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Zeszyt naukowy zawiera 37  prezentowanych na  Studenckiej 
23  2021 roku 

na Wydziale Mechanicznym Technologicznym 
rganizowali studenci i pracownicy Katedry 

tod komputerowych 
 

-  
-  m  
- termodynamika, 
- robotyka, 
- mechatronika, 
- aerodynamika, 
- informatyka, 
- optymalizacja, 
-  

 przygotowanie artyku  i 

nferencyjnych, 
a Komitetowi Organizacyjnemu za przygotowanie obrad konferencji. 

za 
przedstawicielom firmy MESco Sp. z o. o. 

i potrzebie organizacji tego rodzaju kon
w 
naukowych. 
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PROTOTYP CHWYTAKA ROBOTA EKSPLORACYJNEGO 

,

Streszczenie. 
przeprowadzonych w ramach procesu projektowego prototypu chwytaka 

manipulatorze robota eksploracyjnego.
Realizacja projektu jest 

go na potrzeby studenckich 
z

go 

weryfikacyjnym.

PROTOTYPE GRIPPER FOR EXPLORATION ROBOT
(

Abstract. This article presents the results of the work carried out within the design process of 
the gripper prototype intended for mounting on an exploration robot manipulator. The 
implementation of the project is related to the construction of an analogue Mars rover created 
for the purpose of starting in the largest student competition in the field of space robotics in 
the world, therefore the design assumptions were formulated based on the rules of such 
a competition. The scope of work included the development of the design and the 
implementation of the first prototype, which was then subjected to verification tests.

1. Wprowadzenie

udowa 
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etarnego. 
 
2.  

 

tego typu zredagowane na podstawie analizy regulaminu European Rover 
Challenge [1]. 

o stosunku d

k musi 
ych obiekt

. 
z przedmiotami wyk

i 
 operatorowi informacje o chwilowym stanie mechanizmu. Osoba 

 

z nie chwytaka robota eksploracyjnego 

y stosunkowo 
 

 
3. Projekt chwytaka 

 

wykorzysta -
-

odpowiada 

elektrycznej. 
W Autodesk Inventor 

Professional 2020 Motion, 
 Spur Gears Component Generator, a do analizy 

wytrzy  - Inventor Nastran. 
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Motion 

z wykorzystaniem .  
 

    
 
Rys. 1. Model CAD (po lewej) oraz schemat kinematyczny (po prawej) projektu chwytaka 

Fig. 1. CAD model (left) and kinematic diagram (right) of the gripper design 
 

W symulacji pr . 
W modelu numerycznym 

60 st. Jako warunek brzegowy u

 
 

 
 

Rys. 2. . a) r a redukowanego Hubera-
Misesa (w MPa). b) r  

Fig. 2. Strength analysis results. a) Huber-Mises reduced stress distribution (in MPa). 
b) displacement distribution (in mm)  
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redukowanych Hubera-

 (20 

ia robota manipulacyjnego.  
 
4. Podsumowanie 
 

chwytaka (Rys. 3.). Do 

  .  
 

 
 

Rys. 3. Wykonany prototyp chwytaka 
Fig. 3. The actual gripper prototype 

 
Zastosowane 

 d  niejednoznaczne 
e , dlatego wykonany prototyp 

dzi
 

ci szybkiej wymiany szcz k, 
 do zastosowa  
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