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Robot pneumatyczny PR-02.

Modutowy robot pneumatyczny:
(modut obrotowy, 3 moduty
liniowe, modut chwytaka).

Robot przemystowy IRp-6.

Robot o 5-ciu stopniach
swobody o strukturze RRR.
Przenoszenie napedu poprzez
mechanizm rownolegtoboku.
Dodatkowo umieszczony na
torze jezdnym.

System dSPACE DS1005 do

szvbkieqo prototypowania.

Wykorzystywany jako uniwersalny
sterownik sprzetowy dla robota IRp-6.
Oprogramowanie sterujgce tworzone
jest jako schemat blokowy w
Srodowisku Matlab/Simulink i poprzez
automatyczng generacje kodu
wykonywalnego uruchamiane i
testowane na rzeczywistym robocie.

www.agh.edu.pl
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Robot przemystowy APR-20

Pozyskany z przemystu uzywany
szescioosiowy robot o strukturze
cylindrycznej.

Uniwersalnym sterownikiem dla

robota byt system dSPACE DS1103.

Byt wykorzystywany w badaniach i
zajeciach laboratoryjnych do 2010
roku.

Dwuosiowy robot o strukturze
SCARA

Doswiadczalny dwuosiowy robot
o strukturze SCARA,; silniki DC,
enkodery przyrostowe. Mozliwos¢
szybkiego prototypowania
sterownikow dzieki wykorzystaniu
systemu dSPACE DS1104.

www.agh.edu.pl
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Robot FANUC ARC Mate 100iC

Robot przemystowy o 6-ciu
stopniach swobody o strukturze
RRR z koncéwkg sferyczna.
Wyposazony w Teach Pendant,
ktory umozliwia programowanie
on-line metodg uczenia z
wykorzystaniem dyrektyw jezyka
zorientowanego obiektowo.

RoboGuide

Pakiet umozliwiajgcy programowanie
off-line robota FANUC.

Dziatajgc w wirtualnym srodowisku
3D, pozwala oprogramowac cate
stanowisko zrobotyzowane,
przeprowadzi¢ symulacje dziatania i
wgrac¢ gotowy program do
rzeczywistego sterownika robota.

Robot EPSON T3

Przemystowy robot montazowy o
strukturze SCARA, wyposazony
w chwytak pneumatyczny i
system wizyjny.

Programowanie metodg uczenia
z wykorzystaniem jezyka SPEL+

www.agh.edu.pl



“JJJ Laboratorium robotyki mobilnej

M

Roboty mobilne Khepera Il i Khepera IV

Dwukotowe, holonomiczne roboty mobilne.
Czujniki zblizeniowe podczerwieni, sonary,
komunikacja bezprzewodowa (Bluetooth).
Mozliwos¢ programowania i sterowania z
poziomu $srodowiska MATLAB/Simulink,
dzigki zrealizowanemu pakietowi funkcii. Ruch robota sterowanego algorytmem Braitenberga z
naciskiem na podgzanie wzdtuz Sciany prawej

www.agh.edu.pl
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Robot kroczacy HEXOR |l

Szescionozny robot kroczgcy, wyposazony w
czujniki zblizeniowe podczerwieni, sonar oraz
system wizyjny. Komunikacja bezprzewodowa.
Uproszczona konstrukcja pozwala na realizacje
jedynie chodu trojpodporowego.

Mozliwos¢ sterowania i programowania ze
srodowiska MATLAB/Simulink.

mﬂ Laboratorium robotyki mobilnej

Platformy ewaluacyjne Stellaris® Robotic

www.agh.edu.pl



Robot mobilny z hybrydowym zasilaniem solarnym

www.agh.edu.pl
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AGH Projekt robota mobilnego
pracujgcego w uktadzie czterech osi skretnych
Rozwuanle aplikacji dla robotyki mobilnej za pomocg ROS |

MATLAB Robotics Svstem Toolbox

ROS

Simulators \ TOOI bO \
[ ROS < ¥ \
+—>| ros | ¢m—) AT

\ Simulink )

Hardware
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Zrodto : Alan Deiwis (praca inzynierska 2018/19), Promotor: t.ukasz Wieckowski
Mateusz Kasprzak (praca inzynierska 2019/20), Promotor: tukasz Wieckowski
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AGH  Opracowanie, konstrukcja oraz uruchomienie robota
mobilnego, kotowego z napedem rdéznicowym

l 4\ MathWorks

Robotics System Toolbox

‘_Q 3 Networking

(messages, services, etc.)

MATLAB
code
Built-in
algorithms /
N -
l’ﬁ C++ code -
Simulink® generation ROS
models node
A 9 . .
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www.agh.edu.pl Zrédto : Adrian Moskwik (praca inzynierska 2019/20), Promotor: tukasz Wieckowski
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aGH Platforma fotogrametryczna dla bezzatogowego statku
powietrznego (UAV) do automatycznego mapowania
przestrzennego obiektow
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Zrodto https://www.pix4d.com/

Wspomaganie parametrow lotu
(stabilizacja oraz utrzymanie pozycji),
bezzatogowego statku powietrznego
w przestrzeniach zamknietych z
wykorzystaniem czujnikow
optycznych typu optical flow sensor

www.agh.edu.pl Zrodio: Intell Realsense
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acH Projekt oraz wykonanie prototypu miekkiego chwytaka do
zastosowan w robotyce (soft robotic) |

I

BADANIA

10 20
CiSnienie [kPa|

(a) Pakec | (b) Pakec 2

www.agh.edu.pl APLIKACIJE

Zrédto : inz. Damian Widet praca mgr 2019, Promotor: tukasz Wieckowski
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AGH System wspomagania decyzji dla autonomicznych
pojazdow bezzatogowych bazujgcy na NVidia Jetson
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www.agh.edu.pl  Zrodto : Jozef Dgbrowa praca inz. 2020, Promotor: tukasz Wieckowski
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ROBOT ZHYBRYDOWYM MAGAZYNEM ENERGII

Photos by L. Wieckowski
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Rozprawa doktorska: tukasz Wieckowski
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Aktualnie dalszy rozwoj w ramach Kota Naukowego



http://mww.ni.com/pl-pl/shop/select/roborio-advanced-robotics-controller
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AGH Szybkie prototypowanie
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