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FLEXIBILIDADE E ROBUSTEZ

O robd permite expandir facilmente as suas funcionali-
dades, permitindo a facil integracao de novos componentes e
novos pacotes de software de forma escalar e/ou recon-
figuravel. Esta possibilidade de customizacao é resultado
da sua flexibilidade.

A robustez deve-se ao facto do robd ser resistente tanto

a forcas externas (forcas induzidas na plataforma fisica
devido ao rigor da operacdo/terreno), como ao desgaste
devido a operacdes prolongadas (controlando o estado
de operacao dos componentes, como sobreaqguecimen-
to ou qualidade das comunicacdes, evitando que o robd
entre em estado de falha).

Simulacao de stress para cargas verticais (a e b) e cargas laterais (c)
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VERSATILIDADE E MANOBRABILIDADE

A versatilidade resulta das diferentes metodologias de eixo rotativo e de quatro rodas motrizes direccionaveis.
controlo, com centro de controlo ou com comando de As rodas permitem deslocacdao omni-direccional, lateral,
curto alcance, facilmente permutaveis ente si. ackerman e duplo ackerman.

A manobrabilidade do seu sistema de locomocao resulta de um
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Metodologias de Controlo. a. através de centro de controlo; b.com comando de curto alcance

NACIONAL

RTUGAL2007.2013

QUADRO _ Pt
DE REFERENCIA
— ESTRATEGICO A
UNIAO EUROPEIA

Fundo Europeu
de Desenvolvimento Regional | 3]








