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DydaktykaT k1 er unk i studi - w

Automatyka i Robotyka

Astudia | i Il stopnia w formie stacjonarnej i niestacjonarne;
A profil praktyczny na studiach stacjonarnych | stopnia

Automatic Control and Robotics

Akierunek w j. angielskim na studiach stacjonarnych I i Il stopnia

Astudia | stopnia w formie stacjonarnej

Elektrotechnika

Astudia | i Il stopnia w formie stacjonarnej i niestacjonarne;
A profil praktyczny na studiach stacjonarnych | stopnia

Matematyka w technice

Astudia | i Il stopnia w formie stacjonarnej
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Li czba student - w
S_t opl [esH OpI (E{%em
pierwszy drugi
Automatyka i Robotyka 599 154
Studia Automatic Control and =
stacjonarne
J Robotics (in English) 91 39 130
El ektromobi 43 43
Elektrotechnika 331 130 461
Matematyka w Technice 52 52
Razem na studiach
stacjonarnych 1116 323 1439
Studia Automatyka i Robotyka 214 69 283
niestacjonarne Elektrotechnika 171 159 330
Razem na studiach
niestacjonarnych 385 228 613
Razem na Wydziale 2052
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Systemy lokalizacji 3Dptitrackd o 1 Saidl ge&x ¢ Gey 2 y‘ yr @

LaboratorlumSkyLato; autonomiczne obserwatorium do obserwacji
satdA (1 5 &

Q
|

~

Laboratorium robotyki mobilnggT Sa il ¢& I 62 NJ (2 NB
120268 0K

Laboratorium robotyki manipulacyjngjmanipulatory badawcze KUKA
[2w nb | &d@aidSYFYA KIFLWGeoOlyeyYA h)
KUKA KR6 R9tanud-RMate200iD/7L ,StaubliTX60

[ F 02N U02NAdzZY YAt 1 1AS2 NRoz2GeéeiA
[ 02N} G2NAdzY Ydf 6AYSRAsg A NB2Sal
T Nk RO2 ¢ al SERKrlAyS NHkyl 11 2062SN) RT ¢ At NDES
&Y 2 (B&K) 4128 HeadandTorso{ A Ydzf I 12 NJ 61 ! ¢ { 0 X ¥
rejestratoraudioX1y ¢! { /! a¥X LINRPOS&2NJ RT gAt 1dz ¢5¢

AR



&\wfazh“% , Rada I nteresarius nni
§ POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki, RO #@i

Vd

DUOsgyS LINRP2S{laze | 23aidFidyAOK o

20192022:MDSO2 (Modularny dynamiczny system obsenBacjiiff A VI a2 g y& staEdubdBiR 5
| Nauki

20182021:%1 | ¢ yaz sl ye aeaidsSyYy gaLl NOAIF LINBOeil eayeOK Yl
jednosegmentowych i przegubowydPOIR.04.01.020n ny MK MT O NBI £ AT I O2I CdachL wL a
Sp. z 0.0.)

2018-2021:Badanie sterowania adaptacyjnego @lkektroaktywnych.J2 £ A Y SOWNs &
20202023:SMART4ALBelfsustainerossBorderCustomizedyberphysicabystenExperimentgor Capacity
BuildingamongEuropearStakeholders 1 Nidams®n@niaHoryzont 2020

20192021t 2 YAl NB A 1t SRT SySkaba YIRS RN (Bsg@ R A8 80R26SY AN vy (i
20202022b 2 62 O1 Say S YI 0 SNR I O eelek@baktywyaht {Y|MIORK 2aahaOR2] gyl AY) 25 95
rektorski

2020HNHHY Lyldzold2NLAYFEwhEO8@y 21 OA nodn 6

20192021 Maneuverabilityand efficiencyof tractor-trailers systemsn agriculturalapplications REDES180129,

T Nk RO20 I 0 NatiofidiQprangisgiorigh Bdielvtificand TechnologicaResearcl{CONICYT), Chile

AW



Rada I nteresarius

POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki, Robl

P ot e nkompat@ncje

|l nstytutu EI

INSTYTUT ELEKTROTECHNIKI
I ELEKTRONI KI PRZEI



G

N

POLITECHNIKA POZNANSKA

ZAKLAD
ELEKTROTECHNIKI
TEORETYCZNEJ

| STOSOWANEJ

ZAKLAD

MECHATRONIKI | MASZYN
ELEKTRYCZNYCH

cznie 66 pracowni k-

W,

w

tym 6

Rada I nteresarius
Wydziagu Automatyki,

ZAKLAD

ENERGOELEKTRONIKI
| STEROWANIA

ZAKLAD
METROLOGII, ELEKTRONIKI
| TECHNIKI SWIETLNEJ

profesor - w,

9

Ro b

doktor



POLITECHNIKA POZNANSKA

ZAKLAD
ELEKTROTECHNIKI
TEORETYCZNEJ

| STOSOWANEJ

Rada
Wydziagu

Aut omatyki,

Il nteresari us

Ro b




POLITECHNIKA POZNAKNSKA ZETISZ1) Wydziagu Automatyki, iRuosbL‘(@ni "

¢SYlFGell o0FRIFZ ¢ %I 10FRI ASos@wansj] O N2 0 SOK

A badaniai modelowanie pracy oraz procesudegradacjil { dzY dzf | eleRrdidhemicznychi & dzLISNJ 2 Y RS Y
stosowanychw pojazdactelektrycznyctorazg & LJs O LINJ zOdieBvialoyenD Kb Réhergiidlektryczne;

A zastosowanieewolucyjnychmetod optymalizacjiwielokryterialnejdo ustaleniastruktury 1 LJ NJ Y SYOFNs g6l & y
energii(w tym hybrydowych)razrozmieszczenid | 3 | | & gyst@mieelektroenergetycznymnumerycznaanaliza
NE | LJdecywseciachelektroenergetycznych

A zagadnienisoptymalizacji struktury hybrydowychd & & (i Sz¥silapiaz OZEdzg 1 3 f t Ragpekty@ri2iQeédyczne
orazekonomiczne

A analizapolaLINI S LJO & WRIPBE@ 202 DX 2 R bdirék§jiBlektrycznez 2 O S& IO BLNID s RT N C
na przebiegprocesukorozji elektrochemicznej



POLITECHNIKA POZNANSKA ZETISZ1) Rad a

Wydziagu

Il nteresarius
Aut omat yki, Robic

A Przygotowaniei uruchomienie stanowiskado badaniaY I 3| T &npemyigo I 1 dzY dzf iladAIENG 2 Y R ¢ a

sterowanym elektronicznie 2 6 O A N 0 aktywnysniy(online), 1 2 Y 2 INRY LIS NI OrdzNIE| &7} e pomiaru
impedancjilkHz)¢ S ¢ y t GFNJ dyYsd2t | G 2 NF &

feAaADEX ]

8000 Battery Testing
System
V210

i
\ i

A 2 3 LJs O lidiko®@d-badawczaz krajowymi (t I Z & (0 dngtyiud Maszyn Rolniczych Politechnikii Uniwersytety i
zagranicznympodmiotami (Fraunhofer Institute for Factory Operation and Automation ¢ pracenad O R2 ¢ I N
dwukierunkowymiv2G)

A Zlecenial S ¢ y t iopidieSizekspertyzy w zakresie instalacji fotowoltaicznych, F 2 & 2 LINJ S ( enérgiij/

promieniowania & U2 y S OY lyS&@y, LINJ & U Ntrbirt yiatrbwych do systemu elektroenergetycznego,
p2 Y A | Nbegdystopnial | 3 NP pblényelelktromagnetycznyma @ & O S



POLITECHNIKA POZNANSKA

ENERGOELEKTRONIKI
| STEROWANIA

Rada I nteresar

Wydziagu

Aut omatyki,

i us
Ro b

:
ABCDEF

2
H
. g
2
T
g
8
8




EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE

A fa"*.e,; - - » R d | t i N 1
§ poLITECHNIKA POZNANSKA  Z E IS |§ (Z2) wysziagy wuilomatyii R%@

D Os g yakres kompetenci obejmuje badanie | projektowanie dz] O RS
energoelektronicznych oraz LINJ S Y & & G2 &8 (R&edpwania i dz] Ol R5
pomiarowych

Praceukierunkowanea Ra:

A LJ2 LINJ2 & t| Zdsi@hiaprzy ¢ & LIs O Lsibkh edergetycznejz odbiornikami ¢y 2 & 1 IRORYSAT U | O (
LINND Ry & LJX €nérgetyczndiltry aktywne (1-, 3- i wielofazowe),dz] O FAC&Sanalizatory2 | | 2nrerGiiA
elektrycznej

A elektrycznedz] Ol R &)t RELAZSR 6 & 0 & wythaghan@dhw zakresie2 | | 2asilaniac dz] O RBXX R2 4
0 R dzOdyr@amicei ograniczonymniekorzystnym2 RR 1 A | tha ddbiofriikdz Y I & IS& ySt1 0 NE QIS
St S N2 S ywtgIINIe ©f ¥ g ISINVER RERuasisinusoidalnyny | LIAG @OATdDA 2 68 Y

A przetwarzaniei magazynowanieenergiielektrycznejc w tym LJ2 OK 2 Rizud OZ@dz] OLIRE S {1 al G+ ©O
dla OZEo porawionychg & { I T yehetgktya#aych z funkcjamimagazynowania&nergii elektrycznej,bufory
energiielektrycznejvtzw.a & A SOA + DWAYD,RE NI ( PIsmeNIKA Ol & OK

A zasilanie dzNJ D RINS 5 Y & & trézal# @Hehetgoelektroniczne specjalnego przeznaczeniam.in. dla
medycyny, 3 5 NJ/ A D LIKILIGE dz I 3 Qed&afodyenergetycznyckh & 3y Feférenayjnychdla ATEATE;
Automated TestEquipmeny, zasilaczealla medycynyzasilaczespecjalne(np. zminiaturyzowaneprazdzNJ DRI S
typu UPS



} : . - 8
POLITECHNIKA POZNANSKA Z E IS S (ZZ) Wydziagy mutomatyi IRuosbL‘(@ni .

Projekty zrealizowan& S ¢ & LJs OINNS ®eé a DS YY

vt aAt Ol 1T LRRONIBYIYASY yI LAt OMF

a 2 RdzlyLIS N 2 y RSG/TE6D )2 Nb &
|  dz]l OF RSY VyIRI2Ndz AOK LINJ Og
- Battery Management System (BMS)

Zasilacii @ LJdz 't { ™M 12 KHoOnN epraBaw
kopalni




POLITECHNIKA POZNANSKA

MECHATRONIKI | MASZYN
ELEKTRYCZNYCH

Rada
Aut omatyki,

Wydziagu

Il nteresari us

Ro b




TRY POLITECHNIKA POZNAKNSKA MiML (23) g agada Interesar iRuosbL‘(@ni -

Opracowywanie | f 3 2 NE ara¥ sefgktywnych metod polowej analizy i syntezy

LINJ S (0 ¢ 2 aldktfoinagdetycznychz dze 1 3t t R yWwm Sy mSbada méyhetycznegooraz
zjawiska histerezy Y I (1 S NJmlaghetyéznych,zjawisk & LINJ t OeRekfrdn@netycznychferrohydrodynamicznych
cieplnych

lyIEEAT LT A a@dyiaSlil y2201 Say@OK LINJ S 62 N
w cieczemagnetoreologiczneferromagnetyczne s
wil OASLI YN A YI3AySteolyn LI YAt OA
W 0 gigantycznej magnetostrykcji ' —
w magnetokalorycznymi

hoall NB o0F RI Z

wielofazowe magnetoelektryczne maszyny synchroniczne o uzwojeniach skupionych ,

nowoczesne metody diagnostyki maszyn elektrycznych \ A \

systemy bezprzewodowego transferu energii A “ -

SYSNH22al Ot RyS 1 2yaiNHz1 02S GGN}YyYyafFtT2NXI (G2Nb o6 @Y

€ & € €

\
\
|
\
\
A



POLITECHNIKA POZNANSKA B (Z3) vyoeiagy Wm0 i&%'%@”ﬁ‘

2 81LI2al OSYAS:f 02N 02NAS G

A ProfesjonalndJN2 I NJ Y& R2 | yI f AAnsydMRiltipbigicy, MaxivelDEM|tiflol&ics Mg ey Comsol
Multiphisic€ N} 6y ASO ¢O0F ayS 2LINRPINI Y24 yYAS

FREZ YEaley :ANSYS IR

A{ldry26rallt tFr02N02NRr2YyS R2 0
A JTSNIheFTA|126FyS LINI @ EMORE A 2y R R 2 LJ2 v ' iz
o
3Ll OLINBOINRBR] YA YyIdzl26eYAY M 'Nﬁw
I NN} a> [AffSY [AS3IST 52NIYdzyRZ S5 NXYaAUGlIRGEZ 1 FYodzZNBX

Otis, Mikromaetc.




POLITECHNIKA POZNANSKA

Rada
Aut omatyki,

Wydziagu

Il nteresari us

Ro b




DUOsgye | I 1 NBobejMup:YLISGSYy O2A i
At2YALFINEB 6ASE {121 OA SES{TUNROI y@OK A yASSt S C)iy C]
A Przetwarzani@d @ Ay I Os ¢ OEFN2F2HO0KOKE N ogYyASd 1T o8& & &Gy

Ff 32NRGYs g al GdzOl yS2 AyaStAaSyoOech I
ASAilay2ade]Oaleksdgz&NE A A |
At2YAFINE 21 6ASGESYAFY RNEP3I2AMNT B2Y3e 460 200 RFOKY | tmOkemohnSsinl:
ASAlF3Iyzaite |t wiydbedahig driodeldwaez] OF Rz g A elékifoficZych (i 5 &

At NRr2S1026lyAS Fylft232g8eé 0K A O8FTNRseOK dzl O Rsg Sf
A Wirtualne systemy pomiarowe (budowa, konfiguracja i sterowpnie

A{eaidsSye aG§SNRgI yAl @FPROspHhBCADAIZZNOS A0GSNRSYA]A

At N2INI Y24l yA SabyEVWONZCRRYyhGnMitldb

A28T yI Ol FYAS YyASLISgy21 OA Lidedektrydtbpechg A St {21 OA St S1 0 NEB

.1 l National Instruments

Nni.com 's now NI LabVIEW

; POLITECHNIKA POZNANSKA /M EIT$Z4) Wydzia gRua atnte o iRuosbi(@”iﬁ‘

f M\

1|

~

3

O



Rada I nteresarius nn:
Wydziagu Automatyki, Ro b [

A.FRFEYAF @ 6S A féletmddeji 2 NE2yS 211210 A
At2YAl NE 2dfogonedd f Sy A I S THINY
AhOSyl 2RRIAIFIOV&6I YAl dZl OF Rs§ At diregowymOe 2y 87 |
ASAl 3y24de10STa8radics Y8eReichLala Yol S NAR | A OK ‘
A.IRIFYAI STS1iGesy2] Obolutinescyifyg I Y GSNAF Oz

Niw st raprojektowany ani praktycene
praygotowany do pomiardw luminanci
na drodee




‘?&';g%’ % Rada I nteresarius nn
30 (Eng) 0F POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki, Robi(@i

Pot encj] ag instWwuwurivatentatykn c | e

Struktura Instytutu Matematyki:
- 1OFIR yIEfAl & aldSYlFLGeolySea
vl 1 Ol lyIFfAT & Cdzy1022ylfyS2 A bdzYSNEBOI yS2
Bl 1O0IR wsgyl Z wsdYyAOl 12680K A Cdzy]1Oédaye oK
Bl 1OFR %l adz2azel zZ al GSYLFGeéel1A

X<

Nauczyciele akademicayn m LINF O246YA{560Y

Pracownicy badawczdydaktyczni | Pracownicy dydaktyczni
profesor 4 prof.

profesor uczelni 2 dr hab.

adiunkt 4 dr hab. 6 dr 19 dr

asystent 1dr 5 mgr



Rada I nteresarius

W POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki, Rob

nn:
C i

Potencjag w zakresi e badaz naukowych:

A Matematyka teoretyczna:

analiza funkcjonalna i harmoniczna

ONBIFfAT I O2 LINE 2&hLdd NG /G2 NafarikdbSa 0 M@k € & AN » Oy @ YA LINg S&ad NJ -
1ASNRSYA]l Yo [STYALDO

T AS2YSGNRIF NBOYAOI {26!

1 rachunek wariacyjny I fizyka matematyczna

T 2FH121 OA26F GS2NALF N3 syl Z N OYyAO2geOK

7z

A Matematyka stosowana:

modelowanie statystyczne i analizy statystyczne
Y2RStE 261 YAS YIFGSYIFI GOl yS A ydzYSNEOIyS (12yal
mechanika nieliniowa

T
T
T
TTF3FIRYASYAlI RéfTdzZd e2yS A OASLIYS RIYS Ny gyl y



Rada I nteresarius

POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki, Robl

Oferta Instytutu Matematyki dla gospodarki:

A

a2RSt26FyAS YASI I 62RYy21 0A26S 10202y@0K 20AS]
GdzRT AL O LINY O2¢6yAilsg ¢ LINR2S1Gl OK o6F RIFgO1 @0K0U
Modelowanie i wnioskowanie statystyczne
GdzRT AL O LIN}Y O2¢6yAisg ¢ LINR2S{TGl OK o6F RIFgOl @0KO
Statystyczna analiza danych
6dzRT AT LINY O2¢6yAisg ¢ LINR2S{1Gl OK o6F RIFgOl @0K0O
Y26l yAS S{1TALISNEYSY(s g
VEETATEF a020KFadgeolyl A 6AStE2461 NI21 OA241
Modelowanie matematyczne i numeryczne
T OASY 121 OASYyeOK 12yaidNdz 02Aa ¢ T+ {NBa&AS &adl G6SOly
ONBItATFO2I LINR@PdtdzR bV bAcadll §SPEy2T86 YSilf2s80KZ LINE
L2 FI OR2 g | y & X kierowdiki EMgighuckéBlahidz)
T LIN2POS&as59 ReFdzZ ed2yeOK A OASLI yé oK
ONBI AT FO2lF LINRPa2S{chdzI RI A&t WOVRRSf2okmgaS Nbosgy26F IA A

gaz/ciecz dla wybranych substaramnfifilowycle ¢ kierownik M. Stasiak)

l.j



POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki i&%*@”ﬁ "

Of erta I nstytutu MatematyKk.iI dl a potenc|]

A23LIs0062N] SYyAS y2¢S32 1ASN
60StSY dzvaSatiy2i1 06 YeltSyAl FyltAGeol

modelowania matematycznego
(prognozowanie/przewidywanie)

ﬂzy1dz &0 dzRA 5
EEE

I analizy danych
(modelowanie/wnioskowanie statystyczne)

| programowania
(MatLah Python R)

I  ekonomii

A521 gAl Rl Sy A S
(realizacja projektu NCBRI T 6 ® 1 A SNHzy S 1 I ¢fFl-ogar2lfyseS yola I eli&Skiesb @ik v aghukgRladz)



:?&‘;,‘?%’*" . Rada I nteresarius nn:
W) POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziage Automatyki Robic@i

Of erta Instytutu MatematyBkordzywF@iot enc |

AhRLIZ2ASRYAZ2 LINJ 32026 YA [0ad2ft 6SYOAr g
oczekiwaniami

Aa2d0ftAg21 06 LRTFTFYALF LIN{1GeO0l yS3az 11 ad:
np.

YLD ¢ F2NX¥AS 2SRyS3I2 g1 0OFRdz LINI SLINPgIF RT 2y S32 LINI ST t1I Z
T AF2NNdz026F YAS LINRPOESYs g R2 NBIGADI YAl LINI S
(np. w formie konkursowej rywalizaciji)

hod ~

galllFyAS Aadz2iyeOK Tl-al-Ry)\sz Al Lo
Aaz2dftAg210 LRIYIFIYAlI &aGddzRSyilisg¢g o6LRGSyoOel



Rada InteresariuszyZewnnt r z

H POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki, Robl

Instytut Robotyki I Inteligencji Maszynowe]

Prace badawcze:

A autonomiczne roboty mobilne percepcja otoczenia, nawigacja
| planowanieruchu s
ANRT gs2 YSG2R 2LJi&8YFEATFO2A A A
zlFa02a26l YyASY ¢ 0 Sbwierztyzid 2 g @ OK
A algorytmy uczenia maszynowego oraz metody sztudntejgencii,
A autonomiczne manipulacje obiektamlastycznymi




POLITECHNIKA POZNANSKA Rada InteresariuszyZewn it r z

Wydziagu Automatyki, Robfc

Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowe]

Prace badawcze:

AAyGStAaSyltySz S¥TS|1iGesysS
St STUNROI YSSARISINR 12 FIAISRSG
odporne na uszkodzenia w tym sterowanie
bezczujnikowe




Rada InteresariuszyZewnnt r z

T POLITECHNIKA POZNANSKA Wydziagu Automatyki . Rob

®

Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej

Oferta stanowisk badawczych:
A ddzdS A YI UOS NRoz2dGé& LINI SYeaovzegsS



