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La fonction principale du robot Skypod est de bnmpr‘b(.dhkau.fuﬁ. .lf.s..stleta}.e)'../u.dhﬂz-g Ce robot fait partie d’'une
flotte de robots qui peut atteindre .'].QQQ unités. Le paquet transporté ne peut pas avoir une masse qui excede
..BQ."L% et un encombrement M’(L‘(\W/\ a .GO!Q.‘(...&QPX.}SQ.MMQ’. Les déplacements au sol sont assurés par
lml et la stabilité par ZV\?%/&.\O'M , la vitesse de déplacement est C&w‘éwt. Et égale a Zm/A. Pour

accéder od déposer des paquets le Skypod doit pouvoir se déplacer \(.&'.)h ..... sur les racks ou sont stockés les

-~
paquets. Ce déplacement est assuré par un systéme composé de @%W qui sont%%»&m.. sur des chaines
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