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L A  S O L U Z I O N E

Edge Automata porta a bordo del rover un Digital Twin Real Time che ne 

governa il comportamento, finora eseguibile solo nel cloud. Il rover decide in 

tempo reale e in piena autonomia, anche senza connessione, usando un 

designer grafico per la definizione del comportamento che non richiede 

competenze tecniche. Rover con Edge Automata a bordo Nodo Edge e 

controllo autonomo tramite Digital Twin

V A N T A G G I

T E C N O L O G I E

Edge Automata cambia il controllo dei rover portando l’intelligenza a 

bordo, abilitando cosi un il controllo cognitivo real-time dei rover anche 

in assenza di connettività.

• Autonomia totale: il rover decide a bordo, anche senza connessione

• Reazioni deterministiche e in tempo reale (~25 µs), prima impossibili 
con il controllo in cloud

• Il comportamento si disegna e si aggiorna visivamente, senza 
riscrivere software

La semplicità del Cloud, le performance dell’Hardware
Digital Twin Edge Computing Real-Time Industry 4.0

Robotica Mobile Rover Autonomi
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Guarda il video

https://youtu.be/7gzsW-MhHeM
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