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KARTA EKSPONATU nr 1R

Nazwa eksponatu (robocza):

Robot gwiazdg

Petna nazwa eksponatu:
Czy robot moze by¢ gwiazdg pitki noznej?
Przekaz merytoryczny/cel edukacyjny eksponatu:
Rozumiem, ze istniejg rézne rozwigzania konstrukcyjne dla nogi robota — mniej i bardziej oddajgce
faktyczng budowe nogi ludzkiej. Poréwnuje sposdb sterowania nogi robotycznej ze sposobem
dziatania nogi inspirowanej budowg nogi ludzkiej. Sprawdzam, czym rdzni sie sterowanie nég
robotycznych za pomoca kinematyki prostej i kinematyki odwrotnej.
Opis eksponatu:
1. Czym jest/czemu stuzy eksponat:
Eksponat jednoczes$nie pokazuje:
e Dwie mozliwe konstrukcje ndg robotycznych: jedng z elektrycznymi silnikami w stawach
oraz drugg opartg na mechanizmie sztucznych miesni,
e Oraz dwa rézne mechanizmy sterowania ndg robota - za pomocg kinematyki prostej i
kinematyki odwrotnej.
Dzieki pracy z nimi zwiedzajgcy ma szanse ocenic, ktére rozwigzanie jest prostsze czy bardziej
intuicyjne w obstudze. Pozwala mu to rdwniez zaobserwowac, ze rozwigzania robotyczne sg
wprawdzie inspirowane przyroda, ale nie sg ich doktadng kopisa.

2. Rysunek:

Rysunek pogladowy nie uwzgledniajacy koncowego ksztattu obudowy, a jedynie ukazujacy
rozlokowanie kluczowych elementéw eksponatu.
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3. Opis kluczowych elementéw:

Eksponat wolnostojgcy, dostosowany dla osdb poruszajgcych sie na wdzkach inwalidzkich
sktada sie z:

e dwodch toréw zakonczonych bramkami,
e dwach pitek,

e dwodch wyswietlaczy,

e dwdch pulpitéw sterowniczych,

e dwdch rédznych nég robotycznych

e uktadu elektronicznego,

e uktadu pneumatycznego.

3.1 Tory:

e Przylegajace do siebie, ustawione réwnolegle, wzdtuz stanowiska, oddzielone przegroda
uniemozliwiajgcg wypadanie pitki z jednego toru na drugi, wykonang z wytrzymatego,
przezroczystego materiatu.

e Powierzchnia kazdego toru (wraz z bramka) jest gtadka i wyprofilowana w taki sposob,
ze pitka zawsze wraca do punktu bezposrednio przed noga robotyczng. Znajduje sie on
wzgledem nogi robotycznej w odlegtosci pozwalajgcej na kopniecie pitki. Nie ma
mozliwosci, by pitka zatrzymata sie w innym miejscu niz miejsce przed noga
robotyczna.

e Zzewnatrziod gory tory sg zabezpieczone przed wypadaniem pitek z eksponatu i
dostepem zwiedzajgcych. Ostony boczne wykonane sg z przezroczystego odpornego na
uderzenia, zarysowania i zabrudzenia materiatu.
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e Ostona gdrna, wykonana jest jako element staty, z nieprzezroczystego materiatu,
odpornego na uderzenia, zarysowania i zabrudzenia. W jej konstrukcji sg zintegrowane
elementy systemu oswietleniowego, dajgcego Swiatto o temperaturze barwowej z
przedziatu 6000-8000K.

e Bramki wyposazone sg w czujniki potwierdzajgce trafienie i zliczajgce ilos¢ goli w danej
interakgji.

3.2 Pitki:

e Ich masai srednica sg dobrane tak (na etapie prototypowania), by za pomoca kazdej z
mechanicznych nég mozliwe byto umieszczenie pitki w bramce.

e Sprezystosc pitki dobrana jest tak by nie odbijaty sie nadmiernie po kopnieciu.

e Twardos¢ pitki powinna byc¢ tak dobrana, aby niemozliwe byto uszkodzenie nogi
robotycznej.

3.3 Wyswietlacze:

e Zastosowano dwa wyswietlacze, umieszczone nad bramkami, stuzgce do wyswietlania
aktualnego wyniku.

e Obraz wyswietlany jest jako negatyw (jasne litery na ciemnym tle).

e Ich konstrukcja, zastosowana technologia, sposéb montazu i zabezpieczenia
minimalizuje mozliwos¢ uszkodzenia w przypadku uderzenia pitki i jednoczesnie nie
wptywa na estetyke i czytelnos¢ obrazu.

3.4 Nogi robotyczne:

e Obie nogi robotyczne sktadajg sie z tych samych gtéwnych elementéw i posiadajg dwa
ruchome stawy: biodrowy, prostowanie; kolanowy - zginanie, prostowanie. Ruchomos¢
stawu skokowego jest zablokowana na state w dobranej na etapie prototypowania
pozycji.

e Elementy podtuine, taczace poszczegdlne stawy oraz stopa wykonane zostaty ze
sztywnego materiatu, o wysokiej trwatosci mechaniczne;j.

e Preferowana dtugos¢ koniczyn po wyprostowaniu wynosi 800mm a minimalna dtugos¢
koriczyn to 500 mm (+/- 20%). Minimalny przeswit pomiedzy noga a podtozem wynosi
50 mm.

e Pierwsza noga — poruszana za pomoca silnikdw elektrycznych znajdujacych sie
bezposrednio w stawach, posiada uktad sterowania oparty na kinematyce odwrotnej

e Druga noga — poruszana jest za pomocg sztucznych miesni, rozpietych pomiedzy
poszczegdlnymi stawami, posiada uktad sterowania oparty na kinematyce prostej.

e Zakres ruchu ndg ograniczony jest w sposdb uniemozliwiajgcy kolizje z obudowa
stanowiska.

3.5 Pulpity sterownicze:

e  Pulpity sterownicze, osobne dla kazdej z ndg, znajduja sie na wezszym boku eksponatu,
na poczatku kazdego toru.

e Wysokosci od podtogi do blatu w zakresie 750- 800 mm. Podciecie na nogi w przedniej
czesci wynosi minimum 400 mm, umozliwiajgce korzystanie ze stanowiska osobie na
wézku inwalidzkim.
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e Umiejscowione zostaty w taki sposdb, aby uzytkownik miat zapewniong widocznosé
jednoczesnie na pracujgcg noge robotyczng oraz bramke.

e Kazdy pulpit zostat wyposazony w dwa opisane w czytelny sposéb manipulatory typu
trackball sterujgce odpowiednio: ruchem biodra w pionie, zgieciem kolana.

e Na pulpicie znajdujg sie dodatkowe przyciski do resetowania licznika strzelonych
bramek.

e Odlegtosé¢ pomiedzy manipulatorami sterujgcymi jedng nogg powinna by¢ taka aby
umozliwiata réwnoczesng interakcje dla dwdch uzytkownikow.

3.6 Uktad elektroniczny:

e Steruje ruchomoscig nég i zapewnia ich powrét do neutralnej pozycji po kazdym ich
uzyciu oraz zakonczeniu interakcji.

e Stuzy do zliczania zdobytych bramek i wyswietlaniu wyniku na wyswietlaczach.

e Automatycznie resetuje stanowisko po ustalonym na etapie prototypowania czasie.

3.7 Mechanizm sztucznych miesni

e Jest technicznym rozwigzaniem biomechanicznym oddajgcym zasade dziatania miesni
ludzkich, przy zachowaniu funkcjonalnosci pozwalajgcej na dynamiczne kopniecie pitki.
e Wybdr rodzaju technologii do akceptacji przez Zamawiajgcego.

4. Przebieg interakcji:
Zadaniem zwiedzajgcego jest kopngé pitke za pomoca kazdej nogi robotycznej i trafi¢ nig do
bramki. W tym celu zwiedzajgcy podchodzi do manipulatoréw i rozpoczyna rozgrywke.
Poprzez kolejne préby trafienia pitkg do bramki kazdg z ndg, sprawdza w jaki sposéb dziata
kinematyka prosta i odwrotna. Uzytkownik moze zauwazy¢, réznice w dwéch sposobach
sterowania nogg robotyczng. Mozliwa jest wspétpraca (dot. sterowania jedng nogg) lub
rywalizacja miedzy uzytkownikami korzystajgcymi rownoczesnie ze stanowiska.

5. Informacje dodatkowe:
Proponowany typ wyswietlacza to flip-dot.

6. Szacunkowe wymiary eksponatu:
Szerokos$é: 1800-2000mm
Gtebokosé: 2000-2500mm
Wysokos¢: 2350-2500mm

7. Szacunkowy czas interakcji:

3 minuty (+/- 20%)



