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W  
 

Zesz
 

 
zorganizowali studenci i pracownicy Katedry 

 
dziedzinach techniki, takich jak: 

- ynierskich, 
-  
- biomechanika, 
- hydromechanika, 
- termodynamika, 
- robotyka, 
- informatyka, 
- optymalizacja, 
-  

om naukowy prac, Komitetowi Redakcyjnemu za przygotowanie 
zeszytu naukowego do druku i wersji elektroni
a Komitetowi Organizacyjnemu za przygotowanie obrad konferencji. 

za 
przedstawicielom firmy MESco Sp. z o. o. 

i potrzebie organizacji h dyskusji 
w 
naukowych. 
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MODERNIZACJA MANIPULATORA ROBOTA EKSPLORACYJNEGO 
 
 

 
 

 
    

 
Streszczenie. 

 

konstrukcji, co przedstawiono w niniejszym artykule. 
 
 

MODERNIZATION OF MANIPULATOR FOR EXPLORATION ROBOT 
 
Abstract. The aim of the project was to improve the manipulator of an exploratory robot 
prepared for the students rover competitions. The experience gained during the debut at the 
competition, and new rules made it necessary to carry out modernization the existing 
structure, presented in this paper. 
 
 
1. Wprowadzenie 
 

stronomiczne 

kres ostatnich 60 lat 

[1]

nym miejscu. Z tego powodu 

an Rover Challenge i 
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2. Pierwszy prototyp manipulatora 
 

[2] 

z 

manipulatora zosta

odpowiednie gotowe przek

z 

 
 
 
3.  
 

konstrukcyjne (Tabela 1). 
 
4. Identyfikacja potrzebnych zmian 
 

w konstrukcji prototypu: 
 

i drugiej osi na m  
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 Opracowanie alternatywnego, do

ROS. 
 

 
 Opracowanie nowego algorytmu sterowania na platformie Arduino Mega 

i zintegrowanie jej z nowym systemem sieci ROS. 
 

Tabela 1 a 
Table 1. Assumptions on the design of the manipulator 

 
Parametr  Uzasadnienie 

 1,2-2kg  
(bez chwytaka)  

robocza 
-0,1 do 1,5m (w 

 
- 
0,4m do 1,5m 
-  

360 stopni zakresu 
pr
poziomej 

robota oraz umieszczenie ich w dedykowanych 
pojemnikach na robocie 

 
wyprostowanym 
 

Masa 
 

Max 12kg 

Zasilanie Elektryczne, max 22V Wykorzystanie 22V akumulatora, oraz przetwornic 
12V i 5V  

System 
sterowania 

Kinematyka prosta Koni

pozycji chwytaka. 
 
 
5. Zmodernizowany prototyp manipulatora 
 

opraco

z  

i T App Inventor.[3]
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Rys. 1. Zmodernizowany prototyp manipulatora 

Fig. 1. Modernized manipulator prototype 
 
6. Testy weryfikacyjne 
 

  

wynosi oko -
-

 
 
 
7. Podsumowanie  
 

ale pozwala na 

Wykorzystanie sklejki 
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