzeit (Verhaltnis von Lade- zu
Betriebszeit 1:12)

60 min Laden = 10 h 20 min Laufzeit (Verhaltnis von Lade- zu
Betriebszeit 1:10) Voll geladen

Nur fiir die Verwendung in Innenrdumen

42-51 dB(A) mit Standardradern, 44-54 dB(A) mit

Reinraumradern

5-40°C

Folgende Klimabedingungen aus ISO 3691-4 Abschnitt

4.1.2 sind auf den Roboter anwendbar:

¢ Max. durchschnittliche Umgebungstemperatur bei
Dauerbetrieb: 25 °C

¢ Max. Umgebungstemperatur bei Kurzzeitbetrieb (bis
zulh):40°C

¢ Min. durchschnittliche Umgebungstemperatur bei
Dauerbetrieb unter normalen Bedingungen in
Innenrdumen: 5 °C
1 Monat: -20 bis +60 °C

3 Monate: -20 bis +45 °C

IP21



Bodenverhiltnisse

Max. Betriebshohe

Konformitat

EMV

Sicherheitsnormen fur Indus-

triefahrzeuge

ESD

Sicherheit

Personenerkennung

Not-Halt

Uberdrehzahlerkennung

Kommunikation

WLAN (Router)

WLAN (interner Computer)

Ein- und Ausgdnge

Sicherheitsanschliisse

Ethernet

Kein Wasser, kein Ol, kein Schmutz

2000 m

EN 61000-6-2, EN 61000-6-4, (EN 12895)

CE, EN 1525, ANSI B56.5, ANSI R15.08

Zertifiziert (ESD-Version)

Wird ausgel6st, wenn Hindernisse oder Personen in zu groRRer

N&dhe zum Roboter erkannt werden

Wird durch Driicken des Not-Halt-Tasters ausgeldst

Hindert den Roboter daran, schneller als das vordefinierte Sich-
erheitslimit zu fahren

2,4 GHz 802.11 g/n, 5 GHz 802.11 a/n/ac.

WLAN-Adapter: 2,4 GHz und 5 GHz, 2 externe Antennen

4 Digitaleingange, 4 Digitalausgange (GPIO), 1 Ethernet-Anschluss,
1 Anschluss fir externen Not-Halt

6 Digitaleingange, 6 Digitalausgange

M12-Stecker, 4-polig, 10/100-Mbit-Ethernet mit Modbus-
Protokoll, Adapter fir externe Antenne



Aufsatzmodul

Spannungsversorgung fur

Aufsatzmodule

Sensoren

SICK-Sicherheits-Laserscanner

3D-Kameras

N&dherungssensoren

Licht und Ton

Tonausgabe

Signal- und Statusleuchten

Wartung

Wartung

Wartungsintervalle

48V (41-54 V, nom. 47,7 V), 10 A gemeinsam. 24V / 2 A.

2x nanoScan3 (vorne und hinten) fiir optischen 360°-Schutz um
den Roboter

2x 3D-Kamera Intel RealSense™ D435.

Sichtfeldh6he: 1800 mm

Max. Sichtfeldlange vor dem Roboter: 1200 mm

Sichtfeldwinkel horizontal: 114°

Min. Sichtfeldlange vor dem Roboter, erster Bodenkontakt:
250 mm

8x

Lautsprecher

Leuchtanzeigen auf vier Seiten, acht Signalleuchten (zwei an jeder
Ecke)

Wartungsklappen an allen vier Seiten des Roboters

6 Monate oder gemal’ Betriebsanleitung
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