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IBIS jest robotem do zastosowan pirotechnicznych i bojowych. Przystosowany zostat do oper-
acji w trudnym i zréznicowanym terenie (piach, $nieg, podtoze skalne). Duza predkos¢ robo-
ta umozliwia dynamiczne przeprowadzanie akcji. Manipulator robota zapewnia duzy zasieg
dziatania, a zastosowane rozwigzania napedéw zapewniajq ptynnoéé ruchu kazdego cztonu
w petnym zakresie predkosci.




Unikatowe cechy robota IBIS
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Duza predko$¢ robota (8,5 km/godz.).
Platforma mobilna o napedzie sze$ciokotowym.

Kazde z két posiada niezalezny naped.

O$ wzdtuzna przednich két moze ulega¢ skretom

w szerokim zakresie.

Zastosowane w konstrukcji zawieszenia ruchome w szerokim zakresie wahacze
zapewniajq bardzo dobrg przyczepno$é¢ robota do podtoza.

Duzy udzwig ramienia robota
(15 kg — przy roztozonym ramieniu i 30 kg przy ramieniu ztozonym).

@ Zasieg manipulatora wraz z chwytakiem wynosi ponad 3 m.

Mozliwo$é¢ sterowania robotem poprzez $wiattowdd.

@ System kontroli robota umozliwia jednoczesne i niezalezne sterowanie

wszystkimi jego napedami.

System autodiagnostyczny wykrywa na biezqco wszelkie usterki
i wyswietla komunikaty tekstowe o nich na pomocniczym monitorze LCD.

Przystosowanie wspotpracy z réznorodnym wyposazeniem dodatkowym:

min. wyrzutnikami pirotechnicznymi, czujnikami skazen chemicznych i radioaktywnych,
magistralg do zdalnej detonacji tadunkéw wybuchowych, nozycami do ciecia drutu
kolczastego, wiertarkami, urzqdzeniami rejestrujgcymi.




Podstawowe cechy robota IBIS
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Sterowanie manipulatorem mozliwe jest w dwéch trybach: niezalezne sterowanie
poszczegdlnymi cztonami, sterowanie bezposrednio koncowkqg chwytaka (predkosci
ruchu pozostatych cztonéw manipulatora dobierane sg automatycznie).

Manipulator zabezpieczony jest przed uszkodzeniem przez 3 niezalezne systemy:
sprzegta mechaniczne, zabezpieczenia elektroniczne, dynamiczng analize
dozwolonych zakreséw ruchu.

Robot wyposazony jest w 4 kamery: jezdna przednia: kolor/podczerwien, zintegrowany
os$wietlacz podczerwieni, jezdna tylna: kolor/podczerwien zintegrowany o$wietlacz
podczerwieni, manipulacyjna: kolor, zintegrowany o$wietlacz $wiatta dziennego,
gtowna: kolor/podczerwien lub termowizja (opcja), zintegrowany os$wietlacz $wiatta
widzialnego i podczerwieni, obrét w ptaszczyznie pionowej i poziomej. Silne reflektory
LED umieszczone sq z przodu i z tytu robota.

Ptynne sterowanie predkosciq wszystkich napedéw od zera do predkosci maksymalne;
zapewnia duzg precyzje operacji. Istnieje ponadto mozliwo$¢ redukcji maksymalnei
predkos$ci ruchu napedéw, co pozwala na zwiekszenie precyzji wykonywanych
czynnosci (po wciénieciu odpowiedniego klawisza maksymalne predkosci ruchu
napedow mogq by¢ zredukowane do 20%).

Specjalny system napedowy manipulatora minimalizuje skutek odrzutu podczas
wystrzatu z wyrzutnika pirotechnicznego bqdz wybuchu tadunku umieszczonego
w chwytaku lub w jego poblizu.

Manipulator wyposazony jest w:
- czujniki potozen krancowych ramion,
czujniki potozen gtownych stopni swobody manipulatora,
czujnik sity $cisku chwytaka,
czujnik predkosci ruchu napedéw manipulatora,
gniazda do mocowania fzw. wgséw na koncach szczek chwytaka
(do wzrokowej oceny odlegtosci),
- mikrofon dookélny.

Robot jest zasilany z akumulatoréw umieszczonych wewnqtrz bazy mobilne;.

Czas pracy przy zasilaniv z akumulatorow wynosi do 8 godzin (zaleznie od rodzaju
wykonywanych czynnosci).

Rozktadane stanowisko operatorskie ma forme walizki odpornej na mechaniczne
uszkodzenia.

Stanowisko operatorskie wyposazone jest w kolorowy ekran LCD obrazujgcy widok
z wybranej kamery lub z kilku wybranych kamer jednoczesnie; oraz w dodatkowy
monitor LCD pokazujqcy graficzng interpretacje aktualnej konfiguracji ramion
manipulatora a takze dane z czujnikéw robota.

Przewdd $wiattowodowy wraz z nawijarkg, uzywany wymiennie z komunikacja radiowq,
jest lekki i wytrzymaty.

Zaawansowany system negocjacyjny (opcja).

Robot moze wspodtpracowad z szeregiem urzgdzen dodatkowych, zaréwno
oferowanych przez PIAP jak i wskazanych przez Klienta.



Wyposazenie standardowe robota IBIS
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Urzqdzenie moze zosta¢ uzupetnione o inne
urzqdzenia wskazane przez klienta lub opracow-
ane na jego zlecenie. Mozliwa jest takze mody-
fikacja urzqdzenia w celu przystosowania go do
specficznych potrzeb poszczegdlnych klientow.

Sprzegta przecigzeniowe w gtéwnych stopniach swobody manipulatora.
Czujniki potozen krancowych ramion manipulatora (max-min).

Czujniki potozenia i predkosci gtéwnych stopni swobody manipulatora.
Czujnik sity $cisku chwytaka.

Trzy gniazda (przod i tyt bazy mobilnej oraz gérne ramie manipulatora) do zasilania
i sterowania wyposazenia dodatkowego oraz broni.

Ruchoma gtowica kamery gtéwnej mocowana na gérnym ramieniu manipulatora,
z mozliwoséciq zdalnego sterowania zmiany potozenia kamery (géra-doét, prawo-lewo).

Kamera gtéwna, kolor/podczerwien ze zdalng regulacjqg ostroéci i powiekszenia oraz
z o$wietlaczami $wiatta widzialnego i podczerwieni.

Pozostate trzy kamery:

- jezdna przednia (kolor/podczerwien, szerokokgtna z o$wietlaczem IR),
- jezdna tylna (kolor/podczerwien, szerokokgtna z o$wietlaczem IR),
- manipulacyjna (kolorowa, szerokokgtna z o$wietlaczem $wiatta widzialnego).

Mikrofon dookélny na robocie.
Program do automatycznego sktadania manipulatora do pozycji transportowe;.

Dodatkowy monitor LCD na stanowisku operatorskim do graficznej interpretac;i
danych z czujnikéw robota.

Dzwiekowy sygnat sytuacji awaryjnych w konsoli sterownicze;.

Zestaw narzedzi serwisowych i podstawowych materiatéw eksploatacyjnych.




Dane techniczne

Masa 295 kg

Szeroko$¢ 780-850 mm (zaleznie od zastosowanych opon)
Dtugos¢ 1300 mm

Wysoko$¢ 950 mm w stanie ztozonym
Predko$¢ maksymalna 8,5 km/godz.

Liczba stopni swobody /

Obrét podstawy manipulatora 400°

Obrot ramienia dolnego 220°

Obrét ramienia gérnego 220°

Ramie wysuwne 0,5m

Obrét nadgarstka 220°

Obrot szczek chwytaka nieskonczony

Zacisk szczek chwytaka 0-350 mm

Maksymalny udzwig manipulatora 30 kg

Maksymalny zasieg manipulatora 3150 mm

Masa stanowiska operatorskiego 2 kg

Sterowanie radio/$wiattowodd

Czas pracy z baterii do 8 h

~3300

~1500

W zwigzku z ciggtym rozwojem produktu, producent zastrzega sobie mozliwo$¢ zmian cech i parametréw
technicznych.



