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ANGEPASST FUR JEDES GELANDE

Das vierradrige Roboterchassis ist fUr den robusten Einsatz auf verschiedensten Untergrunden konzipiert.
DAs Dual-Raupen-Kettensystem passt sich flexibel an anspruchsvolles Geldnde an.

Mit 13 Steuereinheiten und Motoren bietet es auliergewohnliche Stabillitaf.

Der Roboter kann Hindernisse wie Treppen, stelle Honge und unebenes Terrain effizient Uberwinden.
Durch KI-Technologie wirkt das Uberqueren dieser Hindernisse so selbstversténdlich, als wirde der X12
auf einer ebene Flache tahren. Die Maximalgeschwindigkelt betragt 12 km/h.
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DUAL-MODE System JEDES

s Gummi-Raupen Betrieb = Quadro-Rader Antrieb

Das Fahrgestell des vierraddrigen Roboters ist mit einem
unabhadngigen Antriebssystem sowie einem Federungssystem
mit StoBdampfung fur alle Rader ausgestattet.

Gibt eine starke Leistung auf jeder StralBe und vermittelt

ein komfortables Fahrgefuhl.

Uberwindet breite Spalten, Stufen und bewegt
sich muhelos durchs Gelande
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permanentes
Quadro-Antrieb

= Null-Geschwindigkeits-Vektorregelung

Die unabhangigen Technologieplattformen von Jinwu und Fuguang ermoglichen eine vollstandige FOC-Vektorsteuerung
des Motors gewdhrleistet und einen prazisen Antrieb el Nullgeschwindigkeit. Das sorgt fur einen reibungslosen Betrieb,
ein stabiles und sicheres Uberwinden von Hindernissen, keine Vibrationen wahrend des Betriebs und verhindert ein

Vorwartsbewegung oder Rutschen aut der Rampe.




Al ANWENDUNG

Die Hindernisse werden mithilfe von Lidar (Laser & Radar), Gyroskopen usw., erkannt, um die raumliche Topografie

zU erstellen und die eigene Position zu bestimmen.
Durch die Nutzung von Live-Berechnungen von Modellen und Algorithmen zur Steuerung der Verformung und Bewegung

des Roboters wird eine vollautomatische Steuerung beim Treppensteigen, Uberqueren von Hangen, Uberqueren von
StraBenrandern usw. erreicht, wodurch Inftelligenz, Komfort und Sicherheit realisiert werden.

= Intelligenter
Modus-Wechsel

Der Modus wird automatisch entsprechend
der Form des Hindernisses und der Absicht
des Benutzers gewechselt, um eine Adaption
an das jewells unterschiedliche Geldnde zu
ermoglichen und die Passierbarkeit zu

maximieren.

s INntelligente Anpassung
der Leistungsabgabe

Es erfolgt eine automatische
Entscheidungsfindung, um eine
bedarfsgerechte Anpassung der
_eisfungsabgabe zu gewdhrleisten.

Dies umfasst die Optionen: Allradantrieb,
Raupen-Kettenantrieb und weitere.

» Intelligente Sicherheit

Es ist von essentieller Bedeutung,

dass gefahrliche oder unzulassige
Korperhaltungen und Bedienvorgdnge
wdahrend der Fahrt identifiziert und korrigiert
werden, um sowohl Komfort als auch

Sicherheit zu gewahrleisten.




ALLSEITIGES (360°) AUSGEICHSYSTEM

Automatisches Haltungsstabllisierung-System

Der Roboter ist mit verschiedenen Sensoren ausgestattet, die ihm das Erkennen unterschiedlicher Geldndearten
und Hindernisse, wie etwa StraBen mit Schlaglochern, ermoglichen. Mittels einer intelligenten Steuerung der vier
ne automatische

Rader wird ein automatische Ausgleich des HOhenunterschieds gewahrleistet, wodurch e
Stabilisierung des Roboters erreicht wird.
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Gelandetauglicher, selbstausgleichender dynamischer 360°-Sitz.

Der Sitz iIst mit dem branchenwelt ersten Stabillization System ausgestattet. Kreiselsensoren interagieren mit
raumlichen Sicherheitslenkung auf Hangen, Stufen und unebenen Wegen.
Dabel bleibt, jederzeit die Fahrsicherheit erhalten.

X12 ist auch bei der h_écu:'hs"re“r Gesc-h\-/vindigk'ei’r ;Icuffuhigz



Al+ALL-ROUND PARTNER

Infelligente Inferakfionsszenarien

Das Modell verfugt Uber eine Vielzahl von Korperhaltungen, die denen eines
echten Menschen ahneln, und ist in der Lage, prazise auf Befehle zu reagieren
und diese auszufuhren. Dazu zahlen beispielswelise das Anheben der Beine zur
BegrulBung, das Tanzen oder das Wiegen. Die Intferaktion mit komplexeren
Situationen wird durch diese Vorgehensweise erleichtert und das Vertrauen
der Nutzer in ihre eigenen Fahigkeiten gestarkt.

Intelligente Fahrassistenz und Sicherheltserinnerung

Gemal den Sicherheitsstandards fur die Automobilindustrie ist der Lidar-Sensoren in der Lage, die Umgebung
prazise zu erfassen. Bel Erreichen eines Gefahrenbereichs erfolgt eine aktive Erinnerung des Benutzers.
Bel einer signifikanten Getfahr eines Sturzes oder Umkippens wird eine Sprachwarnung ausgegeben.

Ruckwartstahrt

Kollisionserkennung und
warnung




DYNAMISCHES SITZSYSTEM

Sitzhohen- und Winkelverstellung

Individuelle, begueme Sitzhaltung erfullt die Anforderungen in Gesellschaft, Arbeit und Allfag

Mogliche Einstellungen

Sitzflache, Ruckenlehne, Armlehne, Griffe, Ful3stutze, Beinstutze usw. lassen
sich in Breite, HOhe, Tiefe und Winkel verstellen und daruber hinaus

zusammenklappen, um den unterschiedlichen Bedurtnissen der Benutzer
gerecht zu werden und Transport und Lagerung zu erleichtern.

Einhelt (mm)
HOhe

Mehrdimensionale intelligente Steuerungsmodi

Fern-  Joystick APP
Bedienung

Tracking Wireless
Key






