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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest transportowy manipulator robotyczny przeznaczony zwtaszcza do
transportu materiatéw w przestrzeniach magazynowych. Transportowy manipulator robotyczny mozna
zastosowaé w kazdej branzy zwiazanej z logistyka magazynowa, paletyzacja, systemami transporto-
wymi.

Znany jest z polskiego opisu zgtoszeniowego wynalazku PL397628A1 robot mobilny o regulowa-
nym potozeniu manipulatora posiadajacy platforme jezdna z czterema kotami napedowymi na ktérej
zamocowany jest przesuwnie manipulator robotyczny. Manipulator robotyczny posiada dolne ramie po-
taczone przegubowo z gérnym ramieniem zakonczonym chwytakiem.

Znany jest z chinskiego opisu zgtoszeniowego wzoru uzytkowego CN208713955U Inteligentny
wozek logistyczny z manipulatorem robotycznym posiadajacy platforme jezdna z silnikiem napedowym
két, modutem omijania przeszkdd, modutem $ledzenia, czujnikami pomiarowymi w tym czujnikiem po-
tozenia platformy wzgledem znacznikéw utozonych w pomieszczeniu. Manipulator robotyczny zamoco-
wany w centralnej czesci platformy jezdnej ma szes¢ stopni swobody.

Znane jest z koreanskiego opisu patentowego KR2255978B1 urzadzenie do wykrywania uszko-
dzen tunelu oraz tworzenia mapy wewnetrznej tunelu. Urzadzenie posiada autonomiczng platforme
jezdna z kotami jezdnymi na ktérej zamocowana jest konstrukcja wsporcza z urzadzeniem skanujacym
oraz wspornik z kamera. Platforma wyposazona jest takze w urzadzenie LIDAR oraz czujnik potozenia
platformy, ktory wspétpracuje z enkoderem i silnikiem napedowym pojazdu.

Urzadzenie LIDAR skanuje powierzchnie tunelu i zbiera informacje o jego ksztatcie w postaci
tréjwymiarowej chmury punktéw, ponadto urzadzenie LIDAR stuzy takze do skanowania znacznikéw
przymocowanych do wewnetrznej powierzchni tunelu.

Znana jest z amerykarnskiego opisu zgtoszeniowego wynalazku US20220355495A1 platforma
jezdna z manipulatorem przeznaczona miedzy innymi do transportu tadunkéw. Platforma jezdna po-
siada kota napedowe i jest wyposazona w urzadzenie LIDAR do wykrywania obiektéw, okreslania od-
legtosci i predkosci. Ponadto platforma jezdna ma co najmniej jedna kamere stereoskopowa, modut
GPS, czujnik potozenia platformy wzgledem znacznikéw w skanowanym obszarze pracy oraz modut
sterujaco-komunikacyjny.

Celem rozwiazania wedtug wynalazku jest opracowanie transportowego manipulatora robotycz-
nego przeznaczonego do transportu materiatléw w przestrzeniach magazynowych, ktéry zapewnia bez-
pieczna prace w otoczeniu ludzi.

Istota transportowego manipulatora robotycznego posiadajacego platforme z czterema kotami
jezdnymi, na ktérej w centralnej czesci znajduje sie korpus manipulatora robotycznego zamocowany do
niej obrotowo do ktérego zamocowane jest przegubowo dolne ramie potaczone przegubowo z gérnym
ramieniem potaczonym przegubowo z narzedziem roboczym, przy czym platforma wyposazona jest
w urzadzenie LIDAR do wykrywania $wiatta i odlegtos$ci, modut GPS, czujnik potozenia platformy wzgle-
dem znacznikéw w skanowanym pomieszczeniu oraz modut sterujaco-komunikacyjny, polega na tym,
ze kazde koto jezdne platformy jest kotem wielokierunkowym potaczonym z indywidualnym elektrycz-
nym silnikiem napedowym zamocowanym na platformie. Urzadzenie LIDAR zamocowane jest na gorne;j
przedniej czesci platformy, za§ modut GPS umieszczony jest na tylnej gornej czesci platformy, nato-
miast czujnik potozenia platformy umieszczony jest od spodu platformy pod korpusem manipulatora
robotycznego.

Zastosowanie w platformie urzadzenia LIDAR, modutu GPS, czujnika potozenia platformy wzgle-
dem znacznikéw w skanowanym pomieszczeniu oraz modutu sterujaco-komunikacyjnego umozliwito
utworzenie autonomicznego transportowego manipulatora robotycznego, ktéry zapewnia bezpieczna
prace w otoczeniu ludzi bez koniecznosci ponoszenia duzych kosztéw zwiazanych z infrastruktura
i integracja systemu.

Rozwiazanie wedtug wynalazku, poprzez zastosowanie autonomicznej platformy i manipulatora
robotycznego o szes$ciu stopniach swobody, zapewnia prosta, funkcjonalna konstrukcje urzadzenia
umozliwiajacego szybka i samodzielna prace, nawet w trudno dostepnych miejscach.

Transportowy manipulator robotyczny dzieki zastosowaniu platformy z wielokierunkowymi kotami
jezdnymi moze poruszacé sie w ciasnych przestrzeniach istniejacych magazynéw bez koniecznosci ich
rekonfiguracji w celu automatyzaciji. Transportowy manipulator robotyczny moze w sposob optymalny
przemieszczaé sie pomiedzy stacjami wykonywania pracy, realizowaé zadania konkretnej stacji,
a w pozostatym czasie by¢ inteligentnym urzadzeniem transportowym. W ten sposéb zamiast zakupu
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kilku stacjonarnych manipulatoréw robotycznych o znikomym wykorzystaniu mozna zastosowaé jeden
transportowy manipulator robotyczny wedtug wynalazku.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia schematycznie transportowy manipulator robotyczny w widoku z boku, a fig. 2 — trans-
portowy manipulator robotyczny w widoku z dotu.

Transportowy manipulator robotyczny posiada platforme 1 z czterema kotami jezdnymi 2, na kté-
rej w centralnej czesci znajduje sie obrotnica 3 wykonujaca obrét wzgledem osi pionowej, na ktore;
zamocowany jest korpus 4 manipulatora robotycznego. Kazde koto jezdne 2 platformy 1 jest kotem
wielokierunkowym potaczonym z indywidualnym elektrycznym silnikiem napedowym 2’ zamocowanym
na platformie 1. Zastosowanie wielokierunkowych két jezdnych 2 umozliwia ruch platformy 1 w kazdym
kierunku. Na gornej przedniej czesci platformy 1, przed korpusem 4 manipulatora robotycznego znaj-
duje sie urzadzenie LIDAR 5 do wykrywania swiatta i odlegto$ci, ktére ma mozliwos¢ wykrywania dwu-
strefowego. W przypadku odnalezienia przeszkody w strefie pierwszej platforma 1 zwalnia do potowy
zadanej predkoéci platformy 1, natomiast wykrycie przeszkody w strefie blizej pojazdu stanowiacej
strefe druga, powoduje awaryjne zatrzymanie platformy 1. Na tylnej gérnej czesci platformy 1, za kor-
pusem 4 manipulatora robotycznego zamocowany jest modut GPS 6 uktadu nawigacji bezprzewodowe;.
Uktad nawigacji bezprzewodowej bazuje na GPS oraz ukftadach triangulacyjnych, ktére komunikuja sie
z zewnetrznymi stacjami i na podstawie obliczonych czaséw przelotéw fali okres$laja potozenie i orien-
tacje platformy.

Od spodu platformy 1 pod korpusem 4 manipulatora robotycznego zamocowany jest czujnik po-
tozenia 7 platformy 1. Czujnik potozenia 7 platformy 1 wykrywa w sposéb optyczny lub indukcyjny poto-
zenie platformy 1 wzgledem znacznikéw Z utozonych na podtodze pomieszczenia. Do korpusu 4 mani-
pulatora robotycznego zamocowane jest przegubowo dolne ramie 8 potaczone przegubowo z gérnym
ramieniem 9 potaczonym przegubowo z narzedziem roboczym 10 w postaci chwytaka do pochwytywa-
nia towaréw. Narzedzie robocze 10 wyposazone jest w czujniki i system wizyjny. Dzieki tej konstrukcji
manipulator robotyczny posiada szes$¢é stopni swobody.

Transportowy manipulator robotyczny zaopatrzony jest w jednostke centralna w ktérej obliczana
jest kinematyka odwrotna tak, aby umozliwi¢ takie wysterowanie wszystkimi osiami ruchu manipulatora,
aby wspotrzedne chwytaka 10 pokrywaty caty obszar roboczy pomieszczenia pracy. Zastosowany al-
gorytm umozliwia ruch platformy 1 do wybranej paczki, zaczytanie danych za pomoca czytnika QR lub
kodow kreskowych jednoczesne przestanie informacji o pobranej paczce przez jednostke centralnag do
systemu logistycznego. Nastepnie realizowany jest autonomiczny przewdz paczki z uwzglednieniem
Zmieniajacego sie otoczenia i wystepujacych w nim ludzi i pojazdéw w sposéb zoptymalizowany do
wskazanego przez system logistyczny miejsca i odtozenie paczki we wskazane miejsce.

Platforma 1 jest wyposazona w modut sterujaco-komunikacyjny potaczony z systemami nadzo-
rujacymi. Modut sterujaco-komunikacyjny pozwala na rozumienie otoczenia i osiagniecie autonomii plat-
formy 1. Modut sterujaco-komunikacyjny potaczony jest z systemem nadzorujacym wskazujacym numer
towaru do pobrania i miejsce jego odtozenia. Transportowy manipulator robotyczny moze pracowaé
w srodowisku, w ktérym pracuja i poruszaja sie ludzie ze wzgledu na swoja autonomicznosé i mozliwosé
interpretacji otoczenia.

Zastrzezenie patentowe

1. Transportowy manipulator robotyczny posiadajacy platforme z czterema kotami jezdnymi, na
ktorej w centralnej czesci znajduje sie korpus manipulatora robotycznego zamocowany do nigj
obrotowo do ktérego zamocowane jest przegubowo dolne ramie potaczone przegubowo
z gérnym ramieniem potaczonym przegubowo z narzedziem roboczym, przy czym platforma
wyposazona jest w urzadzenie LIDAR do wykrywania swiatta i odlegto$ci, modut GPS, czujnik
potozenia platformy wzgledem znacznikéw w skanowanym pomieszczeniu oraz modut steru-
jaco-komunikacyjny, znamienny tym, ze kazde koto jezdne (2) platformy (1) jest kotem wie-
lokierunkowym potaczonym z indywidualnym elektrycznym silnikiem napedowym (2') zamo-
cowanym na platformie (1), przy czym urzadzenie LIDAR (5) zamocowane jest na gorne;
przedniej cze$ci platformy (1), zas modut GPS (6) umieszczony jest na tylnej gornej czesci
platformy (1), natomiast czujnik potozenia platformy (7) umieszczony jest od spodu platformy
(1) pod korpusem (4) manipulatora robotycznego.
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Rysunki

Fig.2
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