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- Autondm miukodés
- Utvonal tervezés
- Dinamikus kornyezet

- Fejlett szabalyozé
algoritmusok

- Nagy megbizhatésag
nem szukséges

- Szabvanyok
kovetése nem elvaras
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- Magas szintii
autonomia jellemzoéen
nem szukséges

- Akadaly felismerés

- Egyszerii navigacio

- Elore definialt
utvonal

- A megbizhatosag
: rendkivul fontos

- Szabvanyos
berendezés
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- Csak ipari
komponensekbal épul fol

- PLC alapu hardware
kozeli megbizhato
iranyitas

- Ipari PC alapu magas
szintl iranyitas
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A rendszer felépitése

On board Operator Panel

UPS

Industrial WLAN AP and Client

Laser Scanner
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