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Robotyczni emisariusze- prezentacja rozwiazan studenckich

Celem projektu jest propagowanie wérdd studentow tematyki robotyki mobilnej oraz rozwdj ich umiejetno$ci w samodzielnym
tworzeniu konstrukcji robotycznych przeznaczonych do konkretnych zastosowan ze szczegélnym uwzglednieniem
teleoperaciji, oraz ich badaniu i testowaniu.

Celem gtownym projektu jest udziat studentéw w kolejnych edycjach prestizowych zawodéw konstrukcji studenckich, gdzie
beda mogli zaprezentowac¢ autorskie rozwigzania z domeny zdalnie sterowanych oraz autonomicznych mobilnych platform
robotycznych.

Projekt zaktada takze umozliwienie studentom zaprezentowania swoich osiggnie¢ na konferencjach zwigzanych z szeroko
pojetg tematykq robotdw mobilnych. Planowane jest przygotowanie serii artykutéw i ich zaprezentowanie na
migdzynarodowych konferencjach po$wieconych zagadnieniom robotyki i mechatroniki oraz wykorzystania do ich sterowania
systemdw wizyjnych i algorytmdw autonomicznych (ICCC 2019, EM 2019, CVC 2019, YEF ECE 2019). W konferencjach
udziat wezma przedstawiciele zespotu odpowiedzialni za przygotowanie danego artykutu czy posteru wraz z opiekunem.

W trakcie realizacji projektu opracowane zostang systemy zdalnej oraz autonomicznej kontroli robotem mobilnym.
SzczegoIny nacisk zostanie potozony na precyzje sterowania, na przyktad robotycznym ramieniem oraz niezawodnos$¢ i
bezpieczenstwo algorytmoéw jazdy. Ogromnym wyzwaniem jakie stawia przed sobg zespét studencki jest osiggniecie synergii
opracowanych rozwigzan z konstrukcjami, ktére juz opracowali w celu unowocze$nienia systemédw analogéw tazikow
marsjanskich.



