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Symulator robota eksploracyjnego
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1.²ǎǘťǇ

2.DƱƽǿƴŜȊŀƱƻȍŜƴƛŀ

3. ObiektōŀŘŀƵ

4. Koncepcjasymulatorarobotaeksploracyjnego

5. Model symulacyjny

6.|ǊƻŘƻǿƛǎƪƻpracyrobota

7. Sterowanie i interfejs

8. Badania weryfikacyjne

9. Wnioskii podsumowanie

Plan prezentacji
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Genezapracy

IstniejepotrzebastosowaniaǎȅƳǳƭŀǘƻǊƽǿpodczasprzygotowaniaŎȊƱƻƴƪƽǿ
ŘǊǳȍȅƴȅakademickiejdo ǎǘŀǊǘƽǿw zawodachǊƻōƻǘƽǿeksploracyjnychtj.
EuropeanRoverChallenge(ERC).

Celpracy

Celem pracy jest opracowanie symulatora robota eksploracyjnego
ōŀȊǳƧŊŎŜƎƻnarzeczywistymobiekcie,ƪǘƽǊȅǳƳƻȍƭƛǿƛ:

Å zapoznanieǎƛťzȊŀǎŀŘŊŘȊƛŀƱŀƴƛŀtegotypu robota,

Å przetestowanieǎȅǎǘŜƳƽǿsterowania,

Å przeprowadzeniesymulacjiwybranychkonkurencjiǿȅǎǘťǇǳƧŊŎȅŎƘnazawodachERC.

WstŔp
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Zawody ERC

ƛƴȍΦ aƛŎƘŀƱ YƭŜƛƴŜǊǘ
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