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FUNCIONES PRINCIPALES

DESCRIPCIÓN GENERAL DEL SISTEMA

Unidad de control del robot

< Configuración de la plataforma del robot >

• Operación selectiva con control autónomo o remoto

• Monitoreo y alertas de información en tiempo real

Detección y respuesta ante anomalías durante la inspección

Detección de anomalías en vías ferroviarias
- Fijaciones, juntas, desgaste, grietas, etc.

• Detección de anomalías en el entorno ferroviario
- Caída de rocas, entrada de tierra y arena, inundaciones, hundimientos, 
deslizamientos de tierra, árboles caídos, cualquier obstáculo en la vía, etc.

• Mediciones
- Medición de la altura de grava, hundimientos, etc.

• Monitoreo y visualización del estado de fallas

• Navegación
- Exterior: Menos de 1 m
- Túnel: 5 m con marcas de alcance (reconocimiento)
- Túnel: 5 % sin marcas de alcance
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ESPECIFICACIONES TÉCNICAS

APLICACIONES

• Tipo de vía: Ferrocarril de alta y baja velocidad, TRAM, Tren urbano, Tren de 
mercancías

• Inspecciones
- Sustitución de la inspección diaria (patrulla)
- Inspección de mantenimiento

• Mediciones
- Medición de la altura de grava
- Medición de hundimientos

• Respuesta a emergencias
- Desastres
- Inundaciones
- Monitoreo de seguridad e incendios
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VIDEO CLIPS

HISTORIA DEL DESARROLLO

< 1er prototipo: enero de 2022 > < 2do Prototipo: Noviembre 2023 >

< 3er Prototipo: Abril 2024 > < Unidad homologada: septiembre de 2024 >

www.vianorte.cl


	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4

