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Controlador Arquitectura abierta en ROS 
PC integrado en Linux

Comunicación Sistema multiprotocolo:
 Cable/WiFi

E S P E C I F I C A C I O N E S  T É C N I C A S

B R A Z O  R O B Ó T I C O

GDL Ángulo de la 
muñeca Peso

Capacidad  
de carga

(medio rango)
Alcance

Consumo medio 
de energia

7 esférico 90° 5,5 kg 2,4 kg 98,4 cm

25W6 esférico 90° 4,4 kg 2,6 kg 94,8 cm
6 60° 4,4 kg 2,4 kg 90,0 cm
4 60° 3,6 kg 4,4 kg 75,0 cm

Sistema  
de tracción

2 orugas y 2 aletas

Autonomía 3,5 h

Batería LiPO48V

Rango de temperatura 0°C a +50°C

Máxima pendiente 80 %

Conectividad Interna: USB, RS232, Ethernet,
WiFi, CANBus
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R I S I N G

Dimensiones 749mm x 537mm x 252mm 
(Plegado) 
967mm x 537mm x 252mm 
(Extendido)

Peso 37 kg (sin brazo) 
42 kg (con brazo)

Capacidad de carga de 
la plataforma

20 kg 

Velocidad 2,5 m/s

Protección IP65 (sin brazo)
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