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Nuevos sistemas:

Auto-Leaf

Auto-Leaf es un vehiculo de
pasajeros convencional Nissan Leaf
modificado mediante un médulo de
conversion AB Dynamics.

La conversion permite la
teleoperacion del vehiculo, y
también la conducciéon auténoma
mediante posicionamiento GPS.

El grupo esta desarrollando un
conjunto sensorial (LIDAR, cdmaras)
junto con un sistema de control, de
caracter modular, de modo que pueda
tener las mismas capacidades de
autonomia que las otras plataformas
del grupo.
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Nuevos sistemas: Argo J8

* Argo J8 esuna plataforma comercial.

* Esun vehiculo medio 8x8, con capacidad anfibia, que puede
llevar hasta 570 kg de carga util.

* Puede controlarse mediante teleoperacion y mediante
follow-me.

El grupo esta desarrollando una
interfaz con nuestros sistemas de
control, de manera que en breve
compartira las mismas capacidades de
autonomia que las otras plataformas
del grupo.
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Ruta planificada asociada a cada
plataforma robodtica durante la
navegacion para la asistencia
médica a las seis victimas
geolocalizadas.

PERFIL DE TRAYECTORIA: Perfil del
terreno para cada trayectoria
planificada, perfil de velocidad asociada
a cada plataforma robotizada y angulos
de inclinacién durante la navegacion.
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¥ Redes inaldmbricas de sensores: nodos mdviles y sistemas conectados
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Redes inalambricas de sensores: nodos mdviles y sistemas conectados
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Evac acién de victimas en cooperacién:
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Contacto:
Alfonso Garcia Cerezo
ajgarcia@uma.es

J. Jesuis Fernandez Lozano
ifl@uma.es T

www.uma.es /robotics-and-mechatronics
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