Temat pracy dyplomowej inzynierskiej:

Trzyosiowy model robota typu SCARA

Autor pracy — dyplomant:
Piotr Kucharski

Cel wykonania pracy: opracowanie koncepcji oraz zbudowanie na jej podstawie modelu
trzyosiowego robota typu SCARA. Wykonana konstrukcja miata by¢ zdolna do wykorzystania
ro6znych efektoréw m.in. dlugopisu do rysowania, czy chwytaka do przenoszenia i ukladania ré6znych
elementow. Ponadto w zatozeniach przyjeto przystosowanie robota do mozliwos$ci programowania za
pomoca standardu RS274.

Zakres pracy: praca sktada si¢ z dobrze ze sobg skorelowanych czes$ci teoretycznej
i praktycznej. W pracy dokonano analizy ekonomicznej zbudowanego modelu robota, wyceniono go
i porownano z popularnym modelem o podobnych gabarytach i objetosci przestrzeni roboczej.
Zbudowany model robota jest oprocz wykorzystania w pracowniach dydaktycznych, wizytowka
promujaca kierunek elektrotechnika, Wydzial Politechniczny i cala Uczelnie. Model robota ze
wzgledu na konstrukcje mechaniczna wymagal podejscia interdyscyplinarnego i wyjscia poza Scisty
obszar elektrotechniki.

O autorze pracy dyplomowe;j:

Dyplomant Piotr Kucharski wykazat si¢ samodzielno$cia i zmystem inzynierskim oraz bardzo
duzym zaangazowaniem w opracowanie koncepcji modelu robota i jego praktyczna realizacje.
Dyplomant ukonczyt studia na kierunku FElektrotechnika, specjalno$ci Automatyka i metrologia z
wysoka $rednig, praca dyplomowa zostala oceniona bardzo dobrze.

W dniu 26.03.2017 r. zdatl egzamin dyplomowy inzynierski na ocen¢ bardzo dobrg a komisja
ocenita, ze praca zasluguje na wyr6znienie.

Promotor pracy dyplomowej inzynierskiej: dr inz. Piotr Czarnywojtek
Recenzent pracy dyplomowej inzynierskiej: prof. dr hab. inz. Wojciech Machczynski
Miejsce wykonania pracy dyplomowej inZynierskiej:

Pracownie dydaktyczne i laboratoria katedry Elektrotechniki na Wydziale Politechnicznym,
Panstwowej Wyzszej Szkoly Zawodowej im. Prezydenta Stanistawa Wojciechowskiego w Kaliszu
(plus domowy warsztat dyplomanta).

Wspolpraca z interesariuszami zewnetrznymi: w ramach praktyki dyplomowej - Zaklad Elektroniczny
ARMED-A.



PANSTWOWA WYZSZA
SZKOEAN ZAWODOWA

IM. PREZYDENTA
STANISEAWA WOJCIECHOWISKIEGO

W KALISZU

Wydzial Politechniczny

kierunek - Elektrotechnika, specjalnos¢ - Automatyka i metrologia

Dokumentacja fotograficzna dzialania modelu

Trzyosiowy model robota typu SCARA

Autor: Piotr Kucharczyk

Zalozenia projektowe:

1. Stworzenie konstrukcji mechanicznej umozliwiajacej wykonywanie zadania rysowania oraz
czynnos$ci zwigzanych z wykorzystaniem chwytaka, takich jak przenoszenie i uktadanie réznych
elementow.

2. Stworzenie uktadu sterowania odpowiedzialnego za komunikacje z komputerem oraz poprawng
prace napedow i czujnikow.

3. Przystosowanie robota do mozliwosci programowania za pomocg standardu RS274.




Rys. 1. Zdjecie modelu robota typu SCARA — czes¢ praktyczna pracy dyplomowej inzynierskiej
autorstwa Piotra Kucharskiego
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Rys. 2. Idea dziatania robota typu SCARA

Uktad sterowania

Sterowniki Silniki krokowe
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Rys. 3. Elementy uktadu sterowania



