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IBIS jest robotem do zastosowaƒ pirotechnicznych i bojowych. Przystosowany zosta∏ do oper-
acji w trudnym i zró˝nicowanym terenie (piach, Ênieg, pod∏o˝e skalne). Du˝a pr´dkoÊç robo-
ta umo˝liwia dynamiczne przeprowadzanie akcji. Manipulator robota zapewnia du˝y zasi´g
dzia∏ania, a zastosowane rozwiàzania nap´dów zapewniajà p∏ynnoÊç ruchu ka˝dego cz∏onu
w pe∏nym zakresie pr´dkoÊci. 



Unikatowe cechy robota IBIS

Du˝a pr´dkoÊç robota (8,5 km/godz.).

Platforma mobilna o nap´dzie szeÊcioko∏owym.

Ka˝de z kó∏ posiada niezale˝ny nap´d.

OÊ wzd∏u˝na przednich kó∏ mo˝e ulegaç skr´tom
w szerokim zakresie.

Zastosowane w konstrukcji zawieszenia ruchome w szerokim zakresie wahacze
zapewniajà bardzo dobrà przyczepnoÊç robota do pod∏o˝a.

Du˝y udêwig ramienia robota
(15 kg – przy roz∏o˝onym ramieniu i 30 kg przy ramieniu z∏o˝onym).

Zasi´g manipulatora wraz z chwytakiem wynosi ponad 3 m.

Mo˝liwoÊç sterowania robotem poprzez Êwiat∏owód.

System kontroli robota umo˝liwia jednoczesne i niezale˝ne sterowanie
wszystkimi jego nap´dami.

System autodiagnostyczny wykrywa na bie˝àco wszelkie usterki
i wyÊwietla komunikaty tekstowe o nich na pomocniczym monitorze LCD.

Przystosowanie wspó∏pracy z ró˝norodnym wyposa˝eniem dodatkowym:
min. wyrzutnikami pirotechnicznymi, czujnikami ska˝eƒ chemicznych i radioaktywnych,
magistralà do zdalnej detonacji ∏adunków wybuchowych, no˝ycami do ci´cia drutu
kolczastego, wiertarkami, urzàdzeniami rejestrujàcymi.



Podstawowe cechy robota IBIS
Sterowanie manipulatorem mo˝liwe jest w dwóch trybach: niezale˝ne sterowanie
poszczególnymi cz∏onami, sterowanie bezpoÊrednio koƒcówkà chwytaka (pr´dkoÊci
ruchu pozosta∏ych cz∏onów manipulatora dobierane sà automatycznie).

Manipulator zabezpieczony jest przed uszkodzeniem przez 3 niezale˝ne systemy:
sprz´g∏a mechaniczne, zabezpieczenia elektroniczne, dynamicznà analiz´
dozwolonych zakresów ruchu.

Robot wyposa˝ony jest w 4 kamery: jezdna przednia: kolor/podczerwieƒ, zintegrowany
oÊwietlacz podczerwieni, jezdna tylna: kolor/podczerwieƒ zintegrowany oÊwietlacz
podczerwieni, manipulacyjna: kolor, zintegrowany oÊwietlacz Êwiat∏a dziennego,
g∏ówna: kolor/podczerwieƒ lub termowizja (opcja), zintegrowany oÊwietlacz Êwiat∏a
widzialnego i podczerwieni, obrót w p∏aszczyênie pionowej i poziomej. Silne reflektory
LED umieszczone sà z przodu i z ty∏u robota.

P∏ynne sterowanie pr´dkoÊcià wszystkich nap´dów od zera do pr´dkoÊci maksymalnej
zapewnia du˝à precyzj´ operacji. Istnieje ponadto mo˝liwoÊç redukcji maksymalnej
pr´dkoÊci ruchu nap´dów, co pozwala na zwi´kszenie precyzji wykonywanych
czynnoÊci (po wciÊni´ciu odpowiedniego klawisza maksymalne pr´dkoÊci ruchu
nap´dów mogà byç zredukowane do 20%).

Specjalny system nap´dowy manipulatora minimalizuje skutek odrzutu podczas
wystrza∏u z wyrzutnika pirotechnicznego bàdê wybuchu ∏adunku umieszczonego
w chwytaku lub w jego pobli˝u.

Manipulator wyposa˝ony jest w:
- czujniki po∏o˝eƒ kraƒcowych ramion, 
- czujniki po∏o˝eƒ g∏ównych stopni swobody manipulatora, 
- czujnik si∏y Êcisku chwytaka, 
- czujnik pr´dkoÊci ruchu nap´dów manipulatora,
- gniazda do mocowania tzw. wàsów na koƒcach szcz´k chwytaka

(do wzrokowej oceny odleg∏oÊci),
- mikrofon dookólny.

Robot jest zasilany z akumulatorów umieszczonych wewnàtrz bazy mobilnej.

Czas pracy przy zasilaniu z akumulatorów wynosi do 8 godzin (zale˝nie od rodzaju
wykonywanych czynnoÊci).

Rozk∏adane stanowisko operatorskie ma form´ walizki odpornej na mechaniczne
uszkodzenia.

Stanowisko operatorskie wyposa˝one jest w kolorowy ekran LCD obrazujàcy widok
z wybranej kamery lub z kilku wybranych kamer jednoczeÊnie; oraz w dodatkowy
monitor LCD pokazujàcy graficznà interpretacj´ aktualnej konfiguracji ramion
manipulatora a tak˝e dane z czujników robota.

Przewód Êwiat∏owodowy wraz z nawijarkà, u˝ywany wymiennie z komunikacja radiowà,
jest lekki i wytrzyma∏y.

Zaawansowany system negocjacyjny (opcja).

Robot mo˝e wspó∏pracowaç z szeregiem urzàdzeƒ dodatkowych, zarówno
oferowanych przez PIAP jak i wskazanych przez Klienta.



Wyposa˝enie standardowe robota IBIS

Sprz´g∏a przecià˝eniowe w g∏ównych stopniach swobody manipulatora.

Czujniki po∏o˝eƒ kraƒcowych ramion manipulatora (max-min).

Czujniki po∏o˝enia i pr´dkoÊci g∏ównych stopni swobody manipulatora.

Czujnik si∏y Êcisku chwytaka.

Trzy gniazda (przód i ty∏ bazy mobilnej oraz górne ramie manipulatora) do zasilania
i sterowania wyposa˝enia dodatkowego oraz broni.

Ruchoma g∏owica kamery g∏ównej mocowana na górnym ramieniu manipulatora,
z mo˝liwoÊcià zdalnego sterowania zmiany po∏o˝enia kamery (góra-dó∏, prawo-lewo).

Kamera g∏ówna, kolor/podczerwieƒ ze zdalnà regulacjà ostroÊci i powi´kszenia oraz 
z  oÊwietlaczami Êwiat∏a widzialnego i podczerwieni.

Pozosta∏e trzy kamery: 

- jezdna przednia (kolor/podczerwieƒ, szerokokàtna z oÊwietlaczem IR), 
- jezdna tylna (kolor/podczerwieƒ, szerokokàtna z oÊwietlaczem IR), 
- manipulacyjna (kolorowa, szerokokàtna z oÊwietlaczem Êwiat∏a widzialnego).

Mikrofon dookólny na robocie.

Program do automatycznego sk∏adania manipulatora do pozycji transportowej.

Dodatkowy monitor LCD na stanowisku operatorskim do graficznej interpretacji
danych z czujników robota.

Dêwi´kowy sygna∏ sytuacji awaryjnych w konsoli sterowniczej.

Zestaw narz´dzi serwisowych i podstawowych materia∏ów eksploatacyjnych.

Urzàdzenie mo˝e zostaç uzupe∏nione o inne
urzàdzenia wskazane przez klienta lub opracow-
ane na jego zlecenie. Mo˝liwa jest tak˝e mody-
fikacja urzàdzenia w celu przystosowania go do
specficznych potrzeb poszczególnych klientów.



Dane techniczne

Masa 295 kg

SzerokoÊç 780-850 mm (zale˝nie od zastosowanych opon)

D∏ugoÊç 1300 mm

WysokoÊç 950 mm w stanie z∏o˝onym

Pr´dkoÊç maksymalna 8,5 km/godz.

Liczba stopni swobody 7

Obrót podstawy manipulatora 400º

Obrót ramienia dolnego 220º

Obrót ramienia górnego 220º

Rami´ wysuwne 0,5 m

Obrót nadgarstka 220º

Obrót szcz´k chwytaka nieskoƒczony

Zacisk szcz´k chwytaka 0-350 mm

Maksymalny udêwig manipulatora 30 kg

Maksymalny zasi´g manipulatora 3150 mm 

Masa stanowiska operatorskiego 2 kg

Sterowanie radio/Êwiat∏owód

Czas pracy z baterii do 8 h

W zwiàzku z ciàg∏ym rozwojem produktu, producent zastrzega sobie mo˝liwoÊç zmian cech i parametrów
technicznych. 


