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W  
 

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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EKSPLORACYJNEGO 
 

 
WOJCIECH NITKA 

 
 

 
Streszczenie. 

w technologii FDM. W procesie projektowym wykorzystano 

 
 

 
MODEL AND ANALYSIS OF THE WHEEL FOR EXPLORATION ROBOT

 
Abstract. In the article proposition of design solution of the wheel for mobile robot 
manufactured using FDM 3D printing method has been proposed. In designing process variant 
optimization and numerical simulations have been utilized to define load capacity. The goal 
of the project was to obtain the geometry of the element which allows manufacturing without 
using support material or dividing the wheel into smaller parts. 

 
1. Wprowadzenie  

 
eksploracyjnego 

 
 

 
 

Rys. 1. Wizualizacja 3D robota Silesian Phoenix III 
Fig. 1. 3D visualisation of Silesian Phoenix III robot 

 
Projekt tworzony jest zgodnie z wytycznymi 

European 
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 echnologii FDM jako jeden wydruk, 
 

  

czasie co przyspiesza ite

 
 
2.  
 

wego 
(element wykonywany w technologii FDM), oraz dzielenia go na mniejsze fragmenty 

elu 

w 
 

 

                      a)                                   b)                       c)                             d) 
 

 
Fig. 2. Overall dimensions of the wheel (a), section view of the wheel (b), view from the 

outside (c), view from the inside (d) 
 

 statyczne 

wyznaczonego ze wzoru (1) i (2) [2]. 
 

     (1)

      (2)

gdzie: Kd -  - 
st -   0 - 

Q -  -   
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maksymalny d
 

a 
 

ku. W przypadku 

analizy statycznej w oprogramowaniu Autodesk Inventor 2020 brak jest ortotropowego modelu 
 

az 
 

 
3.  

 
-

obci
 

 
 

 
 

 
Fig. 3. Distribution of reduced stresses during freefall 

 
W przypadku drugim na

46,92 MPa).  
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miejsca 
Fig. 4. Distribution of reduced stresses during moving from standstill 

 

redyskretyzacji w n
 

 
4. Podsumowanie i wnioski 
 

ploracyjnego Silesian 

elementami robota oraz dostosowania geometrii do sposobu wytwarzania. Przedstawiono 
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