B MekKo =
MI R

Autonomous Mobi Il e Robot s

Me!<o www. mekosr | . it

© MEKO SRL - Riproduzione riservata - Materiale ad esclusivo uso interno
ROBOTICA COLLABORATIVA




B Meko u

MI R (Mobil e I ndustri al Robot)

A 2013 Fondata a Odense, in Danimarca +10 anni di esperienza

A 2015 prodotti e venduti i primi robot MiR 100 + 9.000 Robot implementati
220 distributori (Me.Ko dal 2019)

L'attivita prevalente e lo sviluppo di AMR

A 2016 MiR Hook e apertura ufficio regionale a New York

A 2017 MiR 200 e MiR200 Hook, apertura uffici regionali a
Barcellona, Shanghai e Singapore

> > D>y >

A 2018 viene acquisita da Teradyne, lancio MiR500

A 2019 Mir 1000, apertura uffici regionali a Francoforte e
Tokyo

A 2020 MiR 250

A 2021 MiR600, MiR1350, MiR250 Hook

A 2022 software 3.0, fusione con Autoguide Mobile Robots
A 2024 MiR1200 Pallet Jack
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AMRA(Qt ononvmibs | e RoboA)t o maGu& ditd\eedh i)c |

A AMR navigano utilizzando una mappa
precaricata e possono evitare gl
ostacoli (persone o cose) attraverso
una sensoristica dedicata (camera 3D e
Laser Scanner). Adattano il percorso in
base alle condizioni circostanti

A AGV necessitano di una «guida/binario»
posizionata a pavimento. In caso di incontro
con oggetti e/o persone lungo il percorso,
'AVG si ferma non potendo aggirare
I'ostacolo

— L
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AMRAQYt ononvobg e RoboA)t o maGuedd\eédh i)c |

A |l percorso piu efficiente viene calcolato/determinato

. : . Il percorsi sono predeterminati perché vincolati da
dall'intelligenza dellAMR prima della partenza

una guide e/o binari.

valutando diversi parametri e risorse: livello batteria, A La modifica e inserimento nuovo percorso & una
distanza da percorrere, ostacoli, posizione attuale. attivita onerosa.
: . g : : A |l percorso non & modificabile dopo la partenza della
A Il percorso puo essere modificato in Autonomia, missione

anche dopo la partenza, in base agli eventi che si
potrebbero verificare.
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Gli AMR diI MI R (Mobil e I ndustr.i

A Sono dotati di Tecnologia e Performance per operare in
ambito | NDU S T Rdndhé R4/24hh 7/7gg con un
elevato grado di Affidabilita

A Non sono apparecchiature sviluppate per uso
Hobbystico

A Sono costruiti con componentistica elettronica
avanzata, telaio robusto pressofuso, sistemi di sicurezza
all'avanguardia, dispongono di una batteria di durata
elevate.

AE possibile accedere facilmente ai componenti tramite
scompartimenti estraibili per un servizio rapido e tempo
di attivita aumentato
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La Gamma AMR MI R

MiR 250 MiR 250 Hook

L=1350 mm L=910 mm H=322mm
L=800 mm L=580 mm H=300mm L=1130/1220 mm L=580 mm H=645/895mm

MiR 1350 MiR 1200 Pallet Jack MiR Mobile Cobot

L=1902 mm L=830 mm H=1998mm

L=1350 mm L=910 mm H=322mm

© MEKO SRL - Riproduzione riservata - Materiale ad esclusivo uso interno - www.mekosrl.it 6



B Meko

Nor mati va sul | a

Lal S ® 6 941 “Carrelli industriali — Requisiti di sicurezza e
verifiche — Parte 4: Carrelli industriali senza guidatore a
bordo e loro sistemi”, € la pi U mport amtr ena
I nt er n a per ioveiall eel sistemi di trasporto a guida
autonoma.

E stata pubblicata nel 2020 e si applica a fabbricanti e
operatori.

Stabilisce inoltre i r e q u i (RBeifdrmance Level) relativi
alle f unzidasi c ur dizveimli e sistemi a guida
autonoma, come il dispositivo che rileva la presenza di
persone, le modalita operative e il sistema di frenata.

Contiene anche la descrizione della procedura per la
riduzione del rischio e la validazione delle funzioni
automatizzate a garanzia di un f unzi o n asrnemueroo
pridgiguasdrir,@@in o madi veeoli e sistemi a
guida autonoma all'interno del rispettivo ambiente di
installazione.
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LanormaE N S D3 8-48&il fondamento per la valutazione
della sicurezza di si st @ imio nt r complessi per le
macchine.

Si tratta di una nor maondamentdb@acur ez
f unzi oea ardclade i requisiti uniformi a livello
internazionale che si riferiscono alla determinazione

dei Per f or maLnecveeiichiesti, all'identificazione
deicompondiobont rroilllecop@ihéai c urfiew z a
allimplementazione dellef unzdsemicur.ez z a
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Sicurezza AMR MI R

Utilizzano campi protettivi, il che significa che  Sono dotati di scanner laser che utilizzano per
la velocita determina il momento in cui npavigare in sicurezza.

reagira ad un ostacolo. Gli scanner laser consentono di osservare

Piu il robot si muove velocemente, piu grande  I'ambiente circostante e di evitare gli ostacoli

e il campo protetto che utilizza. durante gli spostamenti. Quando ti rileva, ti aggira.
Se rileva un utente o un ostacolo nel campo  Se tj metti davanti, il robot si ferma.

protetto, il robot si ferma.

4 proximity sensors in each corner

2 3D cameras

Pallet and feet detection

2 SICK nanoScan/microScan 3.

: B Detects objects
FoV:360° upto 30 min 0-1700 mm high
a plane at 200 mm EoV: 114°

height. horizontal view
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Funzi oni di S| c-li—+(erTvRheinldndScertifieck 3 8 4 9

Funzi one Mi 250 Mi 800* Mi $1350*

1) Emergency Stop PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 Pulsanti di arresto di emergenza

2) Overspeed PLc, Cat 3 PLc, Cat 3 PLc, Cat 3 Impedisce al robot di muoversi piu velocemente del limite di
sicurezza

3) Filed Switch PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 Cambio campo di protezione in base alla velocita

4) Personnel detection PLd, Cat 2 PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 Si attiva quando vengono rilevati ostacoli o persone troppo
vicine al robot

5) Speed Monitor PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 Velocita eccede 0,3 m/s con campi protezione off

6) Safeguarded stop PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 Utilizzo device esterno su input «Safeguard Stop»

7) Locomotion PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 Trasmissione continua dello stato robot fermo/movimento a
top module

8) Hold to run PLc, Cat 1 PLc, Cat 1

9) Mode selection PLc, Cat 1 PLc, Cat 1 PLc, Cat1 Control panel select 4 button

10) Pallet lift position monitoring PLb, Cat B PLb, Cat B Attivato se la velocita supera 0,3 m/s durante |'abbassamento
o il sollevamento dell'elevatore/trasportatore

11) System E-Stop PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 PLd, Cat 3 Utilizzo device esterno su input «System E-Stop»

12) Shelf lift position monitoring PLb, Cat B PLb, Cat B

13) Shelf detection PLb, Cat B PLb, Cat B
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B Meko _
Come ri esce a Navigazione 1 | MiI R

Il robot per navigare utilizza una combinazione di Tecnologie:

A una MAPPA precaricata in fase di installazione

A i propri SENSORI (Camere 3d, Laser Scanner) —
A la RETE Wi-Fi per ricevere le Missioni da eseguire S

Internet
—%

Office/operator network

Main Floor =
t (7]

fices

Factory floor network P

Ld

[Er——— =00/ ACCESS point

— 00

v - - - - - -

lllllllllll
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Mi R 250
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Confilgurazioni MI R 250

MiR 250 Shelf Carrier MIR 250 con Rulliera MiR 250 Shelf Lift

MiR 250 Karakuri
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B Meko
Caratter.

St

c he

Mi

R 250

Carico Utile Max
IP rating

Lunghezza

Larghezza
Altezza
Peso Robot

Larghezza corridoio

Larghezza corridoio per passaggio di
due robot

Precisione posizionamento su
contrassegno VL

Max Velocita
Autonomia Pieno Carico

Pendenza salita discesa

250 kg
21

800 mm

580 mm
300 mm
94 kg

Standard 1.450 mm
Migliorata 850 mm

Standard 3.000 mm
Migliorata 1.700 mm

+ 3 mm
2m/s
13 h

+ 5% 0,5m/s

Divario Superabile
Tipo Batteria (1,63KWh)

Rapporto di Carica

Numero cicli diricarica completi
Batteria

EMC

Norme Sicurezza

Funzioni di Sicurezza
Wi-Fi

Collegamento I/0

Scanner Laser SICK

Telecamere 3D

Sensori di prossimita

20mm
Li-NMC 47,7V 34,2 Ah

1:16 (10 min carica 2h 40 autonomia)

Almeno 3000

EN61000-6-2, EN61000-6-4, (EN12895)

ISO 3691-4, EN1525, ANSI B56.5, ANSI
R15.08

12 funzioni norma ISO 13849-1
2.4GHz, 5 GHz

4 input digitali, Max 2A a 24V
4 output digitali, Max 1A a 24 V
1 Ethernet port

2 unita nanoscan anteriore e posteriore

2 telecamere 3D

8
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MI R 250 Hook
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Configurazione MIR 250 Hook

A Preleva e deposita autonomamente i carrelli; ideale per
diverse attivita di traino.

A Sposta con efficacia prodotti pesanti tra diversi punti.

A Una soluzione sviluppata a brevettata da MiR: 1 > uni c o

AMRs unher c@tomapadittra.i no

A Ideale per carrelli con carichi alti, il baricentro rimane
basso.
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Configurazione MIR 250 Hook

A ldentifica i carrelli grazie a QR Co d & puo
prelevarne di diverse altezze e |i trasporta
autonomamente come definito dall'utente.

A Non é necessario cambiare i carrelli esistenti, basta
aggiungere un Q RC o d eela soluzione MiR250 Hook
sara in grado di trasportarli in modo efficiente.
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Caratteri sti che MI R 250 Hook

Trascinamento Max 500 kg pendenza 1% Rapporto di Carica 1:16 (10 min carica 2h 40
300 kg pendenza 5% autonomia)
IP rating 21 Numero cicli di ricarica completi Almeno 3000
Batteria
Max Velocita 2m/s
Divario Superabile Fino a 20mm

Massima forza di trazione del gancio 300 N

Altezza di presa 80-350 mm

Peso Robot 188 kg

Larghezza corridoio 2.250 mm e carrello da 700
x 1150mm

Larghezza corridoio per passaggiodi ~ 3.600 mm e carrello 800x

due robot 1.280mm

Autonomia Pieno Carico Finoa 10 ore

Autonomia senza Carico Finoa 14 ore

Tipo Batteria (1,63KWh) Li-NMC 47,7V 34,2 Ah
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Caratteristiche Carrello per MiIR

Figura 7.3 Vista frontale di un carrello (sinistra) e vista laterale di un carrello (destra) Al Cal’l’e”i devono essere dOtati di due rUOte fISSG e di due
ruote orientabili. Le due ruote fisse possono trovarsi nella
parte anteriore o posteriore del carrello

ADue uoftiesnsedplaar g ®st ecedoeei entinl
quella anteriore Questa configurazione determina un raggio
di sterzo piu grande per il robot e il carrello, ma offre
maggiore stabilita. |l parcheggio in retromarcia e piu
semplice.

Ve

ADueuoodri ennhabplaarip@st eredoékk s sne
g u e lalna e r:icanrqgeesta configurazione il raggio di

Tabella 7.1 Descrizione delle dimensioni del carrello nella Figura 7.2

Rif. Descrizione Rif. Descrizione .. < .
sterzo del robot e del carrello si riduce; e ideale per aree con
A Larghezza carrello: tra 400 mm e B Lunghezza carrello: tra 500 mm e
o ol svolte strette.
C Altezza carrello: fino a 1.800 mm D Distanza tra la barra di presa e il

pavimento: da 80 a 350 mm

E Lunghezza della barra di presa: F Larghezza della barra di presa: tra 15
almeno 350 mm mm e 25 mm
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MI R 600 e MiI R1350
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Configurazione MIR 600/1350

MiR Pallet Lift MiR EU Pallet Lift

Configurazione per trasporto Bancali Configurazione per trasporto Bancali EU

Vi deo Vi deo
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https://a.storyblok.com/f/230581/x/6187f1ed66/microstories-mir1350pickup.mp4
https://a.storyblok.com/f/230581/x/d3969102c7/microstories-mir1350palletrack-us.mp4

B Meko u

Configurazione MIR 600/1350

MiR Shelf Lift

Configurazione per trasporto Scaffali
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https://youtu.be/OmM7lFG_KqE?feature=shared

B Meko

Caratter.

St

c he

Carico Utile Max
IP rating

Lunghezza

Larghezza
Altezza
Peso Robot

Larghezza corridoio

Larghezza corridoio per passaggio di
due robot

Precisione posizionamento su
contrassegno VL

Max Velocita
Autonomia Pieno Carico

Pendenza salita discesa

600 kg
52

1.350 mm

910 mm
322 mm
240 kg

Standard 1.800 mm
Migliorata 1.200 mm

Standard 3.500 mm
Migliorata 2.700 mm

+ 3 mm
2m/s
8.30 h

+3% a1.0m/s

Mi

R 600

Divario Superabile

Batteria (1,63KWh)

Rapporto di Carica

Numero cicli diricarica completi
Batteria

EMC

Norme Sicurezza

Funzioni di Sicurezza
Wi-Fi

Collegamento I/0

Scanner Laser SICK

Telecamere 3D

Sensori di prossimita

Gap 29mma 0,5 m/s
Step10mm a 0,5 m/s

Li-NMC 47,7V 34,2 Ah

1:12 (30 min carica 5h 45 autonomia)

Almeno 3000

EN61000-6-4

ISO 3691-4, EN1525, ANSI B56.5, ANSI
R15.08

13 funzioni norma ISO 13849-1

2.4GHz 5 GHz

6 input digitali, Max 1A a 24 V
6 uscite digitali, Max 1A a 24V
Ethernet Port

2 unita nanoscan anteriore e posteriore

2 telecamere 3D

8
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Caratteri sti che—MR—1I350———

Divario Superabile 29mm a 0,5 m/s
Caltie Uil bk 1350ikg Tipo Batteria Li-NMC 47,7V 342 Ah
IPrating 22 Rapporto di Carica 1:19 (15 min carica 2h 15 autonomia)
Lungh 1
unghezza 350 mm Numero ciclidiricarica completi  Almeno 3000
Larghezza 910 mm Batteria
EMC EN61000-6-4
Altezza 322 mm
Norme Sicurezza ISO 3691-4, EN1525, ANSI B56.5,
Larghezza corridoio Standard 1.800 mm Funzioni di Sicurezza 13 funzioni norma ISO 13849-1
Migliorata 1.200 mm
Wi-Fi 2.4GHz, 5 GH
Larghezza corridoio per passaggio Standard 3.500 mm ok z z
di due robot Migliorata 2.700 mm Collegamento I/0 6 input digitali, Max 1A a 24 V
Precisione posizionamento su +-3mm 6 uscite digitali, Max 1A a 24V
contrassegno VL Ethernet Port
Max Velocita 1,2 m/s Scanner Laser SICK 2 unita nanoscan3 anteriore e
posteriore
AUUSMEIIE I CETee el Telecamere 3D 2 telecamere 3D
Pendenza salita discesa +-5% 0,5m/s Sensori di prossimita 8
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MI R 1200 Pall et Jack
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B Meko =
MI R 1200 Pall et Jack

Ril evamaht et Si curezza LuciSediinal azi one
Srutta il machine learning per rilevare i 9 Qrogettato per rispettare lo standarddi Utilizzaluci di segnalazioneper indicarele
pallet, consentendo il riconoscimento dei sicurezz SO3691-4 e offre una copertura sue azioni alle persone che lavorano
pallet termoretraibili con un rilevamento di sicurezzaompletaa 360 gradi Rilevaed attorno ad esso Cidconsentea chi si trova
rapido preciso e affidabile. ewtaghostacollflno all'altezzamassimadel ne||_e V|p|nanzed| (.:o_mprenderefacnmente

’ robot. la direzionee le attivita del robot.

e
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B Meko =
MI R 1200 Pall et Jack

Capadiattad er i a Faci lUei dazzar e

Grazieall'elevata capacitadella batteria e
alla capacitadi ricarica rapida, garantisce
un funzionamentoimpeccabilenei flussidi
lavoro24 ore su24, 7 giornisu?.

9 Qotato del software piu recente di MiR.
Si integra perfettamente con MIR Fleet
insiemead altri robot MiR

10 minutes charging
2 hour operations

'
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MI R 1200 P-&Slilcautr elzazcak

Garantisce la sicurezza del personale rispettando gli
standard previsti dalla ISO3691-4. E’ dotato di:

A Telecamere RGBD, LIDAR 2D e 3D che garantiscono
un rilevamento affidabile

A Copertura completa a 360 gradi da tutte le
angolazioni.

A Tecnologia 3D per garantire il rilevamento oltre il
pavimento compresi sbalzi.

A Una piattaforma software estensibile e aggiornabile

s B

MiR —
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Caratter

Max Payload
IP rating

Length
Widht

Height
Weight
Operational corridor width

Operational corridor width for
two robots passing

Min distance Pallets
Max Velocity

Active operation time with
max. payload

Pendenza salita discesa

1200 kg
52

1.934 mm
800 mm

2130 mm
810 kg

At max speed 2.350 mm
At reduced speed 1 600mm

At max speed 4.700 mm
At max speed 3 200mm

300 mm
1.5m/s
10 h

+1% a1.5m/s

stiche MI R 1200
Battery Capacity 102.6 Ah
Battery 3 pcs 48V Lithium-ion

Rapporto di Carica
Max Pick/Place Height

Safety Compliance

Wi-Fi
Collegamento I/O

Scanner Laser SICK
Telecamere 3D

Lidar 3D

114
85cm

EN ISO 12100:2010, I1SO 13849-1:2023, EN ISO
13850:2015, EN I1SO 3691-4:2023, EN IEC
61000-6-4:2007/A1:2011, EN IEC 61000-6-
2:2005/AC:2005, EN 12895:2015+A1:2019

2.4 GHz and 5 Ghz

3 unita nanoscan3 anteriore e
posteriore

5 telecamere 3D

1ontop

© MEKO SRL - Riproduzione riservata - Materiale ad esclusivo uso interno - www.mekosrl.it

F



B Meko u

Accessor |

Charger 48V Pallet Rack Carrello per Shelf Carrier

MiR Go Pallet Rack
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MI RGOrova | a soluzi one di C ul

fornitori terzi.

Sfoglia tra i sollevatori, i bracci cobot, gli
scaffali, i sistemi karakuri e molto altro dei
nostri partner MiR Go e prendi ispirazione o
trova la soluzione che stai cercando per
ottimizzare i tuoi processi logistici interni.

MiIR Go e un eco-sistema per le applicazioni AMR. Qui potrai trovare
ispirazione per diverse soluzioni e, se troverai un'applicazione adatta
alle tue esigenze, potrai facilmente metterti in contatto con i nostri

| robot di MIR sono altamente flessibili ed e
semplice  implementare  diversi  moduli
superiori. E facile collegare il modulo superiore
al robot tramite un I/OS accessibile e quattro
viti
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3 Software MIR

Robot Soft wa Mi Fl eet

Mi Frnsi ght

Sw per la gestione della Flotta
Robot MIiR

Sw per I'analisi storica delle
performance della flotta MiR

Sw gia installato a bordo per

la gestione del Robot MiR
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Robot S ofAtvwavoes s 1 o n |

MiR_250_MEKO
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Robot So-fStuwaemre 1 si one

& C A Notseare

Setup MIR_206000177 (L% 1l 0 posA: L25_CSIL_2_L posB: W._Sh

Stabilimento

A Possibilita di visualizzare in tempo reale il .
percorso dei Robots MiR

A Configurazione parametri del Robot

‘T e OYBET-CME
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Programmalzisecne®nil

A La programmazione delle missioni avviene tramite la selezione di una serie di funzioni
predefinite raggruppate per categoria (Move, Battery, Logic, Error Handling etc.)

<« O A Nonsicuro | 192.168.10.246/missions/d7d9458-19f1-11ef-bfe7-00012977e10d 2OA m = %

[ Blazor & Google [ Banner Engineerin 9 Mabile Industrial Ro... 5] DXM700-BIR1[Ind.. [7) SQlExpress B Schedule andauto.. [ Privileged Web Acc.. P Ergoswiss - PEMek  €) GitHub - DFKI-NI/m... [ German Research C.. (8} Global Summit Log. > ) Altri preferiti

MEKQ Changesite n 7.'-"S

Sezione Selezione
Funzioni Predefinite

Dashboards Demo Mission Go back save

Elevators 19 Move @ Battery g% Logic (@ Error Handling %+ Sound/Light © PLC [ E-mail 10 10 module g cart 1, Shelf i@ pallet /) Safety System

T @ Missions @ Test @ SamuExpo @ Dbemo @ sB

Groups Pick up MIR250 Shelf: Marker position: | URKRoWR  Marker type: | Asymmetric MIR250 shelf Sheif footprint: | MIR250 shelf footprint Mute All: |Muted Undocking distance: [=14

.
Maps i Move to | Unknown

Marker types i Move to [Unknewn| -

Mission scheduler lace MIR250 Shelf: Undocking distance: (100

Missions Sick up MiR250 She ion: | Unknown | Marker type: | Asymmetric MIR250 shelf| Sheif footprint: | MIR250 shelf footprint| Mute Al | Muted| Undo

Sezione «istruzioni»
Missione

Move to | Unknown .

.
Robots ! Move to | Unknown | .

Sounds Sy O S T——

Transitions ickcup MIR250 Sheif: Marker pasition: [IRKRGWR Marker type: [ASyMMEEHEMIRZS0SHEIf) sneir footprint: (MIRZS0 SHEIFTOBERANE) vure A1 [WGES) Undocking aistance: (51l

,
User groups 19 wove o [Uinknown) -

2 &2 & & 8 8 e @ & & ¢

Move to | Unknown | -
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& G A Nonsicuo | 19216810245 1194 f i f m o B B

Blszor G Google [ Sarmes Engineering  + Mobile IndustrisiRo... [ DXMTO0-B11 | In. SQUbipress B Schedulesndautn.. [ Privieged Web Acc. Ergoswiss - PRMek () GitHub - DFK-NUm... ) German ResearchC_ (&) Global Summit Log > aoi prefer

MEKO  Chiange site

Demo Mission Go back Save

% logic (D ErmorHandling ¥ SoundiLight < PLC [ Emall 10 IOmodule @ Cant .t shelf =R UR @ Pallet safety System

Samutxpo
Adjust localiza ™

Check position status
Docking
Mave

Move to coordinate

Planner settings

Relative move

- * _ B : Funzioni «Logic»

Switch map

« C a 19216810246 t 1 oot B R

Sax G Geogie [ BauwerEngineming = Mabit incatralfo.. [ CIOAPO0-87R1 saubfres B2 schetugnun. [ Prodeged Web Acc Ergormiss-FaMek () Gtbub - DFG-NUm.. (5 Geman Resewch C.. () Gl Summit Log > -

MEKO  Cange sito

Demo Mission Go back save

Error Handlin Sound/light < PLC [ Email 10 10 module ca L shelf I UR 3 Pallet afety System

Continue

Pause

Prompt user
Return

wait

Funzioni tipo «Move» : 2 e e
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Mi R FIl eet

A E'il software gh gestlong e supervisione MR | Fleet
della Flotta. Si occupa di pianificare e
schedulare in modo ottimale le missioni
di “lavoro” e le missioni di “ricarica”.
Pugestdiarel a 99 robot
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A E' un software basato su cloud che consente di
prendere decisioni basate sui dati, permettendo
di ottimizzare le prestazioni della flotta di robot
MiR e di ridurre al minimo i tempi di fermo.

A Questi dati possono essere sfruttati per
identificare gli schemi di comportamento dei
robot, ottimizzare il flusso delle missioni e ridurre
le inefficienze, con il risultato finale di aumentare
la produttivita e migliorare il ROI.
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API REST

API REST
<

MiR Fleet dispone di una interfaccia di comunicazione APl REST
per la comunicazione e invio comandi da sw di terze parti
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ME. KO |

Via Alfred Nobel 4
Noventa di Piave (VE)
info@mekosrl.it

www.mekosrl.it
+39 0421336857

Davi de Cal
+39 329 4591398
davide.cal@mekosrl.it

Fil i ppo Mariuzzo
+39 327 8953159
filippo.mariuzzo@mekosrl.it
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