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NOUKOV Optical Motion Capture System

0 Datos posicionales de 6 grados de libertad (6DoF) con submilimétrica y baja latencia

9 Creacion de multiples cuerpos rigidos con un solo clic

9 Integracion multimodal con acceso sincronizado a varios dispositivos biomecanicos

@ Integracion de escenas complejas

@ Adecuado para entornos a gran escala, submarinos y al aire libre
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Formacion y Control Colaborativo de Clusteres de Robots ’

FAST Lab, Zhejiang University
Planificacion y control de trayectorias para TABV con ruedas pasivas

Institute of Automation, Chinese Academy of Sciences
Navegacion auténoma de obstaculos por clusteres de vehiculos no tripulados

Beijing Institute of Technology
Plataforma experimental para el control colaborativo en red de mdiltiples agentes

Beihang University
Control distribuido y formacidn de clisteres de robots heterogéneos

Beijing Institute of Technology
Control colaborativo entre muiltiples agentes

Northwestern Polytechnical University §#%s2

Control de clusteres de robdtica en enjambre @1..:;;15;'1

Posicionamiento y planificacion de trayectorias de UA ’

Tsinghua University
Posicionamiento de UAV en interiores

Shenzhen innoX
Posicionamiento y control de UAV

[ Sandbox__J/ 4

China Automotive Technology and Research Center ]
Sistemas de transporte inteligente

Escenarios de aplicacion y casos de uso

Shanghai Jiao Tong University
Posicionamiento de UAV en interiores

Nanjing University of Aeronautics and Astronautics ¢
Replanificacion de misiones multi-UAV en interiores

. 5 o 9%
Hunan University - Planificacion 3
colaborativa de trayectorias para mdltiples vehiculos no tripulados ~ @%; ﬁg
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Exoesqueletos y Robética de Rehabilitacion ,

Osaka University Harbin Institute of Technology, Shenzhen Nankai University - Southern University of Science and Technology Ej
Ensefianza y aprendizaje con brazos robdticos colaborativos Aprendizaje de robots de ensamblaje para la montaje de componentes Robética de rehabilitacion médica &% & Sistemas de exoesqueleto asistido de cadera adaptativos al entorno

The Hong Kong Polytechnic University Sichuan University 5 University of Oxford Gwangiju Institute of Science and Technology, Korea
Fabricacion colaborativa entre humanos y robots Posicionamiento del efector final de brazos robdticos ? Robots médicos Robots de rehabilitacion

Pose Detection ’

Harbin Institute of Technology Harbin Institute of Technology
Dispositivo de exoesqueleto con mochila flotante Exoesqueletos mecanicos

Beihang University Xidian University
Deteccion de poses utilizando tecnologia de vision satelital Detecciodn de posicion y orientacion para maquinas perforadoras subterraneas
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Shanghai Jiao Tong University Shandong University Shanghai Jiao Tong University Jilin University
Robots hexapodos Robots cuadripedos Brazos robdticos flexibles Robots quirtrgicos &

Harbin Institute of Technology, Shenzhen Shenzhen University China University of Mining and Technology ¥ Changchun University of Science and Technology
Robots de alas batientes para grandes espacios Delfines robdticos Robots serpiente @3t Captura de movimiento de serpientes y desarrollo de robots serpiente

Maritime and Underwater Applications ’ Inspection Robots ’

Harbin Institute of Technology, Shenzhen Tianjin Research Institute for Water Transport Engineering, MOT Wuhan University of Science and Technology ¢} China Electric Power Research Institute

Posicionamiento robdtico submarino Mediciéon de movimiento y deformacién en tineles Robots de inspeccion colaborativa aire-tierra Soluciones para inspeccion de lineas eléctricas
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Vinculo de cuerpos rigidos @ Soporte para modelos personalizados
i ispositi Capacidad de entrenamiento de modelos
0 © © o Vinculo de dispositivos V' 4 p
Seleccionar tipo de dispositivo o Compatibilidad con diversos dispositivos biomecénico
© Nivel de bateria del dispositivo & Minimizar el post-procesamiento de datos

Angulos de inclinacién y balanceo
Aceleracion

Velocidad

Altura

Tasa de ascenso

Angulo de guifiada

Velocidad

Angulos de inclinacién y balanceo

°

©

©
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Angulo de guifiada 1 3

# Admite el vinculo de cuerpos rigidos

’ Representacién gréfica de datos en tiempo real 1 Brazos robéticos flexibles de mdiltiples segmentos 2 Robots Blandos 3 Cuadripedos y criaturas de cuerpo blando 4 Cuerpos flexibles como cuerdas

# Proporciona video de referencia sincronizado

Transferencia de datos mejorada ’ Transferencia de datos mejorada ’

sok WweN 3 & > i ROS & = |ﬁ| é,f

C++ Python Matlab Simulink LabView Raspberry Pi ROS Linux Windows Mac Android KYLIN pX4
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# Compatibilidad con diversos dispositivos biomecanicos
& Lograr laintegracion de datos y adquisicion sincronizada

& Control independiente de diversas fuentes de datos

PLATAFORMA DE FUERZA

SOFTWARE

CINTAS DE CORRER INSTRUMENTADAS

o
E NOKOV

CAPTURA DE MOVIMIENTO \_

NORAXON

MEDICION DE PRESION PLANTAR
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Oflcmas y Distribuidores

AW

Beijing Shanghai
Wuhan Shenzhen

J xR

?

Japan Korea France
P

Spain Thailand Russia India

CapacitacionRESEE. ’ Sesiones de capacitacion regulares en linea y presenciales

NOKOV 's Service Edge ’

DESI5N

Soporte técnico
localizado 24/7

Soluciones personalizadas
para escenarios complejos

Acceso al repositorio de
articulos académicos

Adquisicion Guias de instalacion
de accesorios y operacion

1



NOKOV Clientes destacados

Sistemas de MoCap NOKOV utilizados por la mayoria de las principales universidades de China

Ex NOKOV

Camaras de captura de movimiento de la serie MARS ’

Ingenieria cientifica para un rendimiento fundamental en captura de movimiento

e

Shanghai

Tsinghua Zhejiang Fudan Southern University of Huawei
Pixeles Tasade Latencia Precisién Distefncia University University Jiao Tong University University Science and Technology
Modelo P/N Resolucion ~ Fotogramas == °_ 3D Max. Fov - ‘ °
MpP FPS mm m '
x Tencent iR
Mars 1.3H 13 1280x1024 240 4.0 +0.2 " 56°x46°
MARS EE) o710
Mars 1.3HW 1.3 1280x1024 240 40 +03 9 9574 University of Osaka Harbin Institute Nanjing University of Shenzhen Tencent
Mars 2H 0o 20481088 380 o4 0 o 0°%40 Oxford University of Technology Aeronautics and Astronautics
ars . X . +0.15 70°x40°
2H
MARS E Mars 2HW 2.2 2048x1088 380 2.4 +0.25 15 104°x55°
MARS Mars 4H 4 2048x2048 180 5.2 +01 32 52°x52°
Mars 4HW 4 2048x2048 180 52 +0.25 20 90°x90° Beihang Xi'an Jiaotong Beijing Institute Xidian University Shenzhen
University University of Technology University
MARSER Mars 9H 9 4250x2160 300 3.0 +0.05 28 68°%x37°
MARS i) Mars 12H 12 4096x3072 300 3.0 +0.08 40 67°x52°
Mars 18H 18 4508x4096 139 5.0 +0.04 28 52°x47° Huazhong University of South China University Northwestern Nanjing Tianjin Alibaba
MARS Mars 18HW 18 4508x4096 139 50 +015 18 00°x82° Science and Technology of Technology Polytechnical University University University
MARS EE Mars 26H 26 5120x5120 150 4.0 +0.03 30 56°x56° d ’
Mars 26HW 26 5120x5120 150 4.0 +0.1 20 105°x105° J
University of Science Sun Yat-sen The Hong Kong
and Technology of China University Polytechnic University
Probadas a 100 m de profundidad y versatiles para su uso en todos los entornos acuéaticos
Z DAIKIN
Tasade [ atenci Precision  Distancia Profundidad
i L. atencia A -
Modelo P/IN P')'::;es Resolucion  Fotogramas - =l Max. Fov Max. Nankai Southeast National Institute of Wuhan Shandong Daikin
FPS mm L m University University Technology, Tiruchirapalli, India University University
UW-100 13 1280x1024 240 40 03 6 997 (hre) 100
- +
MARS EEUW ' " o =0 64°x50° Agua @D
UW-100 4 2048x2048 180 52 +0.15 17 52°x52°(Aire) 100
MARS EZuw . R . : : : : : :
UW-50 4 2048x2048 180 52 +0.15 17 37.55°x37.565°(Agua) 50 Chinese Academy China Academy of China Electric Power China Automotive Technology Sichuan The Chinese University
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Launch Vehicle Technology
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of Hong Kong
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