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Cel mEm
i zastosowanie badan

Integracja robotoéw przemystowych,
wspotpracujacych i ustugowych stanowi kluczowy
element w realizacji automatyzacji i robotyzacji
procesow ustugowych.
Wspotczesne zaktady produkcyjne i obiekty
ustugowe coraz czesciej wykorzystujg  roboty
nie tylko do automatyzacji prostych czynnosci,
lecz takze do realizacji zaawansowanych zadan,
takich jak montaz, spawanie, paletyzowanie czy

malowanie.

przemystowych i

W ramach ustugi oferowane sg kompleksowe
dziatania, obejmujace zaréwno modernizacje
istniejagcych systemdw, jak i projektowanie i
implementacje nowych aplikacji, dostosowanych
do wymagan Przemystu 4.0 oraz procesow
cyfryzaciji.

Politechnika
Biatostocka

Celem  $wiadczonych ustug jest
efektywnosci, precyzji i elastycznosci proceséw
produkcyjnych i ustugowych, przy jednoczesnej
optymalizacjikosztowizwiekszeniubezpieczenstwa
pracy maszyn i operatorow. Dzieki zastosowaniu
robotéw przemystowych i wspotpracujgcych,
mozliwe jest wdrozenie bardziej skomplikowanych
zadan w sposoéb ciagty, doktadny i bezpieczny dla
operatorow w srodowisku produkcyjnym.

poprawa



Typ badan =

= programowanie robotéw przemystowych
stacjonarnych, w tym cobotdéw, do aplikacji
takich jak: obstuga maszyn, operacje montazu,
paletyzowanie, szlifowanie, spawanie
i ciecie materiatéw, zgrzewanie, dozowanie
i malowanie, z wykorzystaniem dedykowanych
programistycznych narzedzi off-line oraz metod
takich jak Learning by Demonstration,

= modelowanie i symulacja systemdéw robota
przemystowego: analizy kinematyki i dynamiki
tanicuchdéw kinematycznych o strukturach
otwartych i zamknietych, tworzenie cyfrowych
blizniakow systemow robota,

= pomiary doktadnosci i powtarzalnosci ramion
robotdw,

= projektowanie efektoréw koncowych do
réznych aplikacji i ich interfejsowanie

Z ramieniem robota,
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aplikacje robotyczne dla medycyny, w tym
aplikacje chirurgiczne, rehabilitacyjne,
aplikacje robotyczne wykorzystujgce sztuczng
inteligencje, uczenie maszynowe, systemy
wizyjne oraz kontrolery ze sprzezeniem
zwrotnym sitowym,

programowanie robotéw mobilnych AGV

oraz analiza ich wspdtpracy z innymi

systemami.

Dostepna aparatura [ ]

ramie robota przemystowego UR5e firmy
Universal Robot wraz z systemami wizyjnymi,
czujnikami sity i momentu, zmieniarka narzedzi
oraz z chwytakiem RG2,

system Learning by Demonstration Mimic Kit,
dwa ramiona robotéw przemystowych

typu SCARA firmy Yamaha wraz ze stotem
pozycjonujgcym,

robot o strukturze zamknietej typu Delta, firmy
Fanuc seria M-1iA,

ramie robota przemystowego firmy Mitsubishi,
dwa zadajniki ruchu (6-osiowe) Geomagic Touch,
systemy wizyjne Cognex,

cztery roboty mobilne TurtleBot w réznych
konfiguracjach wyposazenia,

systemy bezpieczenstwa systemow

zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.
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‘2 Ministerstwo Nauki

Zadanie finansowane w ramach programu Ministerstwa Nauki i Szkolnictwa Wyzszego
\ i Szkolnictwa Wyzszego pod nazwa ,Politechniczna Sie¢ VIA CARPATIA im. Prezydenta RP Lecha Kaczyriskiego”
_— w latach 2022-2025, kwota finansowania 10 990 546 zt
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