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INTRODUCCION

PXR1000

Robot de Inspecciéon de Vehiculos es un equipo avanzado para el
escaneo autbnomo e imagen del chasis de vehiculos. El robot puede
ser controlado remotamente a través de una computadora tipo tablet,
escanear la parte inferior del vehiculo y verificar si hay explosivos
peligrosos, drogas u otros articulos prohibidos ocultos mediante la
imagen en HD (alta definicion) y el video de inspeccién de capas.

El robot se utiliza principalmente en aduanas, prisiones, agencias
gubernamentales, bases militares, aeropuertos, estaciones y muelles,
conferencias y otros lugares de actividades a gran escala donde se
requiere alta seguridad.
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INTRODUCCION

Es flexible, facil de transportar y tiene una gran adaptabilidad a la
superficie de la carretera, lo que permite satisfacer la necesidad de
inspecciones temporales.

Alineacién automatica del vehiculo, escaneo e imagen a larga distancia
en linea recta, cumpliendo con la necesidad de inspecciéon de vehiculos
grandes, medianos o pequefos.

Muestra la imagen completa en HD de la parte inferior del vehiculo,
permite ver los detalles mediante acercamiento y alejamiento, y
proporciona un video de inspeccion de capas.

PROYCAN

El chasis del vehiculo puede ser escaneado con solo una
operacién de un toque.

El robot tiene una funcion inteligente para evitar obstaculos y
esta equipado con sensores anticolision, los cuales haran que el
robot se detenga inmediatamente cuando la fuerza de impacto
sea superior a 3N.

La imagen esta vinculada con los numeros de placas, los cuales
deben ingresarse manualmente (o pueden ser identificados
automaticamente), permitiendo la consulta de datos historicos y la
comparacion de detalles entre la informacion actual y los registros
historicos.
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I INTRODUCCION

Modo de Imagenes

Vehiculos Escaneables
Modo de Escaneo
Velocidad de Escaneo
Tiempo de Escaneo

Tiempo de Trabajo Continuo

Dimensiones
Peso Total

Relaciéon de Resolucion

Temperatura del Ambiente de Trabajo

Temperatura de Almacenamiento

PR@ CAN

SYSTEM

Optica
Vehiculos pequefios, medianos y grandes.
El vehiculo se detiene y el robot se mueve y realiza el escaneo.
0.3m/s-1.0m/s ajustable
<30s (Auto de 5 metros de longitud)

24h (Bateria estandar, que permite el reemplazo sin herramientas)

<580*450*110mm
<18Kg
2048px

-20°C~+50°C

-20°C~+55°C

-
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SYSTEM

Botén de Encendido Sistema complete encendido

1) Inicio del Sistema

@ Presione el botén de encendido del robot, y el robot se
iniciara cuando escuche el sonido "Di". Cuando las luces de
estado estén completamente encendidas (aproximadamente
2 minutos), el sistema se habra iniciado correctamente y el
robot estara listo.

@ Abra la aplicaciéon “Robot de Inspeccion de Chasis de
Vehiculos.app” en la tableta para ingresar a la interfaz de
operacion.

Aplicacion de operacion
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2) Introduccion a la interface de la aplicacion

® Qo robor (W] 27% Pad f W] 29% G CabinTEMP:230C

Area de Visualizacion de
Video en Tiempo Real
(camara frontal o superior)

Informacién de la Placa
del Vehiculo

Area de Seguimiento de

Movimiento Simulado
License plate
number Confirm

Visualizacion de Video en

Tiempo Real
O Automatic Manual

Area de Control del Robot : ~ : ————==4 : 5
Visualizacion de Estado

Area de Visualizacién de
Funciones Extendidas
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3) Operacion

O Automético Manual

Cuando el robot se opera

MANUAL manualmente, no reconocera
obstaculos de forma automatica.
Automatico () Manual
Cuando haya una advertencia por
Inspeccién con un click tiempo de espera de alineacion, ajuste
AUTOMATICO la posicion y la distancia entre el

robot y el vehiculo, luego vuelva a
detectar.

Detener
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3) Operacion

Proceso de Inspeccidén

Colocando el . . El ro.bot
robot frente al Haga clic en inspecciona la
vehiculo, "Deteccion parte inferior | 3
Inicio =  ubiquelo —— conunsolo _ del automovil nspeccion Fin
delante del clic" enla y regresa
mismo. aplicacién automaticame
nte.
(B c) (D)
Operador Operador
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3) Operacion

Operacion de Inspeccion:
Paso 1, coloque el robot

Frente al vehiculo, coloque el robot delante del
vehiculo a una distancia de aproximadamente 0 a
2.5 m, y asegurese de que el angulo entre la linea
central del robot y la del vehiculo no sea mayor a
30°.
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3) Operacion

Operacién de Inspeccioén:

Paso 2, presionar
“Inspeccion con un click”

PROYKCAN

PR(>>

SYSTEM

v/,
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SYSTEM
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3) Operacion

Operacion de Inspeccion:

Paso 3, Verificacion

1) Después de escanear la parte inferior del vehiculo,

podemos obtener una imagen de alta definicion de
inmediato.

2) Laimagen se puede ampliar y reducir, y se puede
ver con claridad.

3) El video se puede ver en pantalla completa o salir
de esa vista.

4) El robot regresa automaticamente al espacio de
estacionamiento.

&

Imagen del Chasis del Vehiculo

2020-12-16 12:43:09

PROYZCAN

SYSTEM
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OPERACION

3) Operacion

Operacién de Inspeccion:

Paso 3, Verificacion

1) Después de escanear la parte inferior del
vehiculo, podemos obtener una imagen de alta
definicion de inmediato.

2) La imagen se puede ampliar y reducir, y se
puede ver con claridad.

3) El video se puede ver en pantalla completa o
salir de esa vista.

4) El robot regresa automaticamente al espacio
de estacionamiento.

6

Imagen del Chasis del Vehiculo

-

PROYZCAN

SYSTEM
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3) Operacion

Comparacion de imagenes

Haga clicen el iconoE para ingresar a las opciones
de funcion, luego haga clic en “comparacion de
imagenes” para acceder a la interfaz correspondiente.

Ademas de la imagen actual generada, la fotografia de
la parte inferior del vehiculo en el historial se buscara y
mostrara automaticamente segun la misma
informacion de la placa del vehiculo.; Haga clic en
"; Mostrar de forma sincronizada?" para realizar el
zoom sincronizado de acercamiento y alejamiento, y
haga clic en la lista de imagenes histéricas para
cambiar la imagen histérica y comparar.

PROYLCAN

SYSTEM

Current license plate F=NUC406

] Whether to display Synchronously

Display content:

Current vehicle chassis image

Historical vehicle chassis image

Historical image list

020-12-16 12:22:02 (Current display)

2020-12-1612:11:217

2020-12-16 12:06:27

202012116 11:48:04

2020-12-16 11:41:02

2020-12-1611.37.34
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OPERACION

3) Operacion

Comparacion de imagenes

Haga clic en el icono E para ingresar a las opciones
de funcion, luego haga clic en “comparacion de
imagenes” para acceder a la interfaz correspondiente.

Ademas de la imagen actual generada, la fotografia de
la parte inferior del vehiculo en el historial se buscara y
mostrara automaticamente seguin la misma informacion
de la placa del vehiculo.; Haga clic en ";Mostrar de
forma  sincronizada?" para realizar el zoom
sincronizado de acercamiento y alejamiento, y haga
clic en la lista de imagenes histéricas para cambiar la
imagen histérica y comparar.

PROYLCAN

SYSTEM

Current license plate FNUC406

Whether to display Synchronously

Display content:
Current vehicle chassis image
Historical vehicle chassis image

Historical image list

20-12-16 12:22:02 (Current display)

2020-12-1612:06:27
20201216 11:48:04
20-12-16 11:41:02

2020-12-1611:37:34
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3) Operacion

Posicionamiento Inteligente y
Amplificacion Local

Movimiento de Posicién

Después de obtener la imagen de la parte . iy Dornsledbraly
inferior del vehiculo: (1) mantenga presionado el »\'"

punto sospechoso en la imagen, y aparecera la 4 : 3 Cancelar Gonfirmar
opcién de mover a este punto o no; (2) una vez - - — —
confirmado, el robot se dirigira automaticamente
a este punto, y la camara superior podra realizar
una observacion de ampliacion local mas
precisa del area sospechosa.

La Funcién de Posicionamiento Inteligente
solo esta disponible en el Modo Estandar.
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3) Operacion

Visualizacion de Estado

La informacién de la interfaz muestra el estado
actual del robot, la camara de matriz lineal, las (221 imagen do chasts dtvehicuto
camaras de vista frontal y superior, la placa de
comunicacion de control principal, IMU i
(Unidad de Medicion Inercial) , los motores £ Vernkencindo o
izquierdo y derecho, el sistema de direccion, ® Historial deregistros

la informacién de la bateria y otros equipos.
Permite detectar y localizar rapidamente
condiciones anormales.

[[d] comparacién deimagen

{¥ configuracién
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OPERACION

3) Operacion

Visualizacion de Estado

La informacioén de la interfaz muestra el estado
actual del lidar del robot, la camara de matriz
lineal, las camaras de vista frontal y superior,
la placa de comunicacién de control principal,
la unidad de medicion inercial IMU (Unidad de
Medicion Inercial), los motores izquierdo y
derecho, el servomecanismo de direccion, la
informacion de la bateria y otros equipos.

Permite detectar y localizar rapidamente
condiciones anémalas.

<« Pantalla de estado

Lidar Normzl

Camarade
escaneo lineal

Camarade

y Normel
vista frontal

Cémarade

A A Normal
vista superior

Comunicacién con
la placa de
control principal

IMU Normal

Controlador del
motor de la rueda
izquierda

Controlador del
motor de la rueda Normal
derecha

Bateria

Luz de relleno
frontal

Cerrar

Luz de relleno
% 5 Cerrar
de vista superior
Luz de relleno de
la camara lineal

Cerrar

Interruptor
fotoeléctrico

No activado

Estado del servo Norma

Sobrecalentamiento
del engranaje de
direccién
Sobrecorriente

en |a transmision

Parada del robot
activada

Mal funcionamiento
del Lidar

PROYCAN

Conexién
del robot

En linea

Bateria del
robot

Estado de
carga del robo

No en carga

Temperatura
en la cabina

Temperatura
de la camara lineal

Estado de trabajo The process
ends normally

Borde de seguridad

activado No activado

SYSTEM
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3) Operacion

Historial de registros

Toda la informacion del historial de
inspecciones se muestra aqui. Haga clic
para ver los detalles especificos y eliminar
o guardar los datos histoéricos.

[aa] Imagen de chasis el vehiculo

[l) comparacién de imagen

C} Visualizacion de estatus

D)
(Y Historial de registros

¥ configuracién
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3) Operacion

& Historial de registros Registros

Historial de registros

2020-12-16 12:43:09

i
Toda la informacién del historial de
inspecciones se muestra aqui. Haga
clic para ver los detalles especificos,
y elimine o guarde los datos
historicos.

2020-12-16 12:36:17

2020-12-16 12:34:02

2020-12-16 12:32:04

2020-12-16 12:28:56

2020-12-16 12:27:38

2020-12-16 12:26:23
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OPERACION

4) Configuracion del software

Configuracién de parametros: Se pueden
configurar la velocidad del robot, el modo
de inspeccion y otras opciones de
configuracion.

€ Configuracién del umbral de bateria

Configuraciones relacionadas con archivos
Configuracion de IP de red y camara
Configuracion de parametros del robot
Configuracion del umbral de bateria

Acerca de la configuracion

PROYZCAN

SYSTEM

mbral de velocidad hacia adelante

Umbral de velocidad de retorno

Umbral de velocidad en control remoto

Modo de inspeccion
Modo estandar

Reconocimiento de Placas
Habilitar identificacion automatica de placas

Inspeccién de ida y vuelta
Abrir inspeccién de ida y vuelta

Luz de relleno frontal
Si activar la luz de relleno frontal

Longitud minima del vehiculo escaneado
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4) Configuracion del software

< Configuracién del umbral de bateria

H =z Configuraciones relacionadas con archivos

Otra configuracién s et

. Configuracion de IP de red y camara
ContrOI de IUZ de _telleno de Ia camara Reconocimiento de placa de licencia
frontal’ CO”flgUraClon del pUntO B y la Configuracion de parametros del robot ‘
distancia entre ruedas (del robot al Inspeccién de viaje redondo
punto medio de la linea de las ruedas Configuracién del umbral de bateria
delanteras del vehiculo), y ajuste del

Acerca de la configuracién

umbral de intensidad de luz. Luz de relleno frontal
Longitud minima del vehiculo escaneado
Configuracion de la distancia entre el punto B y la rueda
Configuracion del umbral de intensidad de iluminacion
Umbral alto de escaneo del punto A

Umbral bajo de escaneo del punto A
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IOPERACI()N PROYZCAN

4) Configuracion del software

<= Configuracion del umbral de bateria

Configuraciones relacionadas con archivos

Alarma de baja bateria del robot:
Configuracion de IP de red y camara 0%

Configuracion del umbral de
bateria:

El robot se apaga automaticamente cuando la bateria esta baja:

Configuracion de parametros del robot

Configuracion del umbral de bateria

Podemos configurar el umbral
de alarma de baja potencia y el oditodtadi st
umbral de apagado automatico
por baja potencia.

Alarma de bateria baja del robot El robot se apaga automaticamente cuando la bateria esta baja.

40%
© O 20%

® 10%

® 30%
O 2%

CANCELAR CANCELAR
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5) Detencion del robot 1 O Automético @ Manual Automatico O Manual

Botdn de inspeccion

G En modo manual, suelte el boton para
deteneﬂo. Detener

e En modo de deteccion automatica, el robot
se detendra automaticamente al encontrar
obstaculos o al hacer clic en el boton de
parada.

9 Cuando el robot esta retrocediendo, haga clic
en el icono @para detenerlo.
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6) Apagado del robot

@ Presione el boton de encendido del robot 'y @ Hagaclic enel botc’)nen la interfaz de |a tableta.
manténgalo presionado durante 3 segundos.
Después de tres "bips", el robot comenzara a
apagarse. Cuando todas las luces de estado
estén apagadas, el proceso de apagado habra
finalizado.
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OPERACION PROYZCAN

SYSTEM

7) Reemplazo y carga de la bateria

Nota: después de apagar el equipo, abra la tapa del compartimento de la bateria y reemplacela.

Reemplazo de bateria

Retiro de la bateria: después de apagar el robot, retire
la cubierta superior y la tapa de la bateria, desconecte y
saque la bateria. Colocacion de la bateria: coloque la
bateria en el compartimento correspondiente y conecte
la interfaz.

Carga de la bateria

(1) La interfaz de alimentacion de la bateria se conecta
directamente a la interfaz del adaptador (220 V, 50 Hz), o
bien,

(2) El enchufe de carga de aviacion se conecta
directamente a la interfaz de carga externa del robot.
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/,
Mantenimiento de rutina PR@@“W

(1) Solo el personal profesional tiene permitido abrir el robot para
realizar tareas de depuracion, mantenimiento o reparacion, entre
otras.

(2 Limpie regularmente la superficie con tela no tejida para evitar la
acumulacion de polvo en la camara, el radar y la cubierta de
proteccion de la luz de relleno, ya que esto puede afectar el
rendimiento del robot.

(3) Esta prohibido enjuagar con agua para evitar un cortocircuito
en el control eléctrico.

(4) Verifique regularmente si las llantas del robot estan flojas, para
evitar que se desprendan.

(5) Revise regularmente la seguridad eléctrica del dispositivo de
carga y de otras partes.
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PRECAUCIONES PROYLCAN

SYSTEM

@ Evite colisiones, caidas o vuelcos del robot;

(@ Esta prohibido usar el robot cuando el chasis del vehiculo
es demasiado bajo (menos de 11 cm).

(® No se recomienda usar el robot en dias de lluvia.;

@ Esta prohibido usar el robot cuando haya baches evidentes
en el camino.

(® La bateria debe cargarse a tiempo. Si no se usa durante un
periodo prolongado (mas de 1 semana), se recomienda
mantener la carga por encima del 80% y almacenarla por
separado (fuera del robot) en un lugar seco.
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