Robotyka kosmiczna jest fascynujaca dziedzina, rozwinietg na potrzeby eksploracji kosmosu i misji kosmicznych. Wcze$niej
przez dtugi czas nasza technologia nie byta wystarczajaco zaawansowana aby umozliwi¢ nam eksploracje kosmosu. Dodatkowo,
ekspedycje kosmiczne czesto trwajg znacznie dtuzej niz ludzkie zycie. Dlatego wihasnie potrzebujemy mozliwosci korzystania z
roznorodnych autonomicznych robotéw. Pozwalajg one na zwiekszenie naszych ludzkich mozliwosci, na zaplanowanie takich
dhugich misji i bezpieczng i efektywna eksploracje kosmosu. Robotyczne statki kosmiczne moga tez rozwigza¢ problem podrézy i
eksplorowania odlegtej przestrzeni kosmicznej. Pewne problemy, takie jak usuwanie $mieci kosmicznych z orbity Ziemii czy
serwisowanie satelitow na orbicie, mogg by¢ rozwigzane za pomocg autonomicznych robotéw wyposazonych w manipulatory.
Ten projekt, realizowany przez Centrum Badan Kosmicznych PAN i Politechnike Wroctawska, ma na celu rozwoj algorytmoéw
planowania trajektorii i sterowania dla takich robotéw i przetestowanie ich na stanowisku testowym symulujagcym
mikrograwitacje w CBK PAN, rozbudowanym w ramach tego projektu, pozwalajac nam na lepsze zrozumienie wiezéw
nieholonomicznych a w konsekwencji ruchu takich robotéw.



