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Laboratorium Robotyki Przemystowej
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Laboratorium Robotyki Mobilnej
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Wykorzystywane narzedzia, sprzet
I oprogramowanie

systemy wizyjne
OptiTrack, Swiss Ranger, Hokuyo, uEye,
Sick, OMRON

manipulatory

przemystowe
KUKA Agilus, Staubli, Fanuc, LWR

narzedzia informatyczne
Anaconda, Python, TensorFlow, Keras,
Open CV, Aruco, ROS, MS SQL Server

platformy mobilne
Kuka YouBot, MTracker, Khepera3,
RMP, MMS, BoRIss, MCarTracker

interfejsy haptyczne

) _ oprogramowanie
Omega 7- Force Dimension

Staubli Robotics Suite, Kuka Software,
ANSYS, Altium, TruckSim, Code
Composer Studio, STM32CubelDE
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SkyLAB

- zrobotyzowany teleskop,

- autonomizacja procesu obserwacji
astronomicznych i sztucznych satelitow,

- projekt trwa od 2016 do teraz
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System ADAS

- system wsparcia precyzyjnych manewrow

- przeznaczony dla kierowcow autobusow miejskich
jednosegmentowych i przegubowych

- projekt we wspotpracy IAR+ IRIM + Solaris Bus & Coach

- lata realizacji: 2018-2021
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Wspotpraca miedzynardi:lowa

Dublin, Irlandia
insight Centre for Data Analytics,

25.



‘ ¥ \ g
S)iemy Sterowania i Robotyki (SSiR)
Smart Aex space and norlch’_J'é Systems (SAAS)

26.



. inzynieria oprogramowania

. systemy czasu rzeczywistego ‘

. sztuczne sieci neuronowe

. sterowanie neurorozmyte

. przemystowe bazy danych
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yki (SSiR)

Semestr 3:
1. Przedmiot obieralny 1:
Sterowanie uktadow wieloagentowych
(dr hab. inz. Wojciech Kowalczyk)
Systemy teleoperacyjne
(dr hab. inz. Wojciech Kowalczyk)
2. Przemystowe systemy baz danych
(dr hab. inz. Jakub Kotota)
3. Przedmiot obieralny 2:
Zastosowania robotyki w medycynie
(dr inz. Piotr Sauer)
Robotyka kooperatywna
(dr inz. Marta Drazkowska)
4. Przygotowanie pracy magisterskiej
5. Seminarium dyplomowe
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Cechy specjalnosci SSIR

*0- ksztalcenie interdycyplinarne

Q elastycznoSc¢ absolwenta na rynku pracy
m - wiedza oparta na standardach naukowych

Q wykorzystanie wiedzy i technologii w przemysle
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Smart Aerospace & %ytonomous Systems (S
Plan ksztatcenia -

A

|

Semester || (PUT)

-Agent

4. Flight CoOmmunications '
5. Master Thesis

emester Ill (EVRY)

. Project 1-2
. Elective courses/Individual project
. Master's thesis
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