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Robotica y Empresa

Servidores de Control y Video:

* Codificador MPEG-1/2 o MPEG-4

* 2 x RS-232, 2xRS-422

* Interfaz Ethernet 100BaseT

« Sistema Operativo Linux embebido

* Disco Duro de estado solido (DiskOnChip)
* Interfaz Web de Configuracion

» Equipo de intemperie, IP-66

* Op. Temp.: -20 a 70°C

Plataforma de vigilancia:

* Movimiento Azimut y Elevacién
* Camara IR

+ Camara visible _

* Equipo de intemperie, |IP-66

* Op. Temp.: -20 a 70°C
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Bile Edit

Lat: 05° 32" 56.13" S
Lon: 07° 39 51.78" E
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