Streszczenie

W niniejszej pracy doktorskiej przedstawiono metode syntezy i analizy wielokierunkowego robota
omniggsienicowego, o gasienicach catkowicie zachodzacych. Roboty omnigasienicowe to pojazdy
wyposazone w specjalnie zmodyfikowane gasienicowe uklady biezne. Na poszczegdlnych ogniwach
gasienic znajduja si¢ dodatkowe rolki toczne (napedzane badz pasywne), ktore umozliwiaja uzyskanie
ruchu w kierunku innym niz o$ gtéwna pojazdu.

We wstepie niniejszej pracy scharakteryzowano podziat robotow mobilnych pod wzgledem ich
zastosowan, sposobow realizacji ruchu, a takze typéw podwozi. Wyodrebniono istniejace warianty
podwozi omniggsienicowych. Przeanalizowano aktualny stan wiedzy dotyczacy pojazdow
omniggsienicowych i zidentyfikowano luki badawcze. Na tej podstawie okreslono cel glowny pracy,
ktorego osiggnigcie umozliwi uzyskanie nowej wiedzy w zakresie podjete tematyki.

Poczatkowa czg$¢ pracy zawiera opis rozwazan nad modelem kinematycznym modutu gasienic
pojazdu omnigasienicowego, w sktad ktorego wchodzg dwa niezaleznie napedzane uktady biezne.
Przedstawiono w niej roéwnania ruchu dla pojedynczego modutu, wyprowadzono zalezno$ci
umozliwiajace wyznaczenie kierunku i predkosci ruchu korpusu wzgledem podtoza przy zadanych
predkosciach liniowych poszczegélnych gasienic. Nastepnie opisano budowe modelu numerycznego,
na podstawie ktorego przeprowadzono szereg symulacji dynamicznych. Wyniki symulacji poréwnano
z danymi uzyskanymi na podstawie modelu kinematycznego.

W kolejnej czegsci pracy opisano projekt i wykonanie prototypu robota omniggsienicowego
OMP2024 1. Opisano badania eksperymentalne parametrow jazdy OMP2024 1, potwierdzajace
wystepowanie zjawiska zakrzywienia trajektorii ruchu., obecnego w literaturze dotyczacej pojazdoéw
omniggsienicowych. Zjawisko to polega na stopniowej, niezamierzonej zmianie orientacji katowej
pojazdu omniggsienicowego podczas ruchu pojazdu. Na podstawie wynikow badan zaproponowano
algorytm statycznej korekcji kierunku jazdy, ktory umozliwia przeciwdziatanie temu zjawisku.
Nastepnie opisano badania weryfikujace pozytywny wplyw zastosowaniu algorytmu statycznej
korekcji kierunku na doktadno$¢ odwzorowywania zatozonej trajektorii ruchu.

Kolejna czgs¢ pracy zawiera opis badan dotyczacych oporow ruchu przetaczania swobodnej rolki
tocznej. Badania obejmowaty sprawdzenie ksztaltu rolki, typu podtoza, obcigzenia zewnetrznego, kata
orientacji oraz predkosci ruchu na rozktad sit tarcia pomiedzy podtozem a swobodng rolka toczna. Na
podstawie tej wiedzy zaprojektowano pelnowymiarowego robota omniggsienicowego OMP2024 2.
Opisano metodyke projektowania, zalozenia konstrukcyjne oraz proces budowy. Pojazd ten postuzyt
do przeprowadzenia empirycznych badan jazdy robota omnigasienicowego. Przedstawiono badania
algorytmu dynamicznej korekcji kierunku jazdy, ktory na podstawie odczytdow z sensorow
przeciwdziata niepozadanej utracie zatozonej orientacji kagtowej korpusu pojazdu w trakcie ruchu.
Nastepnie przedstawiono moduly umozliwiajace detekcje przeszkdd, wykrywanie ludzi, a takze
reagowanie na przeszkody napotkane podczas ruchu po zadanej trajektorii w oparciu o dane
dostarczane przez system wizyjny.

W koncowej czgsci zamieszczono podsumowanie zawierajgce wnioski, a takze opis aktualnie
prowadzonych oraz planowanych badan.



