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仕様

	
	標準
	オプション

	全長
	400mm
	

	全幅
	400mm
	　

	全高
	830mm
	　

	最低地上高
	80mm
	　

	質量
	15kg
	　

	ペイロード
	10kg
	　

	本体材質
	引抜アルミ材
	　

	バッテリー
	リチウムポリマ14.4V
	ニッケル水素14.4V

	消費電力量
	40W/h
	　

	本体稼働時間
	2.8時間
	　

	標準充電時間
	3.2時間（充電器１台の場合）
	50分（充電器４台の場合）

	駆動方式
	2軸駆動　倒立振子
	　

	タイヤ
	空気入りタイヤ
	　

	車輪直径
	330mm
	　

	車輪幅
	40mm
	　

	ステアリング
	差動操行
	　

	ギア比
	７対１
	　

	旋回半径
	240mm
	　

	回転半径
	0mm
	　

	最高速度（毎秒）
	1000mm/s
	　

	走行可能な段差最大
	20mm
	　

	走行可能な溝最大
	100mm
	　

	最大登坂角
	20％
	　

	使用環境
	屋内/屋外
	　

	ジャイロ
	標準装備
	　

	GPS
	標準装備
	　

	磁気コンパス
	標準装備
	　

	小型パソコン
	標準装備
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