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Migkka robotyka to nowy obszar badan w zakresie automatyki 1 robotyki. Jej celem jest stworzenie
migkkich systemoéw robotycznych takich jak chwytaki, czy roboty przemieszczajace. Gtownym
celem migkkiej robotyki jest budowanie robotéw potrafigcych wykonywaé zaawansowane zadania,
ktére nie s3g mozliwe dla robotyki z elementami sztywnymi. W przedstawionym projekcie badane sg
magneto-aktywne materialy oraz ich wykorzystanie w miekkiej robotyce. Magneto-aktywne
elastomery naleza do grupy tzw. inteligentnych materialow, czyli materialow reagujacych na bodzce
zewngtrzne. Magneto-aktywne materialy moga stuzy¢ jako elementy sitownikéw lub czujnikow. Ich
wlasno$ci magnetyczne oraz mechaniczne zmieniajg si¢ pod wptywem pola elektromagnetycznego.
Reagujg takze zmiang ksztaltu pod wptywem pola elektromagnetycznego. W przedstawionym
projekcie, celem badan jest zaprojektowanie geometrii migkkich robotéw wykorzystujacych
elastomery magneto-aktywne. Badane bedg takze mozliwosci sterowania oraz planowania ruchu w/w
robotow.



