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"\“" | Cele pracy:

* synteza dwoch nurtow projektowania matych
robotow poprzez porownanie projektowania
BEAM i projektowania wysokiego poziomu
komplikacii;

* realizacja modelu trojkotowej platformy mobilne;
jako syntezy dwoch ww. kierunkow projektowania;

* uzycie energii odnawialnej jako wspomagajacej;
» wykonanie ekonomicznej konstrukcji robota z
ogolnodostepnych i tanich materiatow.



Roboty ‘BEAM’:

cautonomiczne bezobstugowe dziatanie przez
dtugi czas;

*uktad elektroniczny symuluje dziatanie neuronu;
*kazdy robot spetnia 3 podstawowe prawa:
- ochrona istnienia za wszelkg cene;

- uzyskanie i utrzymanie dostepu do energii;
- nieustanne poszukiwanie lepszego zrodta energii.




Roboty dedykowane
wysokiego poziomu:

*dedykowane do konkretnych rozwigzan;
*Scisle zadaniowe podejscie na etapie
projektowania urzadzenia;

*brak autonomii postepowania;

*niepowtarzalne.




Robot ‘LONELY EXPLORER’

Priorytety przy konstrukcji urzgdzenia i oprogramowania

Priorytet. | Zatozenie:
1. Optymalizacja zuzywanej i pozyskiwanej energii aby uzyskac
petng autonomie i uniemozliwi¢ przerwanie wykonywanych zadan.
2 Zabezpieczenie przed uszkodzeniami mechanicznymi zwigzanymi
Z uderzaniem o przeszkody.
3. Niewielkie rozmiary i mate skomplikowanie konstrukcji

zapewniajgce wiekszg niezawodnosc.




Robot ‘LONELY EXPLORER’

Niezaleznosc¢ energetyczna i optymalizacja pozyskiwania energii.

Urzadzenie korzysta z energii zmagazynowanej w mini
akumulatorach. W celu osiggniecia niezaleznosci zastosowano
uktad dotadowujgcy w postaci modutu fotowoltaicznego.

Pozyskiwanie energii zostato dodatkowo zoptymalizowane
poprzez zastosowanie uktadu nadgznego. Pozwala to na
wytwarzanie do 30% wiecej energii niz w uktadzie stacjonarnym.

Prace panelu nadgznego przestawia film:




Robot ‘LONELY EXPLORER’

Omijanie przeszkodd.

Dzieki wyposazeniu w dalmierze SHARP oraz czujniki
zderzeniowe, urzgdzenie moze na swojej drodze omijac
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Prace algorytmu omijajgcego przeszkody przestawia film:




Robot ‘LONELY EXPLORER’

Uzyskane wyniki i osiggniete cele.

» Synteza dwdch zupetnie réznych stylow projektowania robotow
jest mozliwa;

* Przy zastosowaniu modutow fotowoltaicznych osiggnieto
niezaleznos¢ energetyczng urzadzenia.

* Niewielkim naktadem kosztow zoptymalizowano pozyskiwanie
energii.

» Osiggnieto wysoki stopienn autonomii urzagdzenia.



SN | Robot ‘LONELY EXPLORER’

Dalszy rozwoj prac.

Urzadzenie moze postuzy¢ jako baza dla wielu projektow. Jednym
z mozliwych zastosowan moze by¢ zdalny automatyczny
monitoring obiektow. Zainstalowana na urzadzeniu
bezprzewodowa kamera pozwoli na zdalny przesyt obrazu,a
dzieki panelowi fotowoltaicznemu mozliwa jest bezobstugowa
praca przez dtugi czas.
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