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SKN AI-METH

% Od 2006 roku zajmujemy sie budows
autonomicznych robotow mobilnych.

** Coraz odwazniej poruszamy rowniez
zagadnienia nowoczesnego przemystu.

¢ Opiekunowie merytoryczni projektow:
¢ prof. dr hab. W. MOCZULSKI,
< dr hab. inz. P. PRZYSTALKA, prof. PS,
¢ drinz. W. PANFIL.
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PROJEKT

SILESIAN PHOENIX

** |nicjatywa studencka, powstata w 2018 roku.

** Dotyczy badan i rozwoju prototypow tazikow
planetarnych.

, MARS ROVER

« Jednym z celdw prowadzonych prac jest start
w miedzynarodowych zawodach tazikow
marsjanskich European Rover Challenge oraz
University Rover Challenge.

BY SILESIAN PHOENI

** Obecnie trwajg prace nad 3. generacjg robota.

SILESIAN PHOENIX
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Wyzwania dla .?’\

Jfa Z1 kéW ne rSj a3 ﬁ S k| C h EUROPEAN ROVER EHALLEBE

* Zawody skierowane do studentow uczelni wyzszych
Z catego Swiata.

** Zadania konkursowe oparte o misje tazikow
marsjanskich,,nowej generacji”:

g

%* autonomicznosc dziatania,

¢ pobieranie prébek gleby,

¢ pokonywanie wymagajacego terenu,
7

** interakcja z infrastrukturg przystosowang do
ludzi.

W TLE: FOTOGRAFIA Z EUROPEAN ROVER CHALLENGE 2019
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SILESIAN PHOENIX

PHOENIX |

» | generacja robota, powstata w 2018 roku.
¢ Udziat w finatach ERC 2018.

«* Modutowa konstrukcja.

** Podwozie ggsienicowe.

« Manipulator o 5 stopniach swobody.

»* Urzadzenie rdzeniujgce glebe.

Rys. 1. Wizualizacja robota Phoenix |
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SILESIAN PHOENIX

PHOENIX |

» | generacja robota, powstata w 2018 roku.
» Udziat w finatach ERC 2018.

«* Modutowa konstrukcja.

** Podwozie ggsienicowe.

«* Manipulator o 5 stopniach swobody.

»* Urzadzenie rdzeniujgce glebe.
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PHOENIX |

PODWO/ZIE

«* Wielozadaniowy robot ggsienicowy.
¢* Autor Adam Najewski [1].

« Uktad zawieszenia inspirowany bezzatogowym szybkobieznym
czotgiem Ripsaw, firmy Howe and Howe Technologies.

** Dobrze przetestowana  konstrukcja, @ ktora  wymagata
przystosowania do nowego przeznaczenia.

Rys. 4. Czotg Ripsaw, firmy Howe and Howe
Technologies
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PHOENIX |

MANIPULATOR

»* 5 stopni swobody, maksymalny udzwig 1,5kg.

» Przestrzen robocza o promieniu 1,5m umozliwia na
realizacje ruchow obrotowych i translacyjnych na
odpowiedniej wysokosci.

** Uktady mechaniczne opracowane z wykorzystaniem
analizy MES.

»* W wiekszosci wykorzystano elementy zakupowe.

« Do wytworzenia czesci jednostkowych wykorzystano
obrobke skrawaniem oraz druk 3D.

** Gtéwny mechanik: Tadeusz Caban. Rys. 5. Poréwnanie robota Phoenix |

z samochodem dostawczym
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PHOENIX |

MANIPULATOR v2

 Modernizacja wykonana na podstawie wnioskow
Z pierwszego startu w zawodach ERC.

«* Zachowano wtasciwosci manipulacyjne.
»* Znacznie zredukowano mase uktadu.
« Zwiekszono niezaleznos¢ od platformy jezdznej.

* Gtoéwny mechanik: Przemystaw Olszowka [2].

Rys. 6. Zmodernizowany manipulator robota
Phoenix |
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PHOENIX

Probmk gleby

** Pobor prébki gtebokosciowej gleby.

« Opracowany na podstawie swidra do gleby.

» Dzieki zastosowaniu pojemnika okalajgcego
wiertto, probka pozostaje w nienaruszonym
stanie.

% Zachowana modutowosc.

» Uzytecznosc ponad estetyke: naped wiertarki
z wbudowanym uchwytem trojszczekowym.

** Gtowny mechanik: Przemystaw Olszowka.
Rys. 7. Phoenix |: uktad pobierajacy probki

gtebokosciowe
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SILESIAN PHOENIX

PHOENIX I

** Powstat w 2019 roku.

¢ Udziat w finatach ERC 2019.
** Zupetnie nowa konstrukcja.
** Modutowosc.

** Implementacja rozwigzan przemystowych.
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SILESIAN PHOENIX

PHOENIX I

** Powstat w 2019 roku.

¢ Udziat w finatach ERC 2019.
** Zupetnie nowa konstrukcja.
** Modutowosc.

** Implementacja rozwigzan przemystowych.
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PHOENIX II

PODWO/ZIE

*%* Zupetnie nowe rozwigzanie.

« Zbudowane w oparciu o zawieszenie
rocker-bogie, typowe w tego typu
rozwigzaniach.

« Pierwotne zatozenia nie zaktadaty
zastosowania osi skretnych.

** Gtowny mechanik: Wojciech Pyka.
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PHOENIX

IVIANIPULATOR

« 5 stopni swobody, maksymalny wysieg
robota na wysokosc¢ 1,5m.

** Udzwig 2kg, przy stosunkowo matej masie.
** Bardzo mate luzy.

** Opracowanie ,budzetowej” przektadni
cykloidalnej.

** Kompatybilny z Phoenix I.

** Gtowny mechanik: Tadeusz Caban [3].

Rys. 11. Manipulator robota Phoenix Il podczas European
Rover Challenge 2019
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PHOENIX II

MANIPULATOR

« 5 stopni swobody, maksymalny wysieg
robota na wysokosc¢ 1,5m.

** Udzwig 2kg, przy stosunkowo matej masie.
** Bardzo mate luzy.

** Opracowanie ,budzetowej” przektadni
cykloidalnej.

** Kompatybilny z Phoenix |

< Gtéwny mechanik: Tadeusz Caban [3] Rys. 12. Opracowana przektadnia cykloidalna dedykowana do
robota manipulacyjnego
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PHOENIX II

CHWYTAK

** Mata masa uktadu.

¢ Wielozadaniowo$¢, wymienne koncowki
chwytne.

¢ Zabezpieczenie przed przecigzeniem oraz
kolizjg.

¢ tatwy demontaz, kompatybilny
Z poprzednig generacjg manipulatora.

¢ Gtowny mechanik: Michat Fron.

Rys. 13. Model CAD chwytaka
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PHOENIX II

PROBNIK GLEBY

¢ Zupetnie nowe rozwigzanie.

** Wykorzystanie otwornicy.

** Gtebokos$¢ odwiertu do 25 cm.
¢ Zachowanie warstwowosci.

¢ Szybki demontaz urzadzenia.

s Zgtoszony whiosek W urzedzie
patentowym [4].

*** Gtdwny mechanik: Krzysztof Sterna [5].

Rys. 14. Wizualizacja modelu CAD uktadu pobierajgcego probke

- - & ] 7 1 .
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PHOENIX II

PROBNIK GLEBY

»* Zupetnie nowe rozwigzanie.

» Wykorzystanie otwornicy.

« Gtebokos¢ odwiertu do 25 cm.
»* Zachowanie warstwowosci

» Szybki demontaz urzgdzenia.

»* Zgtoszony whniosek W urzedzie
patentowym [4].

s Gtowny mechanik: Krzysztof Sterna [5].
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SILESIAN PHOENIX

PHOENIX 1l

« W fazie zaawansowanego projektu.

** Klasyczne, 4-kotowe podwozie,
wykorzystujgce osie skretne.

«* Redukcja masy, zwiekszenie mobilnosci.
** Rozbudowa dotychczasowych konstrukgciji.

» Cel: ERC 2021

Rys. 16. Wizualizacja robota Phoenix |
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Powod rozwoju takleh platform
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SILESIAN PHOENIX

Demonstrator...

** OdpowiedZz na realne potrzeby obecnej
sytuacji.

*** Szybkos¢ adaptacji robota do nowego
srodowiska pracy.

*** Finansowanie projektu studenckiego
w ramach programu Inicjatywa
Doskonatosci — Uczelnia Badawcza.

Rys. 17. Zmodernizowany robot Phoenix |: demonstrator mobilnego robota
dezynfekujgcego
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SPACE AND ROBOTICS EVENT SILESIAN PHOENIX
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Sponsorzy i Partnerzy projektu Silesian Phoenix
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DZIEKUJE ZA UWAGE

E-mail

Wiecej o nas, na:

6 https://sknaimeth.polsl.pl
facebook.com/SKNAIMETH
facebook.com/SilesianPhoenix
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