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PIATTAFORMA ROBOTICA MOBILE S e
PER SVILUPPO, RICERCA E
SOLUZIONI EMBEDDED

Sistema basato sul sistema operativo ROS
per consentire la massima espandibilita
secohndolo lo standard www.ros.org
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SEMPLICITA  di INSTALLAZIONE
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Installazioni facili e veloci grazie alPinnovativo
uso di marker visivi interattivi e
“indicazioni sonore del robot
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GPS, GYRO, IMU
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ANTI RIBALTAMENTO

Dotato di sistema stabilizzante
e auto-bilanciante brevettato
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Il sistema di alimentazione dedicato analizza
e gestisce i consumi fino a 5 canali indipendenti.
Autonomia di oltre 8~o_[_g__e' ricarica in meno di 2 ore.




SISTEMI DI GUIDA E NAVIGAZIONE
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MANUALE: guida diretta da remoto, effettuabile tramite pc,
smartphone, tablet o Joystick

SMART DRIVE: e sufficiente indicare un punto sulPimmagine
visualizzata, attraverso il cursore o con un dito, dopodiche
bastera un click per guidare il robot al punto indicato

AUTONOMA: il robot si muove su un percorso predefinito
in base alle indicazioni tracciate su una mappa oppure
seguendo un percorso definito con dei marker visivi

L’esclusivo sistema FOLLOW ME fa si che la piataforma E
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possa seguire un operatore dotato di marker visivo in modo autonomo
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! MULTIPLER MARKER
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X Modello 4W-3113
‘E‘ Pendenza superabile 20°
Altezza ostacolo 4 cm
Struttura lIron, Plastic
Dimensioni 46cmx54cmx 21 cm
Massa 10 Kg
Velocita massima 1,0 m/s
Payload 5 Kg
Motori e Guida 2x 50w - Differential drive
Temperatura 0-40°
Capacita Batterie 28V 10 Ah/h LiFePO4
Sensorl MU 9 axes — GPS
Y | Webcam pan-tilt HD Wide angle 110°
+ | | Audio nternal 5W
,'. Laser scanner HOKUYO URG-04LX
=" | Connettivita Wi-Fi 802.11.AC (2,4-5Ghz)

OPEN PLATFORM
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DASHBOARD

Consente la visualizzazione dati del
parco di robot operativi in un’unica
schermata. |l sistema storicizza

la telemetria del robot e tutti
I dati raccolti durante
Pattivita operativa.
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~ Per il governo del robot non & richiel‘giaﬁ "
Pinstallazione di software di controllo specifici.
La tecnologia W JS/HTML 5) consente di connettersi
facilmente attraverso un qualsiasi browser. Il sistema
supporta I’utiliiWrso il touch screen.
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= DOCKING STATION |

Docking station dedicata
permette Pautodocking e la
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WWW.NUZOO.IT / GEKO

NUZOO ROBOTICS S.R.L.
Via Asiago 20 - 20128 - Milano (IT)



