Propozycje tematdéw prac dyplomowych do realizacji w roku akademickim 2025/2026
dla kierunku Robotyka i Automatyzacja Procesow | stopnia

L.p. | Temat Opis Promotor Uwagi
1 Kinematyka robota Astorino z Celem pracy jest rozwigzanie zadan kinematyki robota Astorino w programie | dr inz. Krzysztof
programie Matlab/Simscape z Matlab/Simscape Kotodziejczyk
wykorzystaniem Robotics System z wykorzystaniem Robotics System Toolbox. Praca obejmuje przygotowanie
Toolbox modelu robota oraz zasymulowanie kinematyki prostej i odwrotnej robota
dla zadanych trajektorii. Wymagane jest m.in. przygotowanie opisu robota z
zastosowaniem zapisu Denavita-Hartenberga, wygenerowanie Jakobianu
celem przedstawienie niezbednego tta teoretycznego rozwigzania kinematyki
robota na poziomie potozen, predkosci i przyspieszen
2 Modelowanie i symulacja robota Celem pracy przygotowanie w programie Matlab/Simscape modelu dr inz. Krzysztof
przemystowego w programie wybranego typu robota, a nastepnie wykonanie symulacji kinematycznej i Kotodziejczyk
Matlab/Robotics System Toolbox dynamicznej dla przyktadowego zadania. Konieczne jest zawarcie
niezbednego tta teoretycznego, koniecznego do zrozumienia
prezentowanych w pracy zagadnien zwigzanych z kinematyka i dynamikg
robotow
3 Automatyzacja procesu produkcyjnego | Celem pracy inzynierskiej jest zaprojektowanie, implementacja i wizualizacja Dr hab. inz. Iwona
w oparciu o sterownik PLC i narzedzie systemu automatyzacji procesu produkcyjnego przy uzyciu sterownika PLC Komorska
Node-RED oraz narzedzia Node-RED.
Zakres pracy:
e Analiza i koncepcja systemu
e  Wybdr i konfiguracja sprzetu oraz narzedzi
e  Programowanie sterownika
e Komunikacja PLC — Node-RED
e  Wizualizacja i interfejs uzytkownika
e Testowanie i optymalizacja systemu
e Dokumentacja i wnioski koncowe
4 Uktad automatyki przemystowej Celem pracy inzynierskiej jest zaprojektowanie, implementacja i wizualizacja Dr hab. inz. Iwona

sterujgcy pompami na stanowisku
laboratoryjnym

systemu automatyzacji procesu sterownia pompami przy uzyciu sterownika
PLC oraz narzedzia HMI. Dzieki realizacji pracy mozliwe bedzie sterowanie

Komorska




pracg pomp w zaleznosci od zapotrzebowania i poziomu cieczy,
Zabezpieczenie uktadu przed praca na sucho, przegrzaniem, przecigzeniem,
Wizualizacja i monitorowanie parametréw

Automatyczny system nawadniania z
zastosowaniem Raspberry Pl

Celem pracy inzynierskiej jest zaprojektowanie i implementacja
automatycznego systemu nawadniania roslin doniczkowych z
wykorzystaniem Raspberry Pi, czujnikow wilgotnosci gleby oraz systemu
wizualizacji danych. System ma na celu monitorowanie wilgotnosci gleby i
sterowanie podlewaniem w sposéb optymalny i energooszczedny, a takze
zapewnienie zdalnego nadzoru i sterowania za pomocg interfejsu webowego
lub aplikacji mobilnej.
Etapy pracy:

e Analiza i zatozenia projektu systemu nawadniania

e Implementacja uktadu elektronicznego

e  Oprogramowanie Raspberry Pi

e  Wizualizacja danych i interfejs uzytkownika

e Testyioptymalizacja

e Dokumentacja i wnioski koricowe

Dr hab. inz. lwona
Komorska

Automatyczny system sterowania
(dowolny) z zastosowaniem Raspberry
Pi

Celem pracy inzynierskiej jest zaprojektowanie i implementacja
automatycznego systemu (wedtug pomystu studenta) z wykorzystaniem
Raspberry Pi oraz systemu wizualizacji danych.
Etapy pracy:

e Analiza i zatozenia projektu

e Implementacja ukfadu

e Oprogramowanie Raspberry Pi

e  Wizualizacja danych i interfejs

e Testy i optymalizacja systemu

e Dokumentacja i wnioski koricowe

Dr hab. inz. lwona
Komorska

Uktad sterowania robota typu Scara o
trzech stopniach swobody

Celem pracy inzynierskiej jest zaprojektowanie, symulacja i implementacja
uktadu sterowania robota SCARA o trzech stopniach swobody (3-DOF) z
wykorzystaniem $srodowiska MATLAB/Simulink. Projekt obejmie
modelowanie kinematyczne i dynamiczne, synteze sterowania oraz
implementacje algorytmow sterowania w MATLAB-ie, a takze ich symulacje i
testowanie na rzeczywistym modelu robota lub symulatorze.

Dr hab. inz. lwona
Komorska




Etapy pracy:

Analiza i teoria sterowania robotami
Modelowanie kinematyczne robota SCARA
Modelowanie dynamiczne robota SCARA
Projekt i implementacja algorytmu
Wizualizacja trajektorii robota

Testy, analiza wynikow i wnioski koricowe

System wizji maszynowej robota
Quanser QArm

Celem pracy inzynierskiej jest implementacja i testowanie systemu wizji
maszynowej na robocie Quanser QArm, ktéry pozwoli na rozpoznawanie
obiektdw, ich klasyfikacje oraz sterowanie robotem w oparciu o analize

obrazu.

Etapy pracy:

Analiza systemoéw wizyjnych w robotyce

Integracja kamery z robotem Quanser

Implementacja systemu przetwarzania obrazu

Integracja systemu wizji z algorytmami sterowania QArm
Wizualizacja - Wyswietlanie parametréw pracy robota (np. pozycja,
status zadania)

Testowanie i optymalizacja systemu

Dokumentacja i wnioski koficowe

Dr hab. inz. lwona
Komorska

Wspdtpraca robota XArm6 ze
sterownikiem PLC

Celem pracy jest opracowanie i wdrozenie systemu wspotpracy robota
XArm6 z programowalnym sterownikiem logicznym (PLC) w celu
automatyzacji procesu produkcyjnego. Praca obejmuje analize metod
komunikacji, integracje systemoéw oraz implementacje sterowania ruchem
robota w oparciu o sygnaty PLC. Efektem korncowym bedzie dziatajgcy system
demonstracyjny oraz jego analiza pod katem efektywnosci i niezawodnosci.

Etapy pracy

Analiza teoretyczna i przeglad literatury

Dobor i konfiguracja sprzetu oraz oprogramowania
Implementacja komunikacji i sterowania

Testy i optymalizacja systemu

Analiza wynikow i wnioski

Dr hab. inz. lwona
Komorska
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Stanowisko dydaktyczne z robotem
XArm6

Celem pracy jest zaprojektowanie, wykonanie i uruchomienie stanowiska
dydaktycznego z wykorzystaniem robota XArm6 do nauki programowania i
sterowania robotami przemystowymi. Stanowisko bedzie umozliwiaé
przeprowadzanie ¢wiczen z zakresu automatyki, robotyki oraz integracji z
innymi systemami (np. sterowniki PLC, systemy wizyjne). Efektem korncowym
bedzie funkcjonalne i intuicyjne srodowisko edukacyjne wspomagajace nauke
obstugi robotow przemystowych
Etapy pracy
e Analiza teoretyczna i przeglad literatury.
e  Projekt stanowiska dydaktycznego
e Implementacja ¢wiczen dydaktycznych w jezykach programowania
(Python, Blockly). Dokumentacja i instrukcje obstugi stanowiska dla
uzytkownikow.
e Testowanie
e Analiza wynikéw i wnioski

Dr hab. inz. lwona
Komorska

11

Wizja maszynowa w robocie mobilnym
Quanser QBot-2e

Celem pracy inzynierskiej jest wdrozenie systemu wizji maszynowej w
mobilnym robocie Quanser QBot-2e, umozliwiajgcego detekcje i klasyfikacje
obiektdw, nawigacje opartg na przetwarzaniu obrazu oraz analize otoczenia.
System ten znajdzie zastosowanie w autonomicznych pojazdach mobilnych,
robotyce serwisowej oraz inteligentnych systemach inspekcyjnych.
Etapy pracy:

e Analiza systemow wizji maszynowej w robotyce mobilnej

e Integracja kamery i sensoréw z QBot-2e

e Implementacja algorytméw przetwarzania

e Integracja wizji maszynowej z systemem sterowania QBot-2e -

e Testowanie i optymalizacja

e Dokumentacja i analiza

Dr hab. inz. lwona
Komorska

12

Utworzenie cyfrowego blizniaka robota
wspotpracujgcego UR3e w Srodowisku
Matlab

Celem pracy jest stworzenie wirtualnego modelu robota UR3e, ktéry bedzie
odzwierciedlat jego rzeczywiste zachowanie i interakcje w srodowisku
Matlab. Taki cyfrowy blizniak pozwala na symulacje, testowanie i
optymalizacje proceséw bez koniecznosci fizycznego uzycia robota, co moze
znacznie obnizy¢ koszty i czas potrzebny na rozwéj aplikacji.
Etapy pracy:

e Analiza literatury i technologii.

Dr hab. inz. lwona
Komorska




e Modelowanie robota UR3e

e Integracja robota z Matlabem
e Symulacja i testowanie

e Dokumentacja i wnioski

13 Projektowanie i symulacja pracy robota | Celem pracy jest zaprojektowanie oraz zasymulowanie pracy robota Dr hab. inz. Iwona
przemystowego w srodowisku Festo przemystowego w srodowisku Festo CIROS, ktéry realizuje ztozone zadania Komorska
CIROS do realizacji zadan manipulacyjne na zautomatyzowanej linii produkcyjnej. Projekt obejmie:
manipulacyjnych e Modelowanie 3D i konfiguracje robota w srodowisku symulacyjnym
Festo CIROS.
e  Programowanie trajektorii ruchéw robota dla precyzyjnych zadan
manipulacyjnych, takich jak montaz, sortowanie oraz paletyzacja.
e  Optymalizacje Sciezek ruchu w celu minimalizacji czasu cyklu oraz
zuzycia energii.
e Analize wydajnosci i efektywnosci pracy robota w réznych
scenariuszach produkcyjnych
14 Zaprojektowanie i implementacja Celem pracy jest projekt systemu automatycznego sterowania linig Dr hab. inz. Iwona

systemu sterowania linig transportowa
(lub innym procesem) z
wykorzystaniem sterownika PLC w
Srodowisku CodeSys

transportowg z wykorzystaniem sterownika PLC programowanego w
srodowisku CodeSys. System bedzie sterowat ruchem tasmociggu, detekcja
produktéw oraz zarzadzat procesem sortowania w oparciu o czujniki i
elementy wykonawcze.

Zakres pracy:

e Analiza systemow sterowania w przemysle — przeglad technologii
automatyzacji, omodwienie srodowiska CodeSys oraz standardéw
programowania IEC 61131-3.

e Projektowanie modelu linii transportowej — uktad przenosnikéw,
czujnikow i aktuatordéw.

e Implementacja programu PLC w CodeSys — logika sterowania w
jezyku Ladder (LD), ST i FBD.

e Komunikacja i integracja — obstuga Modbus TCP, OPC UA lub MQTT
do komunikacji z systemem SCADA lub chmura.

e  Wizualizacja i monitoring — stworzenie interfejsu HMI do podgladu
pracy systemu.

e Testowanie i optymalizacja — analiza dziatania systemu, poprawa
wydajnosci i eliminacja btedow

Komorska
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Projekt i implementacja systemu wizji
komputerowej do detekcji obiektow w
zautomatyzowanej linii produkcyjnej

Cel pracy

Celem projektu jest zaprojektowanie i wdrozenie systemu wizyjnego
wspotpracujacego z cobotem UR3e, umozliwiajgcego automatyczng detekcje,
klasyfikacje i lokalizacje obiektéw w przestrzeni roboczej. Projekt zaktada
testowanie réznych metod analizy obrazu oraz ich integracje z robotem w
celu optymalizacji proceséw manipulacji.

Zakres pracy

Praca obejmuje analize systemdw wizyjnych stosowanych w robotyce, wybor
odpowiednich metod detekcji oraz integracje systemu z cobotem UR3e.
Zostanie przeprowadzona analiza skutecznosci réznych algorytméw pod
katem doktadnosci, szybkosci oraz odpornosci na zmienne warunki
srodowiskowe. Ostatecznym celem jest opracowanie optymalnej konfiguracji
systemu i jej testy w warunkach rzeczywistych

Dr hab. inz. Przemystaw
Motyl

16

Implementacja systemu wizji
komputerowej do detekgc;ji i analizy
wad produktowych w
zautomatyzowanej linii produkcyjnej

Cel pracy

Celem projektu jest opracowanie systemu wizyjnego do wykrywania wad
detali transportowanych przez cobot UR3e. System ma identyfikowa¢ defekty
powierzchniowe i strukturalne, umozliwiajgc automatyczna klasyfikacje
jakosci detali oraz integracje wynikow z systemem sterowania robota.
Zakres pracy

Zakres obejmuje analize systemdéw wizyjnych stosowanych w inspekcji
jakosci, wybér odpowiednich metod przetwarzania obrazu oraz
implementacje algorytméw detekcji wad. Przeprowadzona zostanie
integracja systemu z cobotem, testy skutecznosci oraz analiza optymalizacji
detekcji w réznych warunkach pracy

Dr hab. inz. Przemystaw
Motyl

17

Implementacja systemu wizji
komputerowej do detekcji wad
wydrukéw 3D na podstawie analizy
obrazow z rzeczywistego stanowiska
drukarki oraz ogdélnodostepnych
repozytoriéw danych

Cel pracy

Celem projektu jest opracowanie systemu wizyjnego do wykrywania wad
wydrukéw 3D poprzez analize obrazéw zaréwno z rzeczywistego stanowiska
drukarki, jak i z ogélnodostepnych zbioréw danych (np. Kaggle, Hugging
Face). System ma identyfikowa¢ defekty wydruku, sygnalizowac przerwanie
wydruku, co umozliwi automatyczng ocene jakosci wydruku.

Zakres pracy

Praca obejmuje analize wad wydrukéw 3D oraz metod ich detekgji, zbieranie
i przetwarzanie obrazow z drukarki oraz z repozytoriéw danych, a takze
implementacje metod analizy obrazu. Wdrozony system bedzie testowany w
rzeczywistych warunkach, a jego skutecznosc¢ zostanie oceniona na

Dr hab. inz. Przemystaw
Motyl




podstawie wskaznikow jakosci detekcji. Przewidziana jest réwniez analiza
mozliwosci dalszego rozwoju w celu predykcji bteddw przed zakoriczeniem
wydruku

18

Tester cyfrowych uktaddw scalonych
serii 74 1 74LS oraz 74HCT z
wykorzystaniem mikrosterownika

Celem pracy bedzie teoretyczne opracowanie i praktyczne wykonanie
urzadzenia na bazie mikrosterownika stuzgcego do szybkiej weryfikacji
sprawnosci wybranej grupy cyfrowych uktadéw scalonych serii 74 i innych o
tych samych napieciowych poziomach stanéw logicznych. Praca bedzie
wymagac¢ wiedzy zdobytej w toku studidw m.in. na przedmiotach Uktady
elektroniczne i Mikrosterowniki. Zakres pracy powinien obejmowac:

. przeglad literatury,

. odpowiednio sformutowany cel pracy,

. sformutowanie zatozen do opracowania urzadzenia

. dobdr mikrosterownika i opracowanie koncepcji urzadzenia,

. fizyczna budowa urzadzenia, w tym budowa uktadu elektronicznego
i oprogramowanie mikrosterownika

J badania weryfikacyjne urzadzenia,

. whioski koficowe

Dr inz. Zbigniew
Wotczynski

19

Tester wybranych modutéw , Arduino”
zbudowany na bazie mikrosterownika

Celem pracy bedzie teoretyczne opracowanie i praktyczne wykonanie
urzadzenia na bazie mikrosterownika stuzgcego do szybkiej weryfikacji
sprawnosci wybranych modutéw , Arduino”. Zakres pracy powinien
obejmowac:

. przeglad literatury,

. odpowiednio sformutowany cel pracy,

. dobdr mikrosterownika i opracowanie koncepcji urzadzenia,
J fizyczna budowa urzadzenia, w tym budowa uktadu elektronicznego
i oprogramowanie mikrosterownika

. badania weryfikacyjne urzadzenia,

. whnioski konicowe

Dr inz. Zbigniew
Wotczynski

20

Oprogramowanie sterownika PLC dla
manipulatora dydaktycznego
MicroSCARA MD-366P-1 — analiza
implementacji w réznych jezykach
programowania

Celem pracy bedzie analiza wptywu jezyka programowania sterownika PLC na
mozliwosci realizacji okreslonego zadania. Granice zadania wyznacza w tym
przypadku stanowisko dydaktyczne ,,MD-366P-1 MicroSCARA — manipulator
dydaktyczny z pneumatyczng osig Z”. Oprogramowanie tego samego
stanowiska w (wielu) réznych jezykach np.: LAD, FBG, SCL, STL, Graph
powinno da¢ odpowiedz na pytanie: do jakiego typu zadan dany jezyk jest
najbardziej optymalny. Zakres pracy powinien obejmowac:

Dr inz. Zbigniew
Wotczynski




J analize literaturowa zagadnienia,

J sformutowany cel pracy,
o uzasadnienie wyboru oraz opis sterownika PLC i stanowiska na
ktorym realizowany bedzie cel pracy,
. oprogramowanie w wybranych jezykach,
. analiza oprogramowania i wnioski
21 Oprogramowanie sterownika PLC dla Celem pracy bedzie analiza wptywu jezyka programowania sterownika PLC na | Dr inz. Zbigniew
uktadu sitownikéw pneumatycznych mozliwosci realizacji okreslonego zadania. Granice zadania wyznacza w tym Wotczynski
MD-354 — analiza implementacji w przypadku stanowisko dydaktyczne ,,MD-354 Uktad wspotpracy czterech
réznych jezykach programowania sitownikdéw pneumatycznych”. Oprogramowanie tego samego stanowiska w
(wielu) réznych jezykach np.: LAD, FBG, SCL, STL, Graph powinno da¢
odpowiedz na pytanie: do jakiego typu zadan dany jezyk jest najbardziej
optymalny. Zakres pracy powinien obejmowac:
. analize literaturowa zagadnienia,
. sformutowany cel pracy,
. uzasadnienie wyboru oraz opis sterownika PLC i stanowiska na
ktérym realizowany bedzie cel pracy,
J oprogramowanie w wybranych jezykach,
o analiza oprogramowania i wnioski
22 Inteligentny plecak z o$wietleniem i Celem pracy bedzie opracowanie i fizyczne zbudowanie inteligentnego Dr inz. Zbigniew
nawigacjg na bazie mikrosterownika systemu podnoszgcego bezpieczenstwo uzytkownika plecaka. Drugim celem Wotczynski
inteligentnego plecaka bedzie utatwianie poruszania sie poprzez
udostepnianie danych nawigacyjnych
i wysytanie informacyjnych sygnatéw dzwiekowych. Zakres pracy powinien
obejmowac:
J analize literaturowa zagadnienia,
. odpowiednio sformutowany cel pracy,
. sformutowanie zatozen do opracowania urzadzenia
. dobdr mikrosterownika i opracowanie koncepcji urzadzenia,
. fizyczna budowa urzadzenia, w tym budowa uktadu elektronicznego
i oprogramowanie mikrosterownika
J badania weryfikacyjne urzadzenia,
o whnioski koricowe
23 Inteligentny pas dla biegaczy Celem pracy bedzie zaprojektowanie i fizyczne zbudowanie inteligentnego Dr inz. Zbigniew

urzadzenia w postaci pasa biodrowego dla oséb aktywnie uprawiajgcych
sport np. biegaczy. Urzagdzenie bedzie miato za zadanie wyznacza¢ wiele

Wotczynski




parametréw zyciowych i ruchowych oraz przekazywanie ich osobie
korzystajgcej z pasa. W przypadku przekroczenia krytycznych granic ktéregos
z tychze parametréw uruchamiat sie bedzie alarm $wietlny i/lub dZwiekowy.
Zakres pracy powinien obejmowac:

. analize literaturowa zagadnienia,
. odpowiednio sformutowany cel pracy,
. sformutowanie zatozen do opracowania urzadzenia
o dobdr mikrosterownika i opracowanie koncepcji urzadzenia,
J fizyczna budowa urzadzenia, w tym budowa uktadu elektronicznego
i oprogramowanie mikrosterownika
J badania weryfikacyjne urzadzenia,
] whnioski koncowe
24 Inteligentny system nawadniania Celem pracy bedzie zaprojektowanie oraz fizyczne zbudowanie Dr inz. Zbigniew
domowych roslin doniczkowych wielokanatowego inteligentnego systemu nawadniania domowych roslin Wotczynski
doniczkowych. W kazdym kanale realizowany bedzie pomiar wilgotnosci
ziemi i odpowiednie dozowanie wody z nawozem tak aby ziemia byta
nawodniona optymalnie dla rosliny w niej rosngcej. Stopiert nawodnienia
bedzie programowany przez uzytkownika. Bedzie tez zalezat od pory roku,
temperatury i oswietlenia. Zakres pracy powinien obejmowaé:
. analize literaturowg zagadnienia,
. odpowiednio sformutowany cel pracy,
. sformutowanie zatozen do opracowania urzadzenia
. dobdr mikrosterownika i opracowanie koncepcji urzadzenia,
J fizyczna budowa urzadzenia, w tym budowa uktadu elektronicznego
i oprogramowanie mikrosterownika
J badania weryfikacyjne urzadzenia,
. whnioski konicowe
25 Inteligentny system dtugotrwatego Celem pracy bedzie zaprojektowanie oraz fizyczne zbudowanie Dr inz. Zbigniew

zbierania danych pogodowych
i zanieczyszczen powietrza

inteligentnego systemu zbierania danych pogodowych. System powinien
zbieraé¢ mozliwie duzo danych pogodowych i informacji

o0 zanieczyszczeniach powietrza w dtugich i bardzo dtugich okresach czasu np.
kilku miesiecy, kilku lat. Zbierane dane powinny by¢ synchronizowane z datg i
czasem oraz powinny by¢ dostepne

w kazdej chwili bez zaktdcenia procesu zbierania.

Zakres pracy powinien obejmowac:

. analize literaturowg zagadnienia,

Wotczynski




J odpowiednio sformutowany cel pracy,

J sformutowanie zatozen do opracowania urzagdzenia

o dobdr mikrosterownika i opracowanie koncepcji urzadzenia,

. fizyczna budowa urzadzenia, w tym budowa uktadu elektronicznego
i oprogramowanie mikrosterownika

. badania weryfikacyjne urzadzenia,

] whnioski koncowe.

26

Temat wolny z zakresu sterownikéw
PLC lub mikrosterownikéw
zaproponowany przez studenta oraz
zaakceptowany przez promotora i
Komisje Kierunkowg

Dr inz. Zbigniew
Wotczynski
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Projekt i wykonanie fizycznego modelu
robota/manipulatora

Cel pracy:

Opracowanie, wykonanie i uruchomienie fizycznego modelu robota
dwuosiowego wraz z systemem sterowania.

Opis:

Praca obejmuje kompleksowy proces projektowania i budowy fizycznego
modelu robota/manipulatora. W pierwszym etapie zostanie opracowany
model CAD konstrukcji w oprogramowaniu inzynierskim, uwzgledniajgcym
zardwno wymagania wytrzymatosciowe, jak i funkcjonalnos¢ uktadu.
Nastepnie zostanie przeprowadzony dobdr oraz integracja komponentéw
elektronicznych, takich jak mikrokontrolery, silniki, czujniki i sterowniki, ktére
beda odpowiedzialne za sterowanie ruchem robota. Kolejnym krokiem
bedzie implementacja algorytmdw sterowania, ktére zostang
zaimplementowane na platformie sprzetowej, np. Arduino, STM32 lub
Raspberry Pi. Wykonanie fizycznego modelu obejmie techniki produkcji, takie
jak druk 3D, obrébka CNC oraz montaz mechaniczny i elektryczny.
Ostatecznie przeprowadzone zostang testy dziatania oraz analiza
skutecznosci zastosowanych algorytmow sterowania, a wyniki postuzg do
optymalizacji uktadu i jego dalszego rozwoju

Dr inz. Marcin Wikto
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Model numeryczny
robota/manipulatora oparty na
symulacji w MATLAB z wykorzystaniem
Robotics Toolbox i Simscape

Cel pracy:

Opracowanie numerycznego modelu robota dwuosiowego oraz
przeprowadzenie szczegétowej analizy jego dynamiki i sterowania za pomocga
symulacji komputerowej w sSrodowisku MATLAB, co pozwoli na weryfikacje
teoretyczng przed implementacja fizyczna.

Opis:

Dr inz. Marcin Wikto




Praca koncentruje sie na modelowaniu matematycznym
robota/manipulatora i analizie jego wtasciwosci dynamicznych oraz reakcji na
rézne algorytmy sterowania. Pierwszym krokiem bedzie opracowanie réwnan
ruchu opisujgcych ukfad, ktdre nastepnie zostang zaimplementowane w
MATLAB z wykorzystaniem Simscape oraz Robotics Toolbox. Model
numeryczny umozliwi przeprowadzenie szeregu symulacji testujgcych wptyw
réznych parametrow na stabilnos¢ oraz precyzje ruchéw manipulatora.
Dodatkowo zostang przeanalizowane rézne metody sterowania. Wyniki
symulacji postuza do oceny jakosci zastosowanych algorytmdw, a takze do
dostrojenia parametréw sterowania przed implementacjg na rzeczywistym
modelu
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Projekt pneumatycznego chwytaka
dwuszczekowego

Cel pracy:

Opracowanie projektu technicznego chwytaka w wybranym oprogramowaniu
(CAD) na podstawie ustalonych zatozen projektowych.

Zakres pracy: Wykonanie studium literatury z zakresu rozwigzan
konstrukcyjnych pneumatycznych chwytakéw dwuszczekowych dostepnych
na rynku, opracowanie zatozen projektowych i okreslenie parametréw pracy,
wykonanie obliczen projektowych, dobdr znormalizowanych elementéw
mechanicznych i pneumatycznych, opracowanie dokumentacji projektowej w
postaci modelu CAD 3D

Dr hab. inz. Karol
Osowski
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Projekt i symulacja
elektropneumatycznego uktadu
sterowania prasy z napedem
pneumatycznym

Cel pracy:

Opracowanie projektu i przeprowadzenie procesu symulacji
elektropneumatycznego ukfadu sterowania prasy na podstawie ustalonej
koncepcji sterowania.

Zakres pracy: Wykonanie studium literatury z zakresu rozwigzan
konstrukcyjnych pras z napedem pneumatycznym oraz dostepnych na rynku
elementéw elektropneumatycznych uktadéw sterowania, opracowanie
zatozen projektowych i wykonanie projektu koncepcyjnego prasy, wykonanie
studium mozliwosci zastosowania elektropneumatycznych elementéw
sterujgcych i wykonawczych na podstawie przyjetego projektu
koncepcyjnego prasy, opracowanie rozwigzania projektowego i
przeprowadzenie symulacji pracy elektropneumatycznego uktadu sterowania
w programie FluidSim-P

Dr hab. inz. Karol
Osowski
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Projektowanie technologiczne z
wykorzystaniem zaawansowanych
narzedzi CAD/CAM

Praca obejmuje nastepujace zagadnienia:

1. Analiza mozliwosci sSrodowiska Mastercam: Przeglad funkgji i
narzedzi dostepnych

w Mastercam, ktdre wspierajg projektowanie technologiczne.

2. Projektowanie procesow obrébki: Opracowanie projektu
technologicznego obrébki CNC wybranej czesci z wykorzystaniem programu
Mastercam.

3. Optymalizacja i automatyzacja: Zastosowanie zaawansowanych
funkcji Mastercam, takich jak automatyczne generowanie $ciezek
narzedziowych, optymalizacja czasu obrébki oraz minimalizacja zuzycia
narzedzi. Zastosowanie specjalnych dodatkéw (Robotmaster, RoboDK)
umozliwiajgcych wykorzystanie robotow przemystowych w celu
automatyzacji procesow produkcyjnych. Analiza korzysci i wyzwan
zwigzanych z integracjg robotéw z obrabiarkami CNC.

4. Symulacja i weryfikacja proceséw: Wykorzystanie narzedzi
symulacyjnych dostepnych w Mastercam do weryfikacji zaprojektowanych
procesdw obroébki, identyfikacja potencjalnych problemoéw i ich eliminacja

Dr inz. Dmitrij Morozow




