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Prima di iniziare adtilizzareil robot & obbligatorio
leggereattentamenteil presente manuale di istruzioni.

La garanzia di ubnuon fureionamento e della relativa sicurez;
delrobot e d chi lo utilizzasono strettamente dipendenti
RIf t QI Liditute@elistruzigny S
contenute in questo manuale.

[ Q dz& @botlRS.Roe vietato ai minori di anni 18

llrobotRa.Robhb 9Q | b DLh/
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PREFAZIONE

Gent.mo Cliente,

Innanzituttograzieper aver acquistatdra.Ro

Ra.Ro.6 un robot progettato e realizzatada NuZoo Robotics Srl a&d stato espressamente pensafer la
videosorveglianzanobile,il controllo degli ambienti éa sicurezzan generale

9 (na piattaforma robotica mobildi nuovagenerazionein grado di muoversh modo autonomo o controllato
siain ambientiindoor cheoutdoor, eseguendmercorsi definitio attraverso una giuda da remat®ispone di
una moltitudine di sensoricome @ esempiof ofstacle avoidanceuna telecameranobile perla navigazione
autonoma ed il riconoscimentoR St f QF Yo A Sy @ S u® aiddavidivo laghitinfvo dedicato alla
sorveglianza. Grazie alle tecnologi@piegate il robot Ra.Ro.consente una facile integrazione con le
infrastrutture tecnologiche gia presergul mercatg cosi da consentiran utilizzoimmediata | sistemi di guida
realizzaticonsentendo di poteeffettuare operazioni complessdaremoto, in modo semplice e naturale.

Un sistema di localizzazionkuibile siaindoor che aitdoor e un sistemadi autobilanciamentobrevettato,
rendono h soluzioneRa.Rorivoluzionaria Una dotazione di bordo scalabile egassibilita di integrarlo con le
OSYiNItA 2LISNIGABS RSA RAGSNEA AadAGdziA RA QGAIAE L yT

" %. %21, ) 4]

Prima della messa in funziorkl robot & indispensabile che gli utilizzatori leggano, comprendano easegu
scrupolosamente le disposizioni che seguono. Il fabbricante non risptirddani arrecati a personepsee/o al

robot se utilizzato in modamon conforme a quanto indicato nel MaaiuS RRS& 2 Q2 ( @dnblio RA  d:
sviluppo tecnologico, la casa tmstrice si riserva di modicare il robot senza preavviso snzaaggiornare
automaticamenteil manuale. |l mancato rispetto delle istruzioni operative e delle prescrizioni di sicurezza
contenute nel presente manuale solleva il fabbricante da qualsiaponsabilita.

CONSERVAZIONE DEL MANALE

Lt alydzZ S RQ! a2 iSe paiteyintedréié del rabpsarapriadtdinkcéssario conservario
maniera adeguatan luogo sicurce di facile consultazionelurante tuttatutto il periodo di utilizzadel robot I
manuale deve sempre essere a disposizidintitti gli eventuali utilizzatori

Si garantisce la conformita del robot alle specificheald istruzioni tecniche descritte nel amuale akh data
RQSYA&aha 2y Sl rdkd hdll2suaavil&iane gdnicapotra subire modifick tecniche anche rilevanti
senza che il Manualengaaggiornato
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Pertanto si suggerisce di consultdteito Www.Nnuzoo0.it per informazioni relative alle variazioni e/o
aggiornanenti eventualmenteeffettuati.

AVVERTENZE DISICUREZZA

9Q ySOSaal NA2 &S3dzi NB adoSserkasdé prdiziuziodi fi karaljtedeigenbidpdedzateli | ( S =
y St t Qdizjualinduépiattaformao macchinarioln particolare:

1 Leggere attentamente il manuale per conoscere il funzionamento del rdebtispositivi di sicurezza
e tutte le precauzioni necessarie affinché sia possibile un impiego s@deguato
9 Acquisire piena conoscenza del robot e mantenerlo con cura.

FORMA GRAFICA DEGLI AVVERIMENTI SULLA SICUREZA

Al fine di poteridentificarei messaggi relativi allsicurezza £ f QA y pr&éhié anka$ aranno utilizzati i
483dz28y A AAYo2fA INFFAOA RA ASIAYIELT ARSdilizadraa KIyy
fini di un uso corretto e sicuro del robot.

Rischi residui Prestare attenzione Suggerimento
Evidenzia la presenza di Evidenzia norme Una zona del testo
pericoli chepossonocausare comportamentali daadottare particolarmente interessate,
rischi residui ajuali onde evitare danni al robot e/o contenente consigli o

fQdzGAE AT T I G2 f QAYVaA2NHSNS H suggerimeti per il miglior
attenzione ai fini di evitare pericolo utilizzodel robot
eventualiinfortuni o danni

materiali

PRODUZIONEE SERVIZIO ASSISTENZA

Per qualunque inconveniente o richiesta di chiarimento contattate senza esitazioni il Servizio AssBGtesiza
facendodisparete di personale competente e specializzato, attrezzature specifiche e ricambi originali.

NuZoo Robotics s.r.l.

Via Asiag@0,20128, MILANQItaly
Tel.+39 02 30316976

WWW.NUZO0O.it iInNfo@nuzoo.it
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UTILIZZO INDOOR& OUTDOOR

Il robot pud operare in ambienti interni edsterni,anche in condizioni avverse (pioggigavere) con un grado

di protezionelP54 Anche se idoneo ad operalef f QS peil B MBORRS 9QSaaSNB LINBGAAG!
stazionamento e ricarical copert& ' f NA LI N RI ff QSall2aArl Az2zyS RANBGGL
grandine e polvere)La temperatura di utilizzdel robot & compresa tral0° e +45°. Per quanto riguarda la
temperaturaminima e massima in faserittarica, questa verra approfondita nella sezi@pecifica (Dcking.

DESCRIZIONE deROBOT

MODELLI DISPONIBILI
Il robot Ra.Roé disponibile in due differentionfigurazioni

4 Ruote motrici dngoli

&

g 9

MOD: TK3013

MOD: 4W3013

Modelli Ra.Ro.
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Salvo specifica indicazione, le immagini presenti in questo manualeanam® indicative del
modelloRa.Rovisualizzatoe come tali sono da considerarsi di puro riferimegémerale

Ra.Ro.concentra una moltitudine di sensori e periferichiili a ¥ 2 NJ/authid®miain€zessariaal controllo
efficiente ed affidabile del robot da remoto. Tutta la telemetria interna viene costantemente verificata e
memorizzataal fine digarantire il pienofunzionamentq identificando e segnalandeventuali malfunzionamenti,
manomissioni, ribaltamenthdotti o accecamenti.

| principali dati vengono periodicamente inviati al server che ne verifiedori € se necessarianvia i relativi

2

allarmi. | principali componenti del robatono:

T y
*“’ﬁ
i

0/
[
“

ID NOME DESCRIZIONE

| numerosi sensori di ultima generazionievano i dati ambientali, telemetricaumentano
la stabilita del robotevitandone il ribaltamento (sistema brevettato). Rlevano la
1 | Sensori conformazione &t t QI Y pake® yiliéhi, d@stacqli per le attivita di navigazione,
rilevano movimento incendi € manomissioni. A robot fermo funzionano da sen
interattivi ad alta precisione.

Localizzatoresatellitare integrato. Funziona inOutdoor, fornendo una precisionéli circa

2 | GPS 10m

Ra.Ro.integra un faro luminosoad alta efficienza(10w), con tecnologia a LEDper

3 | lluminatore illuminareoggetti fino a 50m di distanza

9 (n sgnalatore acustico integrato in gradorgirodurre suonj pronunciare frasiettate
4 | Speaker RSttt Q2LISNI (§2NB NBY 2, isegnalamdventh d Snomalke yail sB@mig
Supportae 5 lingue principaliltaliano,Inglese,Francese, Tedesco e Spagnolo

Perrisponderealle differenti tipologie di utilizzo, la struttura del robot e predispostaper
Ruote ol f QA Y HaNel Budte motrici oppure di cingoliad alta efficienza.Perun utilizzoindoor &

S cingoli suggeritof QA Y ldl&ArRote motrici, mentre per f Q 2 dzii Biry@iNarartiscono
maggiorsicurezzger di impiegosui diversiterreni.
6 | Smart Le 2 camere HD disponibili si muovono in maniera indipendente Grazie agli algoritmi
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Vision

FLILRAAGI YSY(GS AYLX SYSyi(l G§A Qrepledeizd doande2di
connessione ridotte. Ra.Ro. integra un video server certificato,consentendo Iq
registrazioneS f QI NI & di@rsd dreAd2wiiéo e di screenshot ad alta risioloe
/2y £ QF3AFAdzy Gl RSt Fdzyl A2yl Ie fiplesevidedNad
occhidi specifici (come ad esempio @liculus Rift), permettendo una visione realist
RQAYAASYS®

DISIMBALLOE MONTAGGIO

Il robot viene consegnatol f f QA yuh Sppysko intballo Se durante il trasportaovesse
subire dei danneggiamenti, € necessario individuarlcomunicarliprontamente al produttore
prima ddla messa in funzione del rob@ww.nuzoo.i).

VN

In caso di trasporto del robot per ragioni di manutenzione e/o di riparazi
sia presso la sede di Nuzoo Robotics che uno dei propri centri autor|
R2ONX Gl aaldAarglySyasS | @g@SyaANBE Of
consegna del robot stegs

1x

Ra.Ro. Docking station Manuale di uso e manutenzione

1x 1x

Contenuto della confezione

Ly g2t aGr G2fd2 Af NRoz2d RIEffQAY !‘
avvitare ledueviti lateraliper fissarda parte superioreella posizione corretta.

Pl

CAaal 33aAz
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ACCENSIONE e INSTALLAZIONE

Dopo aver verificato il corretto montaggio e letto con attenzione la sezRMBIENTI e NORME di UTILIEZO
possibileprocedere con la prima accens® Il robot &€ dotato di un interruttore generale e di un pulsante di
accensione e controlld?rocedere come di seguito indicato:

1-

Attivare £ QA Y G SNNHzi G 2NB 3ISYySNI &S RA |
inferiore R S f { (Qumwbts putsante va disabilitato durante il trasporto o p
conservare il robot in caso di lunghi periodi di inattivita

Dopoavet G G A @I G2 Ml @oyetefuddlbiziapidoNkEASH¢Ile luci,
perindicae che éstato correttamente acceso.

Verificare c& f QA y i S NNz § ®irgd rosBoA sia lain@ta) 8vlefo;  Fungo rosso di protezione
deve esserén posizione sollevatécome nella figura a la)pin caso congrio

ruotare lo stessan senso antioraripcome indicato sul connettore;osi
facendosi armera automaticamentéuranteil normale us, questi due
interruttori vanno lasciatnelle posizioni indicatgui sopra(fungo rosso
armato einterruttore generaleattivo).

Tenere premuto il pulsante di accensione per @no 5 secondiSi
notera che, durante primi secondi di pressione dellsante la luce
interna aumentera di intensita progressivamente, per poi passare ac
breve lampeggio, corrispondente al boot del sistema Interruttore generale di alimentazione
INP620G LR2AATAZ2Yl A Y2G2NR R3&ni S OF YSNB FNRYiOl f YSy
read¢ SR ST7TS( FldxBHoda¢ ludR 2Quiksto andica che
robot & operativa

Perle istruzioni su comeonnettersi al robot vederéa sezione CLIEN
DI CONTROLLO

Pulsante di accensione

Per i dettagli sullo stato luminoso del pulsante di accensione, si rimanda alla desci
indicata nella sezione AUTONOMIA

Ly OFaz2 RA LISNRAGEFE RSftf QAyRWMBSBA INRETE fo DR
MODE)
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MESSAIN RETE(o DEMOMODE)

Eseguendo passagoili seguito indicati & possibile OOS RS NBE @St 2 &larvwely delSobdt.fiff QA y (i
questo modo, ad esempio, sara possihitdizzarloper finalita dimostrativesenzadoverA Y L2 a G NB Q7
infrastruttura di rete6 5 9 a h  a h flossibi®invéc§ seguendo il punto 4, registrare il robot ad una
determinata rete(MESSA IN RET&) uro specificdP.

| passaggi da seguire sono i seguenti

1-

2-

Effettuare unnetwork resettramite il marker visivodedicato(vedi appendicel). Posizionare il marker
frontalmenteal robote attenderecheinizi a comunicard conto alla rovescia.

Al termine del conto alla rovescidl robot diventaun access point erea una reteWi-Fi, chiamata
SaferAir con il DHCRittivo. Tramite un PCaccedere alla reté&aferAir che & aperta e non richiede
password

Connettersi al robot attraverso un BROWSER(suggerito € “>> ) RA 3 A { lindiRz2o  Q
http:// 192.168.250.1

Una volta connessaccedere al menSETTINGS effettuare una ricerca dellgVi-Fidisponibilicosi da

poter registrare ilrobot nella relativa retesceltab 9 Q L2 aaA oAt S dziAt AT T I NI 2
indirizzolP specifico. Premendo il pulsarf@®NNECTrobot riavvia il servizio rete risulteraregistrato

nella nuova rete definita.

Per maggiori dettagli fare riferimento alla sezione (CLIENT di CONTREETUNGS)
9Q LI&aaAoAtS NRARLISGSNBE S Aadil Nddelaprgckdui |- €
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CLIENT diCONTROLLO

I yinGportante innovazioneapportata del robot Ra.Ro¢ la tecnologiad O -k S §oavérala
totale assenzali software di controllo specifici,app dascaricaree/o installare Latecnologiae
inoltre disponibile per operare in modalita Touctré&en, ovviamente a condizione che sia
disponilile sul dispositivo utilizzato.
Per avviare una nuova connessione dambot Ra.Roe necessari@prire un browser \ el
(suggerit) S RAIAGENB f QAYRANART T 2 Lt RSt NRo2id® (St O2vy
unausernamee unapasswordper accederelaremoto al robotin totale sicurezzgusername admin- password

admin, sono le credenziali di defaylfome illustraton figura:

Autenticazione nchiesta

I r
L

| server Bitpaf 192, 168.0.158 richiede un rome uterie ¢

ura pasaverd. B servar dichiana: Wha ane you 7.

. ]
W urbenba: | DOl

fasaveand

Accedi Annulla

La password viene impostata nel momento della configurazi
e installazione del robot. Per maggiori dettagli o per impost

una nuova password, fare riferimento al paragrafo SETTINC

Dopoavereinseritocorrettamentele proprie credenzialicomparela seguenteschermatgprovvisoria:

NUZOO

ROBOTICS
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Dopoaver atteso 5 secondj si viene direttamente collegatialla schermataprincipaledel CLIENTi CONTROLLO
di seguitoindicata

Leareeprincipalidel Clientdi Controllosonole seguenti:

=

Movimento ¢ areadedicataal controllo del movimentoe dellavelocitadel robot

2. Barradi stato ¢ areachecomprendelo stato dellabatteria, della connettivita, delle
lucie le modalitadi navigazione

3. Tab CAMERAc schedaper la gestone delle telecamere,R St t QA f & de¥ah

qualitavideo

TabAUDIO¢ schedaper la gestionedello speaker

TabNAV(¢ schedache permette di sceglierda modalitadi navigazione

6. Settingsg pulsantecherimandaallapaginadi impostazionidel robot

S

sfruttandocosiin modalitaminimalele feature del robot. Sisuggeriscali utilizzarequesta

@ In casodi bandalimitata & consigliabilecliccaresullascritta T ry minimal web interfaceé <
modalitasoloqualorasi evidenzinograviproblemidi connettivita.

1- MOVIMENTO

Ly 1jdzSadQlFNBF & 1J2aairoAtsS O2YFYRIEINB S Ydz2z2 SNBQ Af |1
possibile interagire attraverso il click del mouse, oppure attraverso il touch dello schermo.

[ § Y2RIfAGEL RA AYyGSNITA2yS O2y 1jdzSadaQl NBF @FNAFyYy2 .
possibili(MANUALE, SMART DRIVE, AUTONQONM¥anti laterali per ruotare a destra, o a sinistra, di 90° e il
pulsante per effettuare la retromarcia, sono utilizzabili sono nella modalita MANUALE e SMART DRIVE.
Approfondiramo queste tre modalitaella sezione NAVIGAZIONE.
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2- BARRA DI STATO

Le iconechecompongonda barradi statosono le seguenti

ICONA DESCRIZIONE SET ICONE
#Z— | Connessione WFi —

o Questa icona indicta qualita del segnale Wii. Posizionandog N _
A2LINI f QAO2yLF RSttt NBGS @A| Connettvitaottima
dettaglio dellagualita della rete edl nome (ESB) dellarete Wk
Fi a cui si e collegati. Ecco un esempio

>
Connettivitd media
In SETTINGSSYSTEM é possibile cercare altre retFiVl pass
da eseguire per mettere in rete il robot sono spiegati n¢ -
sezione MESSA IN REGBEMOMODE) .
Connettivitd bassa
L ]
Connettivita molto bassa
Nessuna connettivita
ICONA DESCRIZIONE SET ICONE

Stato della batteria

Questa icona indica lo stato della batterRosizionandosi sopr,
f QA Qilly [batteria vengono visualizzate l@nformazioni
dettagliate circa i consumi istantanei dei differenti canali

Batteria carica

FftAYSYGdlrT Az2ySs A RSGGI 3t A
stimata, calcolatasulla media dei consumavuti sno a quel
momento.

Battery: BeX discharging

[

Batteria scarica

Battery end time: S5h 48m
Power drawn:

36.349W
Tension: 26.5V
Temperature: 38°C

500mA [86eA [356mA ouA [out]

Batteria in ricarica

Ra.Rol.0ca | y dzI f & mahQelziche
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ICONA

DESCRIZIONE

SET ICONE

Qualita video utilizzata

Questa icona indica la qualita video impostata in base
velocita della rete. In questo modoe ci si adatta
automaticamentealla rete utilizzata ottimizzando la bandg
utilizzata

Questa parte verra approfondita nella sezidéSTEMA VIDE

Qualita
veloce

impostata per rete

Qualita impostata per retedi
media velocita

Qualita
lenta

impostata per rete

ICONA

DESCRIZIONE

SET ICONE

Modalita di navigazione impostata

Questa icona indica la modalita di navigazidmgpostata tra
MANUALE, SMART DRIVE e AUTONOMA. Le differenze tr
modalita verranno approfondite nella sezione NAVIGAZIONE|

o]

Navigazione manuale

i &
# 4
i L

Smart Drive

g

Navigazione autonoma

Ra.Rol.0ca | y dzI f & mahQelziche
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ICONA

DESCRIZIONE

SET ICONE

vdzSaidl

3

AYRAOI

{G1rG2 RStftQAffdzYAy !l (12NB
AO2Y I 6skionandol il
Y2 dza S & dppdri@ hnChdx/chéndica se la luce & spent
accesa in modalita automatica.

AQpe

Faretto LED Automatico.
Si accende quado la luminositd)
esterna scendesotto una soglig
prefissata. lrobot attiva questo
stato ogni qualvolta si avvia ung

connessione remota

Q

Faretto LED Spento

Faretto LED Acceso

Esistono delle icone aggiuntive che possono comparire nella barra didstiante il normale funzionamento del

robot:

ICONA

DESCRIZIONE

Icona del Joypad

Questa icona indicacle QA Y i SNF I OOA I K
utilizzabile per muovere il robot

Se si passeon il mouse sopra questa icoreymparira in urboxf QA Y'Y I 3 A
joypad attraverso la quale sara possibile vederefl@zionalita di ogni singol
tasto.

NA O2y 24

LO2yl aGaftSSLAy3IE

Questa icona indicahe il robot staper entrare in fase dstandby. | diversi livelli
energetici del robotverranno spiegati successivamente nella sezione AUTON
E RICARICA

«2

Camera termica
Se il robot € dotato di camera termica, cliccando su questa icona sara po
visualizzare il suo stream video.

Un altro tipo di avviso che pud comparire n@la NNJ RA &dl 42 & Af

qui sotto:

Gol NYAYIE D
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Queste tipologie di avvispossono segnalare sia eventuali malfunzionamenti del robotf sal OO RiA Y Sy (i ;

&[2@99]: Navcam motion detect

determinati eventi. Ogni warning composto da un codice univoco e da una frasel@hmappresenta
Nella tabella sottostante riepiloghiamaliversiwarning che possono comparire:

CODICE AVVISO DESCRIZIONE

1000 Docking station error Docking station non ricarica la batteria

1001 Battery alert Batteria sotto la soglia criticag 2%)

1002 NavCam Blind Camera di navigazione offuscata

1003 Head cam blind Camera video server offuscata

1004 Head cam move Rilevato movimento dal video server

1005 Ribaltamento Ra.Roribaltato

1006 Laser scanner blind Laser scanner accecato

1007 Disk full Disco di sistema quasi pieno

1008 Head cam alarm Allarme generico video server

1009 Termo camera motion detect Rilevato movimento dalla camera termica

1010 Axis sound detect Rilevato allarmesuono dal video server

2000 Urto ¢ manomissione Rilevato uno shock via IMU

2001 Fungo schiacciato

2002 Problemi R2P R2P non risponde

2003 Problemi PowerBoard PB non trovata

2004 Problemi pan navcam | motori (_Jlel pan della camera di navigazion
nonfunzionano

2005 Problemi tilt naveam | motori Qel tilt della camera di navigazione
non funzionano

2006 Problemi pan head cam | motori del pan_della camera del video
server non funzionano

2007 Movimento via laser scanner Rilevato un movimento via lasecanner a
robot fermo

2008 Temperatura alta Temperatura PowerBoard superiore a 50°

2009 Movimento via naveam El(l)i\(/aato movimento dalla camera di naviga

2010 WiFi low Potenza del segnale Wi basso

2011 Problemi powerboard Prob_leml di inizializzazione di alcuni compg
nenti della PowerBoard.
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3- TaABCAMERA

Questa scheda contiene i comandi principali della parte video del robot e permette inoltre di gestire

f QAT f dzZYAy L i2NB® [ AO0OKSRI etandrd di favigazidried yaRamer® @eSvidaohA &
Server.

Ecco leduetipologiedi schedacon i relativi comandi

Scattare una foto | @
0] Ej gt
&. -) Movimento della camera

> Accendere/spegnere (solo orizzontale)

l'illuminatore

\ % Muovere la camera di

navigazione

Scelta della camera
Camera
navigazione/Camera HD

@ (—|Sceltadeltipodibanda| ‘ a @

Camera di navigazione Camera del \eo Server

4- TABAUDIO

Conla schedaAudio & possibile far riprodurre Ra.Rouno dei suonifra i quattro precaricatioppure fagli
emettere una frasein una delle 5 lingue disponihilLa scelta della lingua avviene selezionando la bandierina
corrispondente.

Suoni predefiniti:

1) Clacson

2) Sirena

3) Telefono

4) Richiestadi identificazione

TTS (Text To Speech): inserire
qui il testoche si vuol fare
riprodurre dal robot

5- TAB NAV

Attraverso questascheda € possibile, tra le tre proposte disponilsiiegliere lanodalita di navigaziongiu
adatta ! (G NJF GSNRA 2 findtke(pasyibile afiitanFeS disattivare il laser scanree. tre modalita
verranno approfondite in seguito.
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6- SETTINGS

Questa sezione permette di modificare le iogpazioni di rete dedobot, controllare lipower management e la
gestione utentiPer maggiori informazioni contattare il produttore

SISTEMA VIDEO

Il robot Ra.Roé dotato di sistemi di visionehe lavorano in paralleJagnunodei quali éspecificoper funzioni
differenti. Tutti i flussi video convergono attraver§oQ dzy” A ( tcheQdogoiadetné &timizzato i parametri
(luci, contasti, saturazioni) per renderli piu efficientonsente di integrare questi flussi vidatle restanti
funzionalitagestite da remoto
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Iy Q lirhpidridite funzionalitadi Ra.Rosta nellapossibilita di modificare dinamicamente i flussi video i tempo
reale, permettendo cosi al robot di adattarsi alla banda preséntun determinato istantegosi daoffrire una
0dz2 y | & dz&d S Ndn SdgiL38usAoBeyDO Sguito una tabella riassuntivd@elle richieste di banda
dell'interfaccia grafica di controllo.

¢Lth /' hbb9¢cecL| .!b5! ag 9{9atlL

Clhad| 2 aCcA k L

[ F NBI o q
[ ¢BD

aAR

1 5{[ @S¢
(t2¢6 ,

L5{[ ad| |
@ 51¢L o
AYVAY ah59a p
a

51 & D 4 opa Y

Il passaggio tra le modalit&ast, Medium e Sloa A 2 G GA Sy S | ASYyR2 &
cliccando sulle relative icone. Al contrario, la modalitd Minimal si attivacahento
della connessione iniziale. Per approfondimenti vedere la sezione CLIENT di

CONTROLLO.
In base al tipo di cameraj attivaautomaticamente un sistema di avviso per segnalare
tampering, accecamento 0 manomissione.

In qualsiasi momento e con quisi flusso video visualizzato, € possit
effettuare la cattura istantanea dello schermo in formato JPG con un sem

/[T L/IY &adzZfQAO2yl LIRaAradalr ySttl a
scaricata nella cartella DOWNLOAD del proprio sistema.
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