MODELO

Fisico
Dimensiones (LxAnxAl)

Peso

Carga il

Material

Clasificacion IP

Resistencia a las olas del viento

Interfaz de telecomunicaciones

Distancia de funcionamiento del control remoto

Ensamblaje del sistema
ELECTRICO

Comunicacién por video

Motor motor

Potenciadel motor

Bateria

Duracion

FUNCIONAMIENTO
Propulsion
Velocidad de crucero

Modo de direccién

Sonda acusticapredeterminada

ESPECIFICACION

Baja frecuencia <20 klzangulo del haz: alta frecue%%

P - SOUTH

Target yoursuccess

M20 M10

AQUAM20/M10

Botes marinos no tripulados

1180x700x390 mm 950x500x350 mm

12,8 kg (sin bateria) 6K (sin bateria)

Mini ecosonda de frecuencia sencilla (predeterminada),
més ADCP, perfilador de subsuelo, sonar de barrido
lateral, ecosonda multihaz, etc.

Mini ecosonda de frecuencia sencilla
(predeterminado)

Compuesto de polimero de fibra de nano carbono
1P67
Brisa suave, ola suave
Ranura para tarjeta nano SIM disponible
2kil6metros

Modular, enchufable -

Puerto de red y telecomunicaciones 4G
Motor sin escobillas de larga duracion y alta eficiencia para alcantarillas
Tipico 850W cada uno e
Bateria de litio de alto rendimiento, portatil y desmontable, 33 V, 45000 mAh -

5,5horas a2 m/s 7horas a2m/s

(bateria Gnica, opcién de larga duracién disponible)

Accionamiento eléctrico - ——

7m/s méx.

Direccién motor libre, direccion diferencial, reversible

Incorporado, altamente integrado con fonamiento totalmente desp_ué;;dila_
conexion a la ali ion. Frecuencia de funcionamiento 200 kHz, 4ngulo de
haz 5°, angulo de sondeo 0,15-100 m (actualizable; -

N

Frecuencia de funcionamiento: alta frecuencia 2200

frect



1 Hélice de doble conducto i
Sistema de doble propulsion para un crucero potente. P APLICACIONES DE SOF
o Trimaran de dos pisos

Disefio estructural inteligente para un crucero confiable y estable.

3 Antena GNSS trasera

CONFIGURACION

Funciona con GNSS incorporado para un posicionamiento preciso.

4 Sistema de piloto automatico
Se destaca en operaciones no tripuladas

x1

5 Puerto de antena del puente de red Casco de USV
Habla con el control remoto para transferir datos Mini ecosonda incorporada x1
x1

radar de microondas integrado

6 Piscina lunar especializada lista Camara 360° integrada Antena GNSS X1

para adaptarse a una variedad de cargas tiles como ADCP, multihaz Piloto automatico Trabajos de dragado e A e (o 2
7 Puerto de antena de Antena de telecomunicaciones 4G x2
telecomunicaciones 4G equipado para correcciones RTK y control remoto de embarcaciones &l
Antena de enlace de datos de radio x1
g  Elpuerto de antena de enlace de datos Cargador de baterfa x1
de radio se comunica con la estacion base para realizar correcciones RTK con control remoto x1
B N Cargador de control remoto x1
9 Laautonomia del compartimento

) ' ) Estuche de L

de la bateria es de aproximadamente 5 horas en modo piloto automatico
x1

transporte Software Dongle

10 Panel de visualizacién de energia Mapa satelital

para lectura de valor de voltaje directo Nota: tomemos M20 como ejemplo arriba

11 Inicio rapido con una sola tecla del
interruptor de encendido del dispositivo

12  Puerto de recarga
independiente o carga directa a bordo, opcional

13 Mini ecosonda F18S de una

sola frecuencia, incorporada por defecto
Mapeo multihaz Medicion de rios

14 Laluz guia de doble cara
parpadea en verde para indicar la seguridad de la mision

15 Céamara 360° panoramica
Proporciona una vista panoramica durante las misiones.
Radar de microondas milimétrico

Disefiado para evitar obstaculos

17 Antena GNSS frontal

Proporciona informacion de rumbo estable para el piloto automatico. g . . L, . L.
Deteccion de obstaculos Investigacion hidrolégica

18 Unidad de control remoto

Planificacion y control de misiones, todo en uno

CARGAS UTILES

Sonda eco de doble frecuencia Perfilador de subsuelo Sensor de calidad del agua
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ﬁ Sonda de barrido lateral Sonda eco multihaz
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