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Spotkanie inaugurujŃce  

Radň Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  
 
 

1. Powitanie GoŜci 

2. Wrňczenie powoğaŒ 

3. Prezentacja Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki 

4. Dyskusja  

5. Wolne gğosy i wnioski 

 



ÅRada Interesariuszy ½ŜǿƴťǘǊȊƴȅŎƘ,  stanowi dobrowolne ŎƛŀƱƻ opiniodawczo-
doradcze i konsultacyjne ǇƻǿƻƱȅǿŀƴŜ przez Dziekana ²ȅŘȊƛŀƱǳ Automatyki, 
Robotyki i Elektrotechniki. 
 

ÅW ǎƪƱŀŘ Rady Interesariuszy ½ŜǿƴťǘǊȊƴȅŎƘ ǿŎƘƻŘȊŊ osoby ǇƻǎƛŀŘŀƧŊŎŜ wieloletnie  
ŘƻǏǿƛŀŘŎȊŜƴƛŜ zawodowe w obszarze ȊŀǊȊŊŘȊŀƴƛŀ oraz innowacyjnych technologii, 
przedstawiciele ƻǊƎŀƴƽǿ ǇŀƵǎǘǿƻǿȅŎƘ i ƻǊƎŀƴƽǿ ǎŀƳƻǊȊŊŘǳ terytorialnego oraz 
przedstawiciele ǇǊŀŎƻŘŀǿŎƽǿ ǊŜǇǊŜȊŜƴǘǳƧŊŎȅ otoczenie gospodarcze w regionie. 
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Zadaniem Rady Interesariuszy ½ŜǿƴťǘǊȊƴȅŎƘ jest doradztwo i wspieranie ǿƱŀŘȊ  
w ƪǎȊǘŀƱǘƻǿŀƴƛǳ ǿǎǇƽƱǇǊŀŎȅ ƳƛťŘȊȅ ²ȅŘȊƛŀƱŜƳ a otoczeniem ǎǇƻƱŜŎȊƴƻ-
gospodarczym, w ǎȊŎȊŜƎƽƭƴƻǏŎƛ: 
Åsugerowanie ƴƻǿȅŎƘ ƪƛŜǊǳƴƪƽǿ ōŀŘŀƵ zorientowanych na aktualne potrzeby 

regionu,  

Åpomoc w transferze nowo opracowanych technologii i ǊƻȊǿƛŊȊŀƵ, 

Ådoradztwo w zakresie ŀƪǘǳŀƭƛȊŀŎƧƛ ǘǊŜǏŎƛ ƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŀ ȊǿƛŊȊŀƴȅŎƘ Ȋ ȊŀƎŀŘƴƛŜƴƛŀƳƛ 
o charakterze praktycznymΣ ƴŀ ƪƛŜǊǳƴƪŀŎƘ ǎǘǳŘƛƽǿ ǇǊƻǿŀŘȊƻƴȅŎƘ ǇǊȊŜȊ WARiE, 

Åkonsultowanie ƪƛŜǊǳƴƪƽǿ ŘȊƛŀƱŀƴƛŀ WARiE ǿ ȊŀƪǊŜǎƛŜ ƧŀƪƻǏŎƛ ƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŀ, 
stymulowania nowych form ƻǊŀȊ ƳŜǘƻŘ ǊŜŀƭƛȊŀŎƧƛ ǇǊƻŎŜǎǳ ƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŀ, 

ÅŘȊƛŀƱŀƴƛŜ ƴŀ ǊȊŜŎȊ ƛƴǘŜƴǎȅŦƛƪŀŎƧƛ ƪƻƴǘŀƪǘƽǿ ǿ ŎŜƭǳ ǿȅƳƛŀƴȅ ǿƛŜŘȊȅ ƛ ŘƻǏǿƛŀŘŎȊŜƵ 
ǇƻƳƛťŘȊȅ ǇǊŀŎƻǿƴƛƪŀƳƛ WARiE ŀ ǇǊŀŎƻǿƴƛƪŀƳƛ ƛƴǎǘȅǘǳŎƧƛ ŘȊƛŀƱŀƧŊŎȅŎƘ ƴŀ Ǌȅƴƪǳ 
pracy.  
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Struktura Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki: 

Å Instytut Automatyki i Robotyki 

Å Instytut Elektrotechniki i Elektroniki Przemysğowej 

Å Instytut Matematyki 

Å Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej 
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Na Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki pracujŃ 223 osoby. 

Struktura zatrudnienia: 
 

Å profesorowie tytularni ï 10 

Å profesorowie PP ï 14 

Å adiunkci ï 101 

Å asystenci ï 46 

Å wykğadowcy ï 13 

Å pracownicy techniczni i administracyjni ï 39 
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Dydaktyka ï kierunki studi·w 

Automatyka i Robotyka 

Åstudia I i II stopnia w formie stacjonarnej i niestacjonarnej  

Åprofil praktyczny na studiach stacjonarnych I stopnia 

Automatic Control and Robotics 

Åkierunek w j. angielskim na studiach stacjonarnych I i II stopnia  

ElektromobilnoŜĺ 

Åstudia I stopnia w formie stacjonarnej 

Elektrotechnika 

Åstudia I i II stopnia w formie stacjonarnej i niestacjonarnej   

Åprofil praktyczny na studiach stacjonarnych I stopnia 

Matematyka w technice 

Åstudia I i II stopnia w formie stacjonarnej 
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Liczba student·w 

StopieŒ 

pierwszy  

StopieŒ 

drugi 
Razem 

Studia 

stacjonarne 

  

  

  

  

Automatyka i Robotyka 599 154 
753 

Automatic Control and 

Robotics (in English) 91 39 130 

ElektromobilnoŜĺ 43   43 

Elektrotechnika 331 130 461 

Matematyka w Technice 52   52 

Razem na studiach 

stacjonarnych 1116 323 1439 

Studia 

niestacjonarne 

  

Automatyka i Robotyka 214 69 283 

Elektrotechnika 171 159 
330 

Razem na studiach 

niestacjonarnych 385 228 613 

Razem na Wydziale     2052 
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Nowoczesny kierunek o charakterze interdyscyplinarnym, na ƪǘƽǊȅƳ ǿȅƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŜ absolwenta ƳƛŜǏŎƛ ǎƛť 
w zakresie ȊƴŀƧƻƳƻǏŎƛ i ǳƳƛŜƧťǘƴƻǏŎƛ praktycznego wykorzystania metod i technik ȊǿƛŊȊŀƴȅŎƘ z szeroko 
ǇƻƧťǘŊ ŀǳǘƻƳŀǘȅƪŊ i ǊƻōƻǘȅƪŊΣ ƛƴŦƻǊƳŀǘȅƪŊ ǘŜŎƘƴƛŎȊƴŊΣ ǎȊǘǳŎȊƴŊ ƛƴǘŜƭƛƎŜƴŎƧŊΣ multimediami oraz  
w zakresie operacyjnej ǎƪǳǘŜŎȊƴƻǏŎƛ ǇƻǎƱǳƎƛǿŀƴƛŀ ǎƛť ƧťȊȅƪƛŜƳ obcym. Absolwenci tego kierunku 
ƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŀ ǳȊȅǎƪŀƧŊ stosowne kwalifikacje, zdefiniowane w kierunkowych efektach uczenia ǎƛť 
ǇƻȊǿŀƭŀƧŊŎŜ na praktyczne wykorzystanie zdobytej wiedzy i ǳƳƛŜƧťǘƴƻǏŎƛ w zakresie ȊŀǊƽǿƴƻ 
ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿȅŎƘΣ jak i niekonwencjonalnych ǎȅǎǘŜƳƽǿ automatyki i robotyki. 

AUTOMATYKA I ROBOTYKA 
(studia stacjonarne όǘŀƪȍŜ ǿ ƧťȊȅƪǳ ŀƴƎƛŜƭǎƪƛƳύ ƛ niestacjonarne, I i II stopnia) 
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Programowanie robot·w  

i planowanie zadaŗ 
 

Projektowanie ukġad·w 

elektronicznych  

i elektrycznych  
 

Automatyka napŋdu elektrycznego 
 

Sterowniki programowalne  

i regulatory cyfrowe  
 

Informatyka i programowanie 

system·w sterujņcych 

Systemy mikroprocesorowe i wbudowane  

 

Systemy SCADA  

 

Roboty i systemy  

bezzaġogowe 
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Uniwersalny i ƴƻǿƻŎȊŜǏƴƛŜ zorganizowany kierunek ƻōŜƧƳǳƧŊŎȅ ŎŀƱȅ obszar ƛƴȍȅƴƛŜǊƛƛ elektrycznej  
z kilkoma specjalistycznymi obszarami  ƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŀ:  technika ǏǿƛŜǘƭƴŀ i elektrotermia, maszyny 
elektryczne i ǳƪƱŀŘȅ wykonawcze automatyki, energoelektronika, technika mikroprocesorowa, 
mechatronika, ŜƭŜƪǘǊƻƳƻōƛƭƴƻǏŏ i ǳƪƱŀŘȅ elektryczne i elektroniczne w pojazdach, elektroenergetyka, 
instalacje elektryczne i budynki inteligentne oraz odnawialne ȋǊƽŘƱŀ energii. 
 

tƻ ǎǘǳŘƛŀŎƘ ŘǊǳƎƛŜƎƻ ǎǘƻǇƴƛŀ ŀōǎƻƭǿŜƴǘ ƪƛŜǊǳƴƪǳ ƳƻȍŜ ǳōƛŜƎŀŏ ǎƛť ƻ uprawnienia budowlane 
ŜƭŜƪǘǊȅŎȊƴŜ Řƻ ǇǊƻƧŜƪǘƻǿŀƴƛŀ ōŜȊ ƻƎǊŀƴƛŎȊŜƵ. 

 

 

ELEKTROTECHNIKA 
(studia stacjonarne i niestacjonarne, I i II stopnia) 
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Podstawy techniki Ţwietlnej  
 

Elektronika i energoelektronika  
 

Technika mikroprocesorowa  
 

Technika wysokich napiŋļ 
 

Optoelektronika  

 
 

Odnawialne Ŭr·dġa energii 
 

Budynek inteligentny  

 

Elektrotechnika  

Ukġady przetwarzania energii w 

systemach OZE  

i pojazdach elektrycznych  
 

ElektromobilnoŢļ  i magazyny energii  
 

Sterowniki PLC i systemy SCADA  
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Nowy, interdyscyplinarny kierunek ƱŊŎȊŊŎȅ aspekty elektrotechniki, automatyki, elektroniki, informatyki 
oraz mechaniki. Profil ƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŀ obejmuje obszary ŘƻǘȅŎȊŊŎŜ: ǇƻƧŀȊŘƽǿ elektrycznych i hybrydowych, 
w tym ǇƻƧŀȊŘƽǿ transportu publicznego i indywidualnego oraz ǳƪƱŀŘƽǿ trakcyjnych, ȊǿƛŊȊŀƴȅŎƘ  
z tramwajami, ƪƻƭŜƧŊ oraz metrem, a ǘŀƪȍŜ magazynowania i transmisji energii, ǎȅǎǘŜƳƽǿ ƱŀŘƻǿŀƴƛŀ 
ǇƻƧŀȊŘƽǿ oraz ǳƪƱŀŘƽǿ sterownia, ƳƛťŘȊȅ innymi w pojazdach autonomicznych. 

 

² ǊŀƳŀŎƘ ƪƛŜǊǳƴƪǳ ǿǎǇƽƱǇǊŀŎǳƧŜƳȅ ƻōŜŎƴƛŜ ȊΥ ±² DǊƻǳǇ tƻƭǎƪŀΣ {ƻƭŀǊƛǎΣ t9{! ƻǊŀȊ ŦƛǊƳŊ Delik Sp. J. 
(dealer Kia). 

9[9Y¢whah.L[bh|0 
(studia stacjonarne, I stopnia) 
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Magazyny energii elektrycznej  

i energochġonnoŢļ pojazd·w 
 

Systemy ġadowania pojazd·w 

elektrycznych  
 

Odnawialne Ŭr·dġa energii 

Elektronika pojazd·w  

elektrycznych w praktyce  
 

Elektryczne pojazdy transportu 

indywidualnego  
 

Ukġady bezpieczeŗstwa w pojazdach 
 

Napŋdy pojazd·w elektrycznych 
 

Pojazdy hybrydowe  
 

Systemy SCADA  

 

 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

MATEMATYKA W TECHNICE 
(studia stacjonarne, I i II stopnia) 

¢ƻ ǿȅƧŊǘƪƻǿȅ ǿ ǎǿƻƧŜƧ ƪƻƴŎŜǇŎƧƛ ƪƛŜǊǳƴŜƪ ƱŊŎȊŊŎȅ ŜƭŜƳŜƴǘȅ ƴŀǳƪ ǏŎƛǎƱȅŎƘ ƛ ƛƴȍȅƴƛŜǊȅƧƴƻ-
technicznych όŜƭŜƪǘǊƻǘŜŎƘƴƛƪƛ ƻǊŀȊ ŀǳǘƻƳŀǘȅƪƛ ƛ ǊƻōƻǘȅƪƛύΦ tƻŎȊŊǘƪƻǿŜ ǎŜƳŜǎǘǊȅ ǇƻǏǿƛťŎƻƴŜ ǎŊ 
ǇƻƎƱťōƛŀƴƛǳ ǿƛŜŘȊȅ ƳŀǘŜƳŀǘȅŎȊƴŜƧ ƻǊŀȊ ǇǊȊŜŘƳƛƻǘƽǿ ƴǳƳŜǊȅŎȊƴƻ-informatycznych.  Na 
ǿȅȍǎȊȅŎƘ ǎŜƳŜǎǘǊŀŎƘ ǿǇǊƻǿŀŘȊƻƴŜ ǎŊ ǇǊȊŜŘƳƛƻǘȅ ǘŜŎƘƴƛŎȊƴŜ ƛƴȍȅƴƛŜǊǎƪƛŜ ƴǇΦΥ  systemy 
ƳƛƪǊƻǇǊƻŎŜǎƻǊƻǿŜΣ ǇƻŘǎǘŀǿȅ ǿƛǊǘǳŀƭƴȅŎƘ ǇǊȊȅǊȊŊŘƽǿ  ǇƻƳƛŀǊƻǿȅŎƘΣ  
podstawy zaawansowanych  technik pomiarowych, diagnostyka  
ǳǊȊŊŘȊŜƵ ŜƭŜƪǘǊƻŜƴŜǊƎŜǘȅŎȊƴȅŎƘΣ ƪƻƳǇǳǘŜǊƻǿŜ ǿǎǇƻƳŀƎŀƴƛŜ  
ǇǊƻƧŜƪǘƻǿŀƴƛŀ ǳǊȊŊŘȊŜƵ ŜƭŜƪǘǊƻŜƴŜǊƎŜǘȅŎȊƴȅŎƘ. 
 
!ōǎƻƭǿŜƴŎƛ ƳƻƎŊ ǇƻŘƧŊŏ ǇǊŀŎťΥ ǿ ŦƛǊƳŀŎƘ  
ǿȅƪƻǊȊȅǎǘǳƧŊŎȅŎƘ ƴŀƧƴƻǿǎȊŜ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜΣ  
ǿ ƛƴǎǘȅǘǳŎƧŀŎƘ ƴŀǳƪƻǿȅŎƘΣ ǘŀƪȍŜ ǇǊŀŎǳƧŊŎȅŎƘ  
ƴŀ ǇƻǘǊȊŜōȅ ǇǊȊŜƳȅǎƱǳΦ  
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¢ŜƻǊƛƛ ǎǘǳŘŜƴŎƛ ǳŎȊŊ ǎƛť ǿ ƳǳǊŀŎƘ ǳŎȊŜƭƴƛΣ ŀ ǇǊŀƪǘȅƪť ȊŘƻōȅǿŀƧŊ ǿ ǘȅƳ ǎŀƳȅƳ ƻƪǊŜǎƛŜ  
w ǇǊȊŜŘǎƛťōƛƻǊǎǘǿŀŎƘΦ {ǘǳŘŜƴŎƛ ǿ ǘǊŀƪŎƛŜ ǇǊŀƪǘȅƪ ǎŊ ǇǊȊȅƎƻǘƻǿȅǿŀƴƛ Řƻ ǊŜŀƭƛȊŀŎƧƛ ȊŀŘŀƵ ƻ ŎƘŀǊŀƪǘŜrze 

projektowo-ƪƻƴǎǘǊǳƪŎȅƧƴȅƳΣ ŀ Ǉƻ  ȊŀƪƻƵŎȊŜƴƛǳ ǎǘǳŘƛƽǿ ǎŊ ŎȊťǎǘƻ ǿ ǘȅŎƘ ŦƛǊƳŀŎƘ ȊŀǘǊǳŘƴƛŀƴƛΦ  
 

tǊŀƪǘȅƪŀΣ ƻŘōȅǿŀƴŀ ǿŜ ǿǎǇƽƱǇǊŀŎǳƧŊŎȅŎƘ ȊŀƪƱŀŘŀŎƘ όƴǇΦ ±² tƻȊƴŀƵΣ tƘƻŜƴƛȄ Contact Wielkopolska, 
STER, ENEA S.A., Modertrans, Solaris), realizowana jest w okresie wakacji letnich oraz w trakcie okresu 
ȊŀƧťŏ ŘȅŘŀƪǘȅŎȊƴȅŎƘ ǿ ŦƻǊƳƛŜ ƧŜŘƴŜƎƻΣ ŘǿƽŎƘ  lub trzech dni tygodniowo.  !ōǎƻƭǿŜƴŎƛ ǳȊȅǎƪǳƧŊŎ ǘȅǘǳƱ 

ȊŀǿƻŘƻǿȅ ƛƴȍȅƴƛŜǊŀ, ǇƻǎƛŀŘŀƧŊ ŘƻŘŀǘƪƻǿƻ ŘƻǏǿƛŀŘŎȊŜƴƛŜ ȊŀǿƻŘƻǿŜΦ 

Automatyka i Robotyka  
studia stacjonarne I stopnia 
Rekrutacja ς po 1. semestrze 

Elektrotechnika 
studia stacjonarne I stopnia  
Rekrutacja ς po 4. semestrze 

STUDIA O PROFILU PRAKTYCZNYM -  _+/½9bL9 Y{½¢!_/9bL! b! ¦/½9[bL  
L 5h|²L!5/½9bL! ½!²h5h²9Dh 

(studia stacjonarne, I stopnia) 
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YƻƱƻ naukowe RAI stara ǎƛť ǎȅǎǘŜƳŀǘȅȊƻǿŀŏ oraz ǇƻǎȊŜǊȊŀŏ ǿƛŜŘȊť ǎǘǳŘŜƴǘƽǿ w zakresie automatyki 
i robotyki poprzez: organizowanie ǿŀǊǎȊǘŀǘƽǿ i ǎȊƪƻƭŜƵ ōǊŀƴȍƻǿȅŎƘΣ organizowanie ǿȅƪƱŀŘƽǿ 
tematycznych i ƪǳǊǎƽǿ np. programowania PLC, ǊŜŀƭƛȊŀŎƧť ǇǊƻƧŜƪǘƽǿ o charakterze badawczym  
i rozwojowym, np. projekt z robotem KUKA,  organizowanie ǿȅƧŀȊŘƽǿ do ȊŀƪƱŀŘƽǿ ŘȊƛŀƱŀƧŊŎȅŎƘ  
w obszarze ȊŀƛƴǘŜǊŜǎƻǿŀƵ ŎȊƱƻƴƪƽǿ ƪƻƱŀ. 

RAI 

"Robotyka Automatyka Informatyka" 

Instytut Automatyki i Robotyki 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

YƻƱƻ naukowe PUT Solar Dynamics  realizuje projekt dwuosobowego samochodu solarnego. 
Premiera ƳƛŀƱŀ miejsce w grudniu 2020 roku. Studenci ƳŀƧŊ Ƨǳȍ za ǎƻōŊ start w europejskich 
zawodach Teams 2021 ς iLumen European Solar Challenge. Aktualnie ƪƻƱƻ ǎƪƱŀŘŀ ǎƛť z 30 ŎȊƱƻƴƪƽǿ 
ǎǘǳŘƛǳƧŊŎȅŎƘ na 12 kierunkach z 8 ǿȅŘȊƛŀƱƽǿ. Niedawno ȊŜǎǇƽƱ PUT Solar Dynamics ȊŀƧŊƱ II miejsce  
w ƻƎƽƭƴƻǇƻƭǎƪƛƳ konkursie na konstrukcje studenckie EKOInnowatorzy. 

PUT Solar Dynamics 

Instytut Elektrotechniki  
ƛ 9ƭŜƪǘǊƻƴƛƪƛ tǊȊŜƳȅǎƱƻǿŜƧ 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

YƻƱƻ naukowe SENSOR prowadzi kursy ȊǿƛŊȊŀƴŜ z programowaniem oraz zagadnieniami szeroko 
ǇƻƧťǘŜƧ elektroniki, w tym projektowania, wytrawiania i lutowania ǇƱȅǘŜƪ drukowanych. Podczas 
przeprowadzanych ƪǳǊǎƽǿ realizowane ǎŊ ǊƽȍƴŜ projekty np.: Skylab - budowa balonu 
stratosferycznego z rozbudowanym ustrojem pomiarowym, Gamma PIN - budowa i optymalizacja 
ǇƽƱǇǊȊŜǿƻŘƴƛƪƻǿŜƎƻ detektora promieniowania ƧƻƴƛȊǳƧŊŎŜƎƻΣ Computer Vision - konstrukcja 
wielozadaniowego systemu wizyjnego 3D. 

SENSOR 

Instytut Elektrotechniki  
ƛ 9ƭŜƪǘǊƻƴƛƪƛ tǊȊŜƳȅǎƱƻǿŜƧ 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

YƻƱƻ naukowe CybAiR zajmuje ǎƛť ǇƻǇǳƭŀǊȅȊŀŎƧŊ robotyki, Ǌƻōƻǘƽǿ autonomicznych i wykorzystania 
sztucznej inteligencji w robotyce. Podczas pandemii ōǊŀƭƛǏƳȅ ǳŘȊƛŀƱ w akcji #drukujdlalekarza. 
Obecnie prowadzimy prace nad filtrem ŎȊŊǎǘŜŎȊƪƻǿȅƳ na robocie ANYmal. W ramach prac ƪƻƱŀ 
rozwijane jest podwozie robota mobilnego o sensory i algorytmy ǇƻȊǿŀƭŀƧŊŎŜ na autonomiczne 
poruszanie ǎƛť i ƭƻƪŀƭƛȊŀŎƧť. /ȊƱƻƴƪƻǿƛŜ ƪƻƱŀ regularnie ōƛƻǊŊ ǳŘȊƛŀƱ w ǊƽȍƴȅŎƘ wydarzeniach 
ǊŜǇǊŜȊŜƴǘǳƧŊŎ ¦ŎȊŜƭƴƛť.  

CybAiR 

Instytut  Robotyki  
i Inteligencji Maszynowej  



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

YƻƱƻ naukowe Micro ǇǊȊȅōƭƛȍŀ ŎȊƱƻƴƪƻƳ zagadnienia elektroniki, automatyki ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿŜƧ oraz 
energoelektroniki ǎȊŎȊŜƎƽƭƴƛŜ we ǿǎǇƽƱǇǊŀŎȅ z alternatywnymi ȋǊƽŘƱŀƳƛ energii. Prowadzone ǎŊ 
kursy programowania: ǳƪƱŀŘƽǿ programowalnych, mikroprocesorowych, aplikacji dla systemu 
Windows a ǘŀƪȍŜ aplikacji internetowych. YƻƱƻ realizuje obecnie projekt systemu ȊŀǊȊŊŘȊŀƴƛŀ ulem 
pszczelim zasilanego panelami fotowoltaicznymi oraz budowy frezarki ǇǊȊŜƪǎȊǘŀƱŎŀƧŊŎ ƛǎǘƴƛŜƧŊŎŜƎƻ 
Ƨǳȍ robota do gry w szachy. 

Micro 

Instytut Elektrotechniki  
ƛ 9ƭŜƪǘǊƻƴƛƪƛ tǊȊŜƳȅǎƱƻǿŜƧ 



Potencjaġ i kompetencje Instytutu Automatyki i Robotyki 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

 

{ƪƱŀŘ osobowy 
мл ǇǊŀŎƻǿƴƛƪƽǿ ǎŀƳƻŘȊƛŜƭƴȅŎƘ όǿ ǘȅƳ м ǇǊƻŦŜǎƻǊ ǘȅǘǳƭŀǊƴȅ  

ƛ о ǇǊƻŦŜǎƻǊƽǿ ttύ 

мл ŀŘƛǳƴƪǘƽǿ ōŀŘŀǿŎȊƻ-ŘȅŘŀƪǘȅŎȊƴȅŎƘ ƛ мл ŀŘƛǳƴƪǘƽǿ ŘȅŘŀƪǘȅŎȊƴȅŎƘ 

мл ǇǊŀŎƻǿƴƛƪƽǿ ŘȅŘŀƪǘȅŎȊƴȅŎƘ 

Pracownicy administracyjni (2) oraz techniczni (6)   
 

 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

½!Y_!5 ¦Y_!5j² 
ELEKTRONICZNYCH 

L tw½9¢²!w½!bL! {¸Db!_j² 

5ƻƳƛƴǳƧŊŎŜ ƻōǎȊŀǊȅ badawcze: 
 

Zaawansowane algorytmy i systemy sterowania 

Metody ŜǎǘȅƳŀŎƧƛ ǎǘŀƴǳ ƛ ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ ǎȅǎǘŜƳƽǿ 

Robotyka mobilna 

Robotyka manipulacyjna 

AǳǘƻƳŀǘȅȊŀŎƧŀ ǎȅǎǘŜƳƽǿ  

     transportowych 

¢ŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜ Řƭŀ ƳƛťƪƪƛŜƧ Ǌƻōƻǘȅƪƛ 

Systemy wizyjne 

PǊȊŜǘǿŀǊȊŀƴƛŜ ǎȅƎƴŀƱƽǿ 

 

½!Y_!5 {¢9wh²!bL! 

I ROBOTYKI 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

wƻōƻǘȅƪŀ Ƴƻōƛƭƴŀ ƛ  ŀǳǘƻƳŀǘȅȊŀŎƧŀ ǎȅǎǘŜƳƽǿ transportowych: 

ǎǘŜǊƻǿŀƴƛŜ ǊǳŎƘŜƳ ǇƻƧŀȊŘƽǿ 

nieholonomicznych όǊƽǿƴƛŜȍ 

ǿƛŜƭƻŎȊƱƻƴƻǿȅŎƘύ 

integracja metod planowania 

ǊǳŎƘǳ ƛ ǎǘŜǊƻǿŀƴƛŀ ǿ Ǉťǘƭƛ 

ȊŀƳƪƴƛťǘŜƧ 

modelowanie i analiza kinematyki 

ǇƻƧŀȊŘƽǿ ǇǊȊŜƎǳōƻǿȅŎƘ 

systemy wieloagentowe 

techniki estymacji stanu i 

lokalizacji 

Ȋŀǎǘƻǎƻǿŀƴƛŀ ǿ ǇǊȊŜƳȅǏƭŜΣ 

rolnictwie, transporcie miejskim 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

Systemy obserwacji optycznych: 

ǊƻȊǿƽƧ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛƛ ŀǳǘƻƴƻƳƛŎȊƴȅŎƘ 
ǎȅǎǘŜƳƽǿ ƻōǎŜǊǿŀŎƧƛ ƻǇǘȅŎȊƴȅŎƘ 

ǇǊƻƧŜƪǘƻǿŀƴƛŜ ƛ ōŀŘŀƴƛŜ ŀƭƎƻǊȅǘƳƽǿ 
ultraprecyzyjnego sterowania ruchem w 
ǿŀǊǳƴƪŀŎƘ ƴƛŜǇŜǿƴƻǏŎƛ ƳƻŘŜƭǳ 

metody przetwarzania danych 
sensorycznych ǿ ŎŜƭǳ ǏƭŜŘȊŜƴƛa 
ƻōƛŜƪǘƽǿ ƎǿƛŀȊŘƻǿȅŎƘΣ ǎŀǘŜƭƛǘƽǿ, 
ƛŘŜƴǘȅŦƛƪŀŎƧƛ ǏƳƛŜŎƛ ƪƻǎƳƛŎȊƴȅŎƘ ƻǊŀȊ 
ƛƴƴȅŎƘ ƻōƛŜƪǘƽǿ ǿ ǇǊȊŜǎǘǊȊŜƴƛ о5 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

9ƭŜƳŜƴǘȅ ǿȅƪƻƴŀǿŎȊŜ Řƭŀ ƳƛťƪƪƛŜƧ robotyki: 

ǊƻȊǿƽƧ ƳŜǘƻŘ ǎǘŜǊƻǿŀƴƛŀ 
elektroaktywnych ǇƻƭƛƳŜǊƽǿ oraz 
magnetoreologicznych 
ŜƭŀǎǘƻƳŜǊƽǿ  

metody identyfikacji  
i modelowania ǎȅǎǘŜƳƽǿ 
wykonawczych 

projektowanie podatnych 
ŜƭŜƳŜƴǘƽǿ ǿȅƪƻƴŀǿŎȊȅŎƘ  
i ōŀŘŀƴƛŜ ƛŎƘ ǿƱŀǏŎƛǿƻǏŎƛ ŦƛȊȅƪƻ-
chemicznych 

 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

Systemy wizyjne i przetwarzanie ǎȅƎƴŀƱƽǿΥ 

systemy diagnostyki medycznej oraz 
biometria 

percepcja otoczenia  

inteligentny monitoring wizyjny  
όǇƻǇǊŀǿŀ ƧŀƪƻǏŎƛ ƻōǊŀȊƽǿΣ ǘŜŎƘƴƛƪƛ 
HDR, automatyczna analiza 
ƻōǊŀȊƽǿΣ ǎȅǎǘŜƳȅ ǘŜǊƳƻǿƛȊȅƧƴŜΣ 
itd.) 

ƳƻƴƛǘƻǊƛƴƎ ƧŀƪƻǏŎƛ ǏǊƻŘƻǿƛǎƪŀ 

ǇǊȊŜǘǿŀǊȊŀƴƛŜ Řȋǿƛťƪǳ  



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

Laboratoria badawcze i specjalistyczna aparatura: 

Systemy lokalizacji 3D Optitrack όо ȊŜǎǘŀǿȅΣ ǿ ǘȅƳ ƧŜŘŜƴ ǇǊȊŜƴƻǏƴȅύ 

Laboratorium SkyLab ς autonomiczne obserwatorium do obserwacji 
satelƛǘƽǿ 

Laboratorium robotyki mobilnej ς ȊŜǎǘŀǿȅ ƭŀōƻǊŀǘƻǊȅƧƴȅŎƘ Ǌƻōƻǘƽǿ 
ƪƻƱƻǿȅŎƘ 

Laboratorium robotyki manipulacyjnej ς manipulatory badawcze KUKA 
[²w пҌ Ȋ ǎȅǎǘŜƳŀƳƛ ƘŀǇǘȅŎȊƴȅƳƛ hƳŜƎŀ тΣ ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƻǊȅ ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿŜ 
KUKA KR6 R900, Fanuc LRMate 200iD/7L, Staubli TX60 

[ŀōƻǊŀǘƻǊƛǳƳ ƳƛťƪƪƛŜƧ Ǌƻōƻǘȅƪƛ 

[ŀōƻǊŀǘƻǊƛǳƳ ƳǳƭǘƛƳŜŘƛƽǿ ƛ ǊŜƧŜǎǘǊŀŎƧƛ ŘȋǿƛťƪǳΥ о ƪŀōƛƴȅ ƻŘǎƱǳŎƘƻǿŜΣ 
ȋǊƽŘƱƻ ǿǎȊŜŎƘƪƛŜǊǳƴƪƻǿŜ B&Km ŀƴŀƭƛȊŀǘƻǊ Řȋǿƛťƪǳ ƛ ŘǊƎŀƵ {Ǿŀƴ фмнΣ .ǊǸŜƭ 
& YƧŋǊ (B&K) 4128-C Head and Torso {ƛƳǳƭŀǘƻǊ όI!¢{ύΣ ǿƛŜƭƻƪŀƴŀƱƻǿȅ 
rejestrator audio X-пу ¢!{/!aΣ ǇǊƻŎŜǎƻǊ Řȋǿƛťƪǳ ¢5¢ {ȅǎǘŜƳ о 



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

DƱƽǿƴŜ ǇǊƻƧŜƪǘȅ Ȋ ƻǎǘŀǘƴƛŎƘ о lat: 

2019-2022: MDSO2 (Modularny dynamiczny system obserwacji)Σ Ŧƛƴŀƴǎƻǿŀƴȅ ȊŜ ǏǊƻŘƪƽǿ aƛƴƛǎǘŜǊstwa Edukacji 
i Nauki 
2018-2021: ½ŀŀǿŀƴǎƻǿŀƴȅ ǎȅǎǘŜƳ ǿǎǇŀǊŎƛŀ ǇǊŜŎȅȊȅƧƴȅŎƘ ƳŀƴŜǿǊƽǿ Řƭŀ ƪƛŜǊƻǿŎƽǿ ŀǳǘƻōǳǎƽǿ ƳƛŜƧǎƪƛŎƘ 
jednosegmentowych i przegubowych, POIR.04.01.02-00-ллумκмт όǊŜŀƭƛȊŀŎƧŀ Ȋ LwLa ƛ ŦƛǊƳŊ {ƻƭŀǊƛǎ .ǳǎ ϧ Coach 
sp. z o.o.) 
2018-2021: Badanie sterowania adaptacyjnego dla elektroaktywnych ǇƻƭƛƳŜǊƽǿ, NCN 
2020-2023: SMART4ALL, Selfsustained Cross-Border Customized Cyberphysical System Experiments for Capacity 
Building among European StakeholdersΣ ȋǊƽŘƱƻ finansowania Horyzont 2020  
2019-2021: tƻƳƛŀǊȅ ƛ ǏƭŜŘȊŜƴƛŜ ǎŀǘŜƭƛǘƽǿ ǿ ǎȅǎǘŜƳƛŜ SkyLabΣ ƳƛťŘȊȅǿȅŘȊƛŀƱƻǿȅ ƎǊŀƴǘ ǊŜƪǘƻǊǎƪƛ 
2020-2022: bƻǿƻŎȊŜǎƴŜ ƳŀǘŜǊƛŀƱȅ Řƭŀ ƳƛťƪƪƛŎƘ ǎƛƱƻǿƴƛƪƽǿ elektroaktywnychΣ ƳƛťŘȊȅǿȅŘȊƛŀƱƻǿȅ ƎǊŀƴǘ 
rektorski 
2020-нлннΥ LƴƪǳōŀǘƻǊ ƛƴƴƻǿŀŎȅƧƴƻǏŎƛ пΦл όǇƛťŏ ǘŜƳŀǘƽǿύ 
2019-2021 Maneuverability and efficiency of tractor-trailers systems in agricultural applications, REDES180129, 
ȋǊƽŘƱƻόŀύ ŦƛƴŀƴǎƻǿŀƴƛŀΥ National Commission for Scientific and Technological Research (CONICYT), Chile 



Potencjaġ i kompetencje 

Instytutu Elektrotechniki i Elektroniki Przemysġowej  

INSTYTUT ELEKTROTECHNIKI  

I ELEKTRONIKI PRZEMYSĞOWEJ 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



ĞŃcznie 66 pracownik·w, w tym 6 profesor·w,  9 doktor·w habilitowanych oraz 25 doktor·w i 20 magistr·w   

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

Z1 



¢ŜƳŀǘȅƪŀ ōŀŘŀƵ ǿ ½ŀƪƱŀŘȊƛŜ 9ƭŜƪǘǊƻǘŜŎƘƴƛƪƛ ¢ŜƻǊŜǘȅŎȊƴŜƧ ƛ Stosowanej:                                                                            

Á badania i modelowanie pracy oraz procesu degradacji ŀƪǳƳǳƭŀǘƻǊƽǿ elektrochemicznych i ǎǳǇŜǊƪƻƴŘŜƴǎŀǘƻǊƽǿ 
stosowanych w pojazdach elektrycznych oraz ǿǎǇƽƱǇǊŀŎǳƧŊŎȅŎƘ z odnawialnymi ȋǊƽŘƱŀƳƛ energii elektrycznej 
 

Á zastosowanie ewolucyjnych metod optymalizacji wielokryterialnej do ustalenia struktury i ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ ƳŀƎŀȊȅƴƽǿ 
energii (w tym hybrydowych) oraz rozmieszczenia ƳŀƎŀȊȅƴƽǿ w systemie elektroenergetycznym; numeryczna analiza 
ǊƻȊǇƱȅǿǳ mocy w sieciach elektroenergetycznych 
 
 
 
 
 
 

Á zagadnienia optymalizacji struktury hybrydowych ǎȅǎǘŜƳƽǿ zasilania z OZE ǳǿȊƎƭťŘƴƛŀƧŊŎŜ aspekty energetyczne 
oraz ekonomiczne 
 

Á analiza pola ǇǊȊŜǇƱȅǿƻǿŜƎƻ ǇǊŊŘǳ ǎǘŀƱŜƎƻ ǇƻŎƘƻŘȊŊŎŜƎƻ od trakcji elektrycznej z ƻŎŜƴŊ ǿǇƱȅǿǳ ǇǊŊŘƽǿ ōƱŊŘȊŊŎȅŎƘ 
na przebieg procesu korozji elektrochemicznej 

ZETiS (Z1) Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Á Przygotowanie i uruchomienie stanowiska do badania ƳŀƎŀȊȅƴƽǿ energii όŀƪǳƳǳƭŀǘƻǊƽǿ i ǎǳǇŜǊƪƻƴŘŜƴǎŀǘƻǊƽǿύ ze 
sterowanym elektronicznie ƻōŎƛŊȍŜƴƛŜƳ aktywnym (online), ƪƻƳƻǊŊ ǘŜƳǇŜǊŀǘǳǊƻǿŊ oraz ǳƪƱŀŘŜƳ do pomiaru 
impedancji (1 kHz) ǿŜǿƴťǘǊȊƴŜƧ ŀƪǳƳǳƭŀǘƻǊƽǿ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Á²ǎǇƽƱǇǊŀŎŀ naukowo-badawcza z krajowymi (tŀƵǎǘǿƻǿȅ Instytut Maszyn Rolniczych, Politechniki i Uniwersytety) i 
zagranicznymi podmiotami (Fraunhofer Institute for Factory Operation and Automation ς prace nad ƱŀŘƻǿŀǊƪŀƳƛ 
dwukierunkowymi V2G) 

 

Á Zlecenia ȊŜǿƴťǘǊȊŜΣ opinie i ekspertyzy w zakresie: instalacji fotowoltaicznych, ŦƻǘƻǇǊȊŜǘǿƻǊƴƛƪƽǿ energii 
promieniowania ǎƱƻƴŜŎȊƴŜƎƻ ƳŀƱŜƧ mocy, ǇǊȊȅƱŊŎȊŀƴƛŀ turbin wiatrowych do systemu elektroenergetycznego, 
pƻƳƛŀǊƽǿ i oceny stopnia ȊŀƎǊƻȍŜƴƛŀ polem elektromagnetycznym, ǎȅǎǘŜƳƽǿ zasilania rezerwowego 

ZETiS (Z1) Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Z2 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



DƱƽǿƴȅ zakres kompetencji obejmuje badanie i projektowanie ǳƪƱŀŘƽǿ 
energoelektronicznych oraz ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿȅŎƘ ǳƪƱŀŘƽǿ sterowania i ǳƪƱŀŘƽǿ 
pomiarowych.  

Prace ukierunkowane ǎŊ na: 

Á ǇƻǇǊŀǿť ƧŀƪƻǏŎƛ zasilania przy ǿǎǇƽƱǇǊŀŎȅ sieci energetycznej z odbiornikami ǿƴƻǎȊŊŎȅƳƛ ƻŘƪǎȊǘŀƱŎŜƴƛŀ 
ǇǊŊŘƽǿ i ƴŀǇƛťŏ ς energetyczne filtry aktywne (1-, 3- i wielofazowe), ǳƪƱŀŘȅ FACTS, analizatory ƧŀƪƻǏŎƛ energii 
elektrycznej 

Á elektryczne ǳƪƱŀŘȅ ƴŀǇťŘƻǿŜ o ǇƻŘǿȅȍǎȊƻƴȅŎƘ wymaganiach w zakresie ƧŀƪƻǏŎƛ zasilania ς ǳƪƱŀŘȅ ƴŀǇťŘƻǿŜ  
o ŘǳȍŜƧ dynamice i ograniczonym niekorzystnym ƻŘŘȊƛŀƱȅǿŀƴƛǳ na odbiornik όƳŀǎȊȅƴť ŜƭŜƪǘǊȅŎȊƴŊύ i ǎƛŜŏ 
ŜƭŜƪǘǊƻŜƴŜǊƎŜǘȅŎȊƴŊΣ w tym, ǇǊȊŜƪǎȊǘŀƱǘƴƛƪƛ typu SINVERTER o quasi-sinusoidalnym ƴŀǇƛťŎƛǳ ǿȅƧǏŎƛƻǿȅƳ 

Á przetwarzanie i magazynowanie energii elektrycznej ς w tym ǇƻŎƘƻŘȊŊŎŜƧ z tzw. OZE ς ǳƪƱŀŘȅ ǇǊȊŜƪǎȊǘŀƱǘƴƛƪƻǿŜ 
dla OZE o porawionych ǿǎƪŀȋƴƛƪŀŎƘ energetycznych i z funkcjami magazynowania energii elektrycznej, bufory 
energii elektrycznej w tzw. αǎƛŜŎƛŀŎƘ ƳƛťƪƪƛŎƘέ w tym, ƻƪǊťǘƻǿȅŎƘ i ƎƽǊƴƛŎȊȅŎƘ 

Á zasilanie ǳǊȊŊŘȊŜƵ ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿȅŎƘ oraz ǳƪƱŀŘȅ energoelektroniczne specjalnego przeznaczenia, m.in. dla 
medycyny, ƎƽǊƴƛŎǘǿŀ i ǎǇǊȊťǘǳ ǇƱȅǿŀƧŊŎŜƎƻ ς generatory energetycznych ǎȅƎƴŀƱƽǿ referencyjnych dla ATE (ATE ς 
Automated Test Equipment), zasilacze dla medycyny, zasilacze specjalne (np. zminiaturyzowane) oraz ǳǊȊŊŘȊŜƴƛŀ 
typu UPS 
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½ŀǎƛƭŀŎȊ Ȋ ǇƻŘǘǊȊȅƳŀƴƛŜƳ ƴŀǇƛťŎƛŀ ǿȅƧǏŎƛƻǿŜƎƻ рлл ²κмл !κмрл ! 
 
 

 

aƻŘǳƱ ǎǳǇŜǊƪƻƴŘŜƴǎŀǘƻǊƽǿ (16 F/60 V)  
Ȋ ǳƪƱŀŘŜƳ ƴŀŘȊƻǊǳ ƛŎƘ ǇǊŀŎȅ 
- Battery Management System (BMS) 

Zasilacz ǘȅǇǳ ¦t{ м ƪ²κнол ± Řƭŀ ŎŜƭƽǿ ǎǇŜŎƧŀƭƴȅŎƘ ς praca w 
kopalni 
 

Projekty zrealizowane ǿŜ ǿǎǇƽƱǇǊŀŎȅ Ȋ ǇǊȊŜƳȅǎƱŜƳΥ 
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Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

Z3 



  (Z3) 

Opracowywanie ŀƭƎƻǊȅǘƳƽǿ oraz efektywnych metod polowej analizy i syntezy 
ǇǊȊŜǘǿƻǊƴƛƪƽǿ elektromagnetycznych z ǳǿȊƎƭťŘƴƛŜƴƛŜƳ ƴƛŜƭƛƴƛƻǿƻǏŎƛ obwodu magnetycznego oraz 

zjawiska histerezy ƳŀǘŜǊƛŀƱƽǿ magnetycznych, zjawisk ǎǇǊȊťȍƻƴȅŎƘ elektromagnetycznych, ferrohydrodynamicznych, 
cieplnych 
 

!ƴŀƭƛȊŀ ƛ ǎȅƴǘŜȊŀ ƴƻǿƻŎȊŜǎƴȅŎƘ ǇǊȊŜǘǿƻǊƴƛƪƽǿ Ȋ ƳŀǘŜǊƛŀƱŀƳƛ ƛƴǘŜƭƛƎŜƴǘƴȅƳƛ:  

ω ciecze magnetoreologiczne i ferromagnetyczne 

ω Ȋ ŎƛŜǇƭƴŊ ƛ ƳŀƎƴŜǘȅŎȊƴŊ ǇŀƳƛťŎƛŊ ƪǎȊǘŀƱǘǳ 

ω o gigantycznej magnetostrykcji 

ω magnetokalorycznymi 

hōǎȊŀǊȅ ōŀŘŀƵ: 

ω wielofazowe magnetoelektryczne maszyny synchroniczne o uzwojeniach skupionych 

ω nowoczesne metody diagnostyki maszyn elektrycznych 

ω systemy bezprzewodowego transferu energii 

ω ŜƴŜǊƎƻƻǎȊŎȊťŘƴŜ ƪƻƴǎǘǊǳƪŎƧŜ ǘǊŀƴǎŦƻǊƳŀǘƻǊƽǿ ŜƴŜǊƎŜǘȅŎȊƴȅŎƘ ǏǊŜŘƴƛŜƧ ƳƻŎȅ 
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²ȅǇƻǎŀȍŜƴƛŜ ƭŀōƻǊŀǘƻǊƛƽǿ: 
Å Profesjonalne ǇǊƻƎǊŀƳȅ Řƻ ŀƴŀƭƛȊ ȊƧŀǿƛǎƪ ǎǇǊȊťȍƻƴȅŎƘΥ Ansys (Multiphisics), Maxwell EM, Inflolytica MagNet, Comsol 

MultiphisicsΣ ǊƽǿƴƛŜȍ ǿƱŀǎƴŜ ƻǇǊƻƎǊŀƳƻǿŀƴƛŜ 

Å {ǘŀƴƻǿƛǎƪŀ ƭŀōƻǊŀǘƻǊȅƧƴŜ Řƻ ōŀŘŀƵ ƳŀǎȊȅƴ ŜƭŜƪǘǊȅŎȊƴȅŎƘΣ ǇǊȊŜǘǿƻǊƴƛƪƽǿ ŜƭŜƪǘǊƻƳŀƎƴŜǘȅŎȊƴȅŎƘ 

Å /ŜǊǘȅŦƛƪƻǿŀƴŜ ǇǊȊȅǊȊŊŘȅ ƛ ǎƻƴŘȅ Řƻ ǇƻƳƛŀǊǳ EMC 
 

²ǎǇƽƱǇǊŀŎŀ Ȋ ƻǏǊƻŘƪŀƳƛ ƴŀǳƪƻǿȅƳƛΥ  
!ǊǊŀǎΣ [ƛƭƭŜΣ [ƛŜƎŜΣ 5ƻǊǘƳǳƴŘΣ 5ŀǊƳǎǘŀŘǘΣ IŀƳōǳǊƎΣ {ƻǳǘƘŀƳǇǘƻƴΣ !ŀŎƘŜƴΣ IŜƭǎƛƴƪƛΣ aŀǊƛōƻǊΣ ŀ ǘŀƪȍŜ ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿȅƳƛ ¦¢/Σ 
Otis, Mikroma etc. 

Indukcyjny silnik kriogeniczny 

 

Å Pn = 785 kW praca  

w temp. -161oC  

 

Zaprojektowany do pompowania LNG 
(Project TST3-CT-2003-506154)  

 

6-fazowa maszyna PMSM 48T 

 

Å Pn = 460 kW 

 

Zaprojektowana do wind  

w najwyŨszych budynkach Ŝwiata 
(SkyRise Otis) 
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Z4 



ZMEiTS (Z4) 

DƱƽǿƴȅ ȊŀƪǊŜǎ ƪƻƳǇŜǘŜƴŎƧƛ obejmuje:  
ÅtƻƳƛŀǊȅ ǿƛŜƭƪƻǏŎƛ ŜƭŜƪǘǊȅŎȊƴȅŎƘ ƛ ƴƛŜŜƭŜƪǘǊȅŎȊƴȅŎƘ 

Å Przetwarzanie ǎȅƎƴŀƱƽǿ ŎȅŦǊƻǿȅŎƘ ƛ ŀƴŀƭƻƎƻǿȅŎƘΣ ǊƽǿƴƛŜȍ Ȋ ǿȅƪƻǊȊȅǎǘŀƴƛŜƳ  
ŀƭƎƻǊȅǘƳƽǿ ǎȊǘǳŎȊƴŜƧ ƛƴǘŜƭƛƎŜƴŎƧƛ 

Å5ƛŀƎƴƻǎǘȅƪť ƧŀƪƻǏŎƛ ŜƴŜǊƎƛƛ elektrycznej 

ÅtƻƳƛŀǊȅ ƻǏǿƛŜǘƭŜƴƛŀΥ ŘǊƻƎƻǿŜƎƻΣ ǿ ōǳŘȅƴƪŀŎƘ ƳƛŜǎȊƪŀƭƴȅŎƘ ƛ ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿȅŎƘ 

Å5ƛŀƎƴƻǎǘȅƪť ǘŜǊƳƻǿƛȊȅƧƴŊΣ w tym badanie i modelowanie ǳƪƱŀŘƽǿ ƛ ŜƭŜƳŜƴǘƽǿ elektronicznych 

ÅtǊƻƧŜƪǘƻǿŀƴƛŜ ŀƴŀƭƻƎƻǿȅŎƘ  ƛ ŎȅŦǊƻǿȅŎƘ ǳƪƱŀŘƽǿ ŜƭŜƪǘǊƻƴƛŎȊƴȅŎƘ 

ÅWirtualne systemy pomiarowe (budowa, konfiguracja i sterowanie) 

Å{ȅǎǘŜƳȅ ǎǘŜǊƻǿŀƴƛŀ ǿȅƪƻǊȊȅǎǘǳƧŊŎŜ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪƛ PLC i systemy SCADA 

ÅtǊƻƎǊŀƳƻǿŀƴƛŜ ǿ ǏǊƻŘƻǿƛǎƪǳ LabVIEW, C++/C#/Python/Matlab 

Å²ȅȊƴŀŎȊŀƴƛŜ ƴƛŜǇŜǿƴƻǏŎƛ ǇƻƳƛŀǊǳ ǿƛŜƭƪƻǏŎƛ ŜƭŜƪǘǊȅŎȊƴȅŎƘ ƛ nieelektrycznych 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  
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²ȅōǊŀƴŜ ƻǎƛŊƎƴƛťŎƛŀ ƛ ǿǎǇƽƱǇǊŀŎŀΥ 
 
Å.ŀŘŀƴƛŀ ǘŜǊŜƴƻǿŜ ƛ ƭŀōƻǊŀǘƻǊȅƧƴŜ ƧŀƪƻǏŎƛ ŜƴŜǊƎƛƛ elektrycznej 
ÅtƻƳƛŀǊȅ ƻǏǿƛŜǘƭŜƴƛŀ drogowego 
ÅhŎŜƴŀ ƻŘŘȊƛŀƱȅǿŀƴƛŀ ǳƪƱŀŘƽǿ ƛƭǳƳƛƴŀŎȅƧƴȅŎƘ ƴŀ ōŜȊǇƛŜŎȊŜƵǎǘǿƻ ǿ ǊǳŎƘǳ drogowym 
Å5ƛŀƎƴƻǎǘȅƪŀ ǎȅǎǘŜƳƽǿ ōŜȊǇƛŜŎȊŜƵǎǘǿŀ ƴŀ statkach ǇŀǎŀȍŜǊǎƪƛŎƘ 
Å.ŀŘŀƴƛŀ ŜŦŜƪǘȅǿƴƻǏŎƛ ǏǿƛŜŎŜƴƛŀ ƳŀǘŜǊƛŀƱƽǿ fotoluminescencyjnych 

ZMEiTS (Z4) Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  
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Struktura Instytutu Matematyki: 

Á ½ŀƪƱŀŘ !ƴŀƭƛȊȅ aŀǘŜƳŀǘȅŎȊƴŜƧ 

Á ½ŀƪƱŀŘ !ƴŀƭƛȊȅ CǳƴƪŎƧƻƴŀƭƴŜƧ ƛ bǳƳŜǊȅŎȊƴŜƧ 

Á ½ŀƪƱŀŘ wƽǿƴŀƵ wƽȍƴƛŎȊƪƻǿȅŎƘ ƛ CǳƴƪŎȅƧƴȅŎƘ 

Á ½ŀƪƱŀŘ ½ŀǎǘƻǎƻǿŀƵ aŀǘŜƳŀǘȅƪƛ 

Nauczyciele akademiccy όпм ǇǊŀŎƻǿƴƛƪƽǿύΥ  

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  

Stanowisko Pracownicy badawczo-dydaktyczni Pracownicy dydaktyczni 

profesor 4 prof. 

profesor uczelni 2 dr hab. 

adiunkt 4 dr hab.  6 dr 19 dr 

asystent 1 dr  5 mgr  

Potencjaġ i kompetencje Instytutu Matematyki 



Potencjaġ w zakresie badaż naukowych: 

ÁMatematyka teoretyczna: 

īanaliza funkcjonalna i harmoniczna 
όǊŜŀƭƛȊŀŎƧŀ ǇǊƻƧŜƪǘǳ b/b α{hb!¢! моέ ς αhǇŜǊŀǘƻǊȅ ¢ƻŜǇƭƛǘȊŀ ƛ Hankela ǇƻƳƛťŘȊȅ ǊƽȍƴȅƳƛ ǇǊȊŜǎǘǊȊŜƴƛŀƳƛ IŀǊŘȅΩŜƎƻϦ ς 
ƪƛŜǊƻǿƴƛƪ YΦ [ŜǏƴƛƪύ 

īƎŜƻƳŜǘǊƛŀ ǊƽȍƴƛŎȊƪƻǿŀ 

ī rachunek wariacyjny i fizyka matematyczna 

īƧŀƪƻǏŎƛƻǿŀ ǘŜƻǊƛŀ ǊƽǿƴŀƵ ǊƽȍƴƛŎƻǿȅŎƘ 

ÁMatematyka stosowana: 

īmodelowanie statystyczne i analizy statystyczne  

īƳƻŘŜƭƻǿŀƴƛŜ ƳŀǘŜƳŀǘȅŎȊƴŜ ƛ ƴǳƳŜǊȅŎȊƴŜ ƪƻƴǎǘǊǳƪŎƧƛ ŎƛŜƴƪƻǏŎƛŜƴƴȅŎƘ ƛ ǿƛŜƭƻǿŀǊǎǘǿƻǿȅŎƘ  

īmechanika nieliniowa 

īȊŀƎŀŘƴƛŜƴƛŀ ŘȅŦǳȊȅƧƴŜ ƛ ŎƛŜǇƭƴŜ ŘŀƴŜ ǊƽǿƴŀƴƛŀƳƛ ǊƽȍƴƛŎȊƪƻǿȅƳƛ ƻǊŀȊ ŎŀƱƪƻǿȅƳƛ 
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Oferta Instytutu Matematyki dla gospodarki: 

Á aƻŘŜƭƻǿŀƴƛŜ ƴƛŜȊŀǿƻŘƴƻǏŎƛƻǿŜ ȊƱƻȍƻƴȅŎƘ ƻōƛŜƪǘƽǿ ǘŜŎƘƴƛŎȊƴȅŎƘ 
όǳŘȊƛŀƱ ǇǊŀŎƻǿƴƛƪƽǿ ǿ ǇǊƻƧŜƪǘŀŎƘ ōŀŘŀǿŎȊȅŎƘύ 

Á Modelowanie i wnioskowanie statystyczne 
όǳŘȊƛŀƱ ǇǊŀŎƻǿƴƛƪƽǿ ǿ ǇǊƻƧŜƪǘŀŎƘ ōŀŘŀǿŎȊȅŎƘύ  

Á Statystyczna analiza danych 
όǳŘȊƛŀƱ ǇǊŀŎƻǿƴƛƪƽǿ ǿ ǇǊƻƧŜƪǘŀŎƘ ōŀŘŀǿŎȊȅŎƘύ 

Á tƭŀƴƻǿŀƴƛŜ ŜƪǎǇŜǊȅƳŜƴǘƽǿ 

Á !ƴŀƭƛȊŀ ǎǘƻŎƘŀǎǘȅŎȊƴŀ ƛ ǿƛŜƭƻǿŀǊǘƻǏŎƛƻǿŀ 

Á Modelowanie matematyczne i numeryczne  

ī ŎƛŜƴƪƻǏŎƛŜƴƴȅŎƘ ƪƻƴǎǘǊǳƪŎƧƛ ǿ ȊŀƪǊŜǎƛŜ ǎǘŀǘŜŎȊƴƻǏŎƛ ƛ ǿȅǘǊȊȅƳŀƱƻǏŎƛ 
όǊŜŀƭƛȊŀŎƧŀ ǇǊƻƧŜƪǘǳ b/b αht¦{ рέ ς α{ǘŀǘȅƪŀ ƛ ǎǘŀǘŜŎȊƴƻǏŏ ƳŜǘŀƭƻǿȅŎƘΣ ǇǊƻǎǘƻƪŊǘƴȅŎƘ ǇƱȅǘ ǿŀǊǎǘǿƻǿȅŎƘ Ȋ ǘǊŀǇŜȊƻǿƻ 
ǇƻŦŀƱŘƻǿŀƴȅƳƛ ǊŘȊŜƴƛŀƳƛέ ς kierownik E. Magnucka-Blandzi) 

ī ǇǊƻŎŜǎƽǿ ŘȅŦǳȊȅƧƴȅŎƘ ƛ ŎƛŜǇƭƴȅŎƘ 
όǊŜŀƭƛȊŀŎƧŀ ǇǊƻƧŜƪǘǳ b/b αtw9[¦5L¦a мсέ ς α.ŀŘŀƴƛŜ ƛ ƳƻŘŜƭƻǿŀƴƛŜ ǊƽǿƴƻǿŀƎƛ ƛ ŘȅƴŀƳƛƪƛ ŀŘǎƻǊǇŎƧƛ ƴŀ ƎǊŀƴƛŎȅ ŦŀȊ 
gaz/ciecz dla wybranych substancji amfifilowychέ ς kierownik M. Stasiak) 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Oferta Instytutu Matematyki dla potencjalnych pracodawc·w: 

 

Á ²ǎǇƽƱǘǿƻǊȊŜƴƛŜ ƴƻǿŜƎƻ ƪƛŜǊǳƴƪǳ ǎǘǳŘƛƽǿ ǿ ȊŀƪǊŜǎƛŜΥ 
όŎŜƭŜƳ ǳƳƛŜƧťǘƴƻǏŏ ƳȅǏƭŜƴƛŀ ŀƴŀƭƛǘȅŎȊƴŜƎƻύ  

īmodelowania matematycznego 
(prognozowanie/przewidywanie) 

ī analizy danych 
(modelowanie/wnioskowanie statystyczne) 

ī programowania 
(MatLab, Python, R) 

ī ekonomii 
 

Á5ƻǏǿƛŀŘŎȊŜƴƛŜ IM: 
(realizacja projektu NCBR ς ǘȊǿΦ ƪƛŜǊǳƴŜƪ ȊŀƳŀǿƛŀƴȅ αaŀǘŜƳŀǘȅƪ ς ŀōǎƻƭǿŜƴǘ ǿǎȊŜŎƘǎǘǊƻƴƴȅέ ς kierownik E. Magnucka-Blandzi) 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Oferta Instytutu Matematyki dla potencjalnych pracodawc·w ð korzyƑci: 

 

ÁhŘǇƻǿƛŜŘƴƛƻ ǇǊȊȅƎƻǘƻǿŀƴƛ ŀōǎƻƭǿŜƴŎƛ ǿȅǇƻǎŀȍŜƴƛ ǿ ǳƳƛŜƧťǘƴƻǏŎƛ ȊƎƻŘƴŜ Ȋ tŀƵǎǘǿŀ 
oczekiwaniami 

ÁaƻȍƭƛǿƻǏŏ ǇƻƪŀȊŀƴƛŀ ǇǊŀƪǘȅŎȊƴŜƎƻ Ȋŀǎǘƻǎƻǿŀƴƛŀ ȊŘƻōȅǘŜƧ ǿƛŜŘȊȅ ƛ ǳƳƛŜƧťǘƴƻǏŎƛΣ ǿ ǘȅƳ 
np.  
όƴǇΦ ǿ ŦƻǊƳƛŜ ƧŜŘƴŜƎƻ ǿȅƪƱŀŘǳ ǇǊȊŜǇǊƻǿŀŘȊƻƴŜƎƻ ǇǊȊŜȊ tŀƵǎǘǿŀ ǇǊŀŎƻǿƴƛƪŀύ  

īǎŦƻǊƳǳƱƻǿŀƴƛŜ ǇǊƻōƭŜƳƽǿ Řƻ ǊƻȊǿƛŊȊŀƴƛŀ ǇǊȊŜȊ ǎǘǳŘŜƴǘƽǿ  
(np. w formie konkursowej rywalizacji)  

īǿǎƪŀȊŀƴƛŜ ƛǎǘƻǘƴȅŎƘ ȊŀƎŀŘƴƛŜƵ ƛǘǇΦ  

ÁaƻȍƭƛǿƻǏŏ ǇƻȊƴŀƴƛŀ ǎǘǳŘŜƴǘƽǿ όǇƻǘŜƴŎƧŀƭƴȅŎƘ ǇǊŀƪǘȅƪŀƴǘƽǿκǎǘŀȍȅǎǘƽǿκǇǊŀŎƻǿƴƛƪƽǿύ 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej 

Prace badawcze: 
Å autonomiczne roboty mobilne ς percepcja otoczenia, nawigacja  

i planowanie ruchu 

Å ǊƻȊǿƽƧ ƳŜǘƻŘ ƻǇǘȅƳŀƭƛȊŀŎƧƛ ƛ ƛƴǘŜƭƛƎŜƴǘƴȅŎƘ ƳŜǘƻŘ ǎǘŜǊƻǿŀƴƛŀ ƳΦ ƛƴΦ  
z ȊŀǎǘƻǎƻǿŀƴƛŜƳ ǿ ōŜȊȊŀƱƻƎƻǿȅŎƘ ǎǘŀǘƪŀŎƘ powietrznych 

Å algorytmy uczenia maszynowego oraz metody sztucznej inteligencji, 

Å autonomiczne manipulacje obiektami elastycznymi 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej 

Prace badawcze: 
Å ƛƴǘŜƭƛƎŜƴǘƴŜΣ ŜŦŜƪǘȅǿƴŜ ƛ ƴƛŜȊŀǿƻŘƴŜ ƴŀǇťŘȅ 
ŜƭŜƪǘǊȅŎȊƴŜ Řƭŀ ǇƻƧŀȊŘƽǿ ς ǎǘŜǊƻǿŀƴƛŜ ŜƴŜǊƎƻƻǎȊŎȊťŘƴŜΣ 
odporne na uszkodzenia w tym sterowanie 
bezczujnikowe 

 

 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  



Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej 

Oferta stanowisk badawczych: 
Å dǳȍŜ ƛ ƳŀƱŜ Ǌƻōƻǘȅ ǇǊȊŜƳȅǎƱƻǿŜ 

 

 

Rada Interesariuszy Zewnňtrznych  

Wydziağu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki  


