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Plan prezentacji

▪ Wstęp

▪ Robot Phoenix1

▪ Symulator

▪ Testy

▪ Wnioski i podsumowanie
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Geneza

Potrzeba przetestowania robota w symulatorze
podczas przygotowań na zawody ERC.

Cel pracy

Opracowanie symulatora robota
eksploracyjnego bazującego na rzeczywistym
obiekcie.

Wstęp
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ERC
Euroepean Rover Challange
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Robot Phoenix1
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Podwozie
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Manipulator
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Symulator
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Testy



10

Wyniki testów
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Wnioski i podsumowanie
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