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Zakres warsztatow

1. Stan techniki - Robot mobilny i sposdb bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow jako

2. Igtoszenie nr 1 — Robot i sposdb bezkolizyjnego przewozenia
przedmiotow kolejkg robotéw ze starowaniem nadgznym z
regulatorem histerezowym

3. Zgtoszenie nr 2 — Robot i sposdb bezkolizyjnego przewozenia
rzedmiotow kolejkg robotdw ze starowaniem nadgznym z
regulatorem PID

4. Igtoszenie nr 3 — Robot i sposdb bezkolizyjnego przewozenia
przedmiotow robotem po wyznaczonej trajektorii ruchu

5. Zgtoszenie nr 4 — Robot i sposdb bezkolizyjnego przewozenia
przedmiotow robotem po wyznaczonej trajektorii ruchu z
regulatorem PID

Robot mobilny mBot
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Stan techniki - robot mobilny i sposdb bezkolizyjnego przewozenia

przedmiotow

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow znamienny tym,
Ze zawiera podstawe, dwa niezaleznie
sterowane silniki prgdu statego z
przektadniqg, koto podporowe, jednostke
centralna CPU z czujnikiem optycznym,
czujnikiem odlegtosci oraz odbiornikiem
podczerwieni.

ezkolizyjnego przewozenia
przedmiotéw robotem mobilnym
znamienny tym, ze polega na umieszczeniu
przedmiotu na platformie robota, wysytaniu
kondend z pilota do sterowania napedem
robota z jednoczesnym odbieraniem
sygnatow z czujnikdw optycznych i
tradzwiekowego w celu unikniecia kolizji.

Me IR Remote Controller
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Stan techniki - robot mobilny i
sposdb bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow
znamienny tym, ze zawiera
podstawe, dwa niezaleznie
sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe,
centralna CPU z
czujnikiem optycznym, czujnikiem
odlegtosci oraz odbiornikiem
pogdczerwieni.

. Sposdb bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow
robotem mobilnym znamienny
tym, ze polega na umieszczeniu
przedmiotu na platformie robotaq,
wysytaniu komend z pilota do
sterowania napedem robota z
jednoczesnym odbieraniem
sygnatdow z czujnikdw w celu
unikniecia kolizji.

Zgtoszenie 1- robot mobilny i sposob
bezkolizyjnego przewozenia przedmiotéw
ze sterowaniem nadqznym z regulatorem
histerezowym

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego przewozenia
przedmiotow zawierajgcy podstawe, dwa
niezaleznie sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe, jednostke centralna
CPU z czujnikiem optycznym, czujnikiem odlegtosci i
odbiornikiem podczerwieni znamienny tym, ze
posiada regulator histerezowy.

Zaklocenia
Regulator = Wartosé
Wartos¢ Sygnat rzeczywista
zadana Uchyb wyjsciowy
Y. e L Urzadzenie
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Obiekt regulacji

2. Sposdb bezkolizyjnego przewozenia przedmiotow
kolejkg robotdw mobilnych znamienny tym, ze
polega na umieszczeniu przedmiotow na
platformach robotdw oraz ich sparowaniu, nastepnie
wysytaniu komend z pilota do sterowania napedem
pierwszego robota z jednoczesnym odbieraniem
sygnatow z czujnikdw ultradzwiekowych pozostatych
robotdw w celu unikniecia kolizji.
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Stan techniki - robot mobilny i
sposdb bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow
znamienny tym, ze zawiera
podstawe, dwa niezaleznie
sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe,
centralna CPU z
czujnikiem optycznym, czujnikiem
odlegtosci oraz odbiornikiem
pogdczerwieni.

. Sposdb bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow
robotem mobilnym znamienny
tym, ze polega na umieszczeniu
przedmiotu na platformie robotaq,
wysytaniu komend z pilota do
sterowania napedem robota z
jednoczesnym odbieraniem
sygnatdow z czujnikdw w celu
unikniecia kolizji.

Zgtoszenie 2- robot mobilny i sposob
bezkolizyjnego przewozenia przedmiotéw
ze sterowaniem nadqznym z regulatorem
PID

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego przewozenia
przedmiotow zawierajgcy podstawe, dwa
niezaleznie sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe, jednostke centralna
CPU z czujnikiem optycznym, czujnikiem odlegtosci i
odbiornikiem podczerwieni znamienny tym, ze
posiada regulator PID.

Zaklocenia
Regulator ” Wartoéé
Warto$¢ Sygnat rzeczywista
zadana Uchyb wyjsciowy|
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2. Sposdb bezkolizyjnego przewozenia przedmiotow
kolejkg robotdw mobilnych znamienny tym, ze
polega na umieszczeniu przedmiotow na
platformach robotdw oraz ich sparowaniu, nastepnie
wysytaniu komend z pilota do sterowania napedem
pierwszego robota z jednoczesnym odbieraniem
sygnatow z czujnikdw ultradzwiekowych pozostatych
robotdw w celu unikniecia kolizji.
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Stan techniki - robot mobilny i
sposdb bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow
znamienny tym, ze zawiera
podstawe, dwa niezaleznie
sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe,

' centralna CPU z
czujnikiem optycznym, czujnikiem
odlegtosci oraz odbiornikiem
pogdczerwieni.

. Sposdb bezkolizyjnego
rzewozenia przedmiotow
robotem mobilnym znamienny
tym, ze polega na umieszczeniu
przedmiotu na platformie robota,
wysytaniu komend z pilota do
sterowania napedem robota z
jednoczesnym odbieraniem
sygnatdow z czujnikdw w celu
unikniecia kolizji.

Zgtoszenie 3- robot mobilny i sposob
bezkolizyjnego przewozenia przedmiotéw
po wyznaczonej trajektorii ruchu z
regulatorem histerezowym

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego przewozenia
przedmiotow zawierajgcy podstawe, dwa
niezaleznie sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe, jednostke centralna
CPU z czujnikiem optycznym, czujnikiem odlegtosci i
odbiornikiem podczerwieni znamienny tym, ze
posiada regulator histerezowy.

Zaklocenia
Regulator > Warto$é
Warto$¢ Sygnal rzeczywista
zadana Uchyb wyjsciowy Obiekt regulacji

Y. € - Urzadzenie
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2. Sposdb bezkolizyjnego przewozenia przedmiotow
robotem mobilnym znamienny tym, ze polega na
umieszczeniu przedmiotu na platformie robotq,
nastepnie wysytaniu komendy z pilota do
uruchomienia napedu robota oraz odbieraniu
sygnatow z czujnikdw optycznych w celu Sledzenia
trajektorii ruchu.
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Stan techniki - robot mobilny i
sposdb bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego
przewozenia przedmiotow
znamienny tym, ze zawiera
podstawe, dwa niezaleznie
sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe,
centralna CPU z
czujnikiem optycznym, czujnikiem
odlegtosci oraz odbiornikiem
pogdczerwieni.

. Sposdb bezkolizyjnego
rzewozenia przedmiotow
robotem mobilnym znamienny
tym, ze polega na umieszczeniu
przedmiotu na platformie robota,
wysytaniu komend z pilota do
sterowania napedem robota z
jednoczesnym odbieraniem
sygnatdow z czujnikdw w celu
unikniecia kolizji.

Zgtoszenie 4- robot mobilny i sposob
bezkolizyjnego przewozenia przedmiotéw
po wyznaczonej trajektorii ruchu z
regulatorem PID

1.Robot mobilny do bezkolizyjnego przewozenia
przedmiotow zawierajgcy podstawe, dwa
niezaleznie sterowane silniki prgdu statego z
przektadniq, koto podporowe, jednostke centralna
CPU z czujnikiem optycznym, czujnikiem odlegtosci i
odbiornikiem podczerwieni znamienny tym, ze
posiada regulator PID.

Zaklocenia
Regulator > Warto$é
Warto$¢ Sygnal rzeczywista
zadana Uchyb wyjsciowy Obiekt regulacji
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2. Sposdb bezkolizyjnego przewozenia przedmiotow
robotem mobilnym znamienny tym, ze polega na
umieszczeniu przedmiotu na platformie robotq,
nastepnie wysytaniu komendy z pilota do
uruchomienia napedu robota oraz odbieraniu
sygnatow z czujnikdw optycznych w celu Sledzenia
trajektorii ruchu.
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