Dob6r parametrow manipulator6w robotéw przeno$nych
na podstawie technik projektowania topologicznego

Streszczenie. W pracy przedstawiono metode doboru parametréw w procesie projektowa-
nia manipulatoréw dla przeno$nych robotéw mobilnych, przeznaczonych do zastosowan
wojskowych i antyterrorystycznych.

W rozpatrywanym zagadnieniu punktem wyjscia do dobér parametréw manipula-
tora sg wymagania dotyczace zdolnosci robotéw i katalog komponentéw dostepnych w
danym projekcie. Autor zidentyfikowat luke w dostepnej literaturze dotyczacej definicji
obciazenia, w szczegélnosci dla malych manipulatoréw robotéw wykorzystywanych w
zadaniach Explosive Ordnance Disposal (EOD). W celu rozwigzania problemu, zapro-
ponowano autorska metode projektowania sktadajaca sie z trzech zasadniczych etapéw.
W pierwszym etapie wybierane sg napedy manipulatora i parametry geometryczne. W
drugim etapie przeprowadzana jest szczegétowa analiza obcigzenia. W ostatnim etapie
przeprowadzana jest optymalizacja topologiczna komponentéw. Metode walidowano
przy uzyciu wybranego przegubu manipulatora przenoénego robota przeznaczonego do
zadan EOD.
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