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et Robot NAO
> Especificaciones

58 Ve (uso normal)
s Lo ;ﬁ.& Grados de libertad = 21-25
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%‘f’“‘ 7% Robot Q.bo

% Especmcacmnes

!‘
bﬁiﬁ‘? ﬂ{% & Hardware 4 Actuadores
,JM% f,ﬁ—}!;q i Intel Atom Z530 i 2 Parlantes
%] (1.6GHz) & Fncoders en las
4 1GB RAM f}/ 2GB articulaciones (100Hz)
memoria flash & Servos

# Conectividad Wi-Fi y
puerto ethernet & Sensores

Tl . .y
F ) " & Software 4 Microfonos

& 2 CMOS cameras

# NAO SO OpenNAO iaital H
Comsdosnlins, 4 3 Sorres
its _
# Framework NAOgi 2.0 &2 Infrarrojos

@& 2 Parachoques
A& Sensores tactiles
& Glrometrosy
Ty B BB acelerometros
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& j: 7% Robot NAO

'3 Caracteristicas

A Movimiento
i 25 grados de libertad

# Motores suaves y precisos (Maxxon)
# Controlado con software

A Comunicacion
‘ﬁz“ i 2 parlantes
& Multiples LEDs
i Sensores tactiles, manos prensiles
# Sensores infrarrojos
i Conexion Wi-Fi
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£ e 73 Robot NAO

{35 Caracteristicas

i 2 camaras
& 4 microfonos

# 8 FSRs, 2 parachoques (bumpers)
i DCM

LBz A 2 sonares

Seeliev! 4 Pensar

i CPU Geode 500 Mhz

4 SDRAM 256 MB

# Memoria Flash 2 GB 5
i Paquete de software + SDK del prograga



;. § Paquete de software

A Completo entorno de programacion
& Choregraphe

+ Interfaz ergondmica y facil de usar

+ Cajas de comportamientos (behavior) de arrastrar y
soltar en el diagrama de flujo ——

A NAOsIim
+ Simulador oficial de NAO

+ Probar rapidamente nuevos comportamlentos y
aplicaciones roboticas S
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& Monitor
+ Retroalimentacion de qué ve y siente NAO

+ Interfaz ergondmica que accede a los datos de los
sensores
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i SDK

+ Modulos integrados con el fin de crear comportamientos
elaborados para NAO

+ Herramientas de compilacidn y depuracion



"4 Muchas posibles maneras de acceder a las
APIs de NAOq|

~er e
o Languages Running on.. Tools
|‘
} & A i

¥ o | 4 Choregraphe # ‘Qe Cv\: E)y;(r;:)n code running locally on the Choregraphe
8 - ——— o

% o f ‘ Q Communications with the robot
; 4 - may be slow.
&, B Python ~ ée o Scite...
' ’ Visual Studio
F& e X 2005/2008,
Ui - - Xcode, GCC...

Cross compilation available on

Linux (or Linux virtual machine) Eclipse
Real-time is possible

e Tools: Visual Studio
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“ A 24 equipos de 18 paises usan NAO durante
la RoboCup 2010 en Singapore




Scanner

. &# Posee una cabeza laser con Hokuyo Laser

l\.-.

’
(10.0Hz) % l

Removable
door
URG-04LX Laser

Detection range 0.02 to approximately 4m
Scan angle 240°

Scan time 100msec/scan

Resolutio 1mm

Interface USB 2.0, RS232

Removable
Laser

Perfect for mapping, planning,
localization
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; féx 4% http://doc.aldebaran.com/2-

: gﬁ%ﬁ 1/home_nao.html.
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