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Czym jest robotyka?
nauka o inteligentnym wykorzystaniu percepcji do dziatania
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Czym jest robotyka?




J Robotyka - ARR




J Robotyka - ARR




Robotyka - ARR

Czego uczymy?
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Informatyki

Automatyki

Cybernetyki

Sztucznej inteligencji

Systemow sensorycznych, wizyjnych
Konstrukcji mechanicznej

Napedow

Robotyki!
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Jak uczymy?
> WIELOTOROWO

teoria
praktyka
software
hardware
programowo
spontanicznie
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@ Robotyka - ARR

Program nauczania?

kod godzinowy: wclps

Semestr 5
Zaawansowane Sterowniki Roboty
metody programowania robotéw mobilne
10100 20110 E 20100
Semestr 6
Techniki komputerowe Wizualizacja danych
w robotyce sensorycznych Robotyka 3
20000 20020 E 10101
Projekt Projekt
zespotowy specjalnosciowy
00030 00020
Semestr 7
Wspétpraca Seminarium
robotéw Mechatronika dyplomowe
10000 00100 00002
Praktyka Praca
zawodowa dyplomowa
2h 10h

Kompletny plan studiéw dostepny jest na wydziatowej stronie Studia stacjonarne I-go stopnia



https://wefim.pwr.edu.pl/studenci/studia-1-i-2-stopnia/plany-i-programy-studiow/studia-stacjonarne-i-go-stopnia
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@ Robotyka - ARR

Przekazywana wiedza? — Na kierunku AiR

Matematyka, fizyka, techniki informatyczne, metody numeryczne

Metrologia, konstruowanie i programowanie uktadéw elektronicznych, zasilajacych,
pomiarowych i wykonawczych urzadzen automatyki i robotyki

Cyfrowe przetwarzanie obrazow i sygnatow

Programowanie mikroprocesoréw i mikrokontroleréw

Systemy operacyjne komputeréw

Algorytmy sztucznej inteligencji, metody wizualizacji danych

Teoretyczne podstawy automatyki i robotyki, sterowania procesami ciggtymi i dyskretnymi

Metody (tele-)komunikacji, intefejsy obiektowe stosowane w automatyce i robotyce, takze
W urzadzeniach Internetu Rzeczy

Inzynierska odpowiedzialno$¢ zawodowa i etyczna

Prawne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej, wtasnos¢ intelektualna, prawo autorskie
Zasady komunikacji, w tym komunikacji spotecznej, werbalnej i niewerbalnej

Zasady zarzadzania, zarzadzania jakoscia, tworzenia i prowadzenia dziatalnosci gospodarczej
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@ Robotyka - ARR

Przekazywana wiedza? — Na specjalnosci Robotyka

Wybrane techniki zaawansowanych metod programowania i programowania wspoétbieznego
Podstawy programowania w jezykach symbolicznych
Dobor narzedzi komputerowych do problemu

Struktura mikrokontroleréw, techniki tworzenia i uruchamiania oprogramowania
wbudowanego, uktady do sterowania napedami robotow

Obstuga czujnikéw stosowanych w robotach, zasady wizualizacji danych sensorycznych
Konstrukcja uktadéw sterowania manipulatoréw

» Konstrukcja, systemy poruszania sie i sterowania robotéw mobilnych, systemy sterowania

i metody nawigacji robotéw mobilnych, autonomia robotéw mobilnych

Modelowanie struktur mechanicznych, wyznaczanie parametréw kinematycznych
i dynamicznych, implementacja uktadéw regulacji

Organizacja wspotpracy robotéw, implementacja i eksploatacja uktadéw sterowania robotéw
wspotpracujacych
Tradycyjne i adaptacyjne metodyki prowadzenia projektu oraz zasady pracy grupowej
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Praca dyplomowa?

Maty robot mobilny obserwujacy otoczenie
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Praca dyplomowa?

Budowa systemu kontrolno-pomiarowego do zastosowan w lotach
stratosferycznych i suborbitalnych (projekt DREAM)
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Praca dyplomowa?
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System symulacji gniazd wytworczych
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Praca dyplomowa?
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Powtarzalny algorytm kinematyki odwrotnej
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Nasze laboratoria?

Laboratorium robotyki (010 C3)
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Laboratorium robotyki (010 C3)
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Nasze laboratoria?

Laboratorium robotyki (010 C3)
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Nasze laboratoria?

Laboratorium robotéw autonomicznych (L1.5 C16)
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Laboratorium robotéw autonomicznych (L1.5 C16)
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Nasze laboratoria?

Laboratorium robotéw autonomicznych (L1.5 C16)
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Nasze laboratoria?

Laboratorium inteligencji robotow (o7 €3)
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Nasze laboratoria?

Laboratorium inteligencji robotéw (o7 C3)
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Nasze laboratoria?

Laboratorium inteligencji robotow (o7 C3)
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Wroclawsk:

Czym sie zajmujemy?

5 e e £

Robot spoteczny FLASH na Uniwersytecie Heriot-Watt w Edynburgu
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Czym sie zajmujemy?

| na wroctawskim Dworcu Gtownym
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Czym sie zajmujemy?

Jego gtowa EMYS
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Czym sie zajmujemy?

Gtowa EMYS w funkcji nauczyciela (FLASH Robotics)


https://www.emys.co/

Robotyka - ARR

Czym sie zajmujemy?

Ee— emva emnrs

Gtowa EMYS w funkcji nauczyciela (FLASH Robotics)


https://www.emys.co/
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Czym sie zajmujemy?

interfejs diagnosty stanowisko'pacjen'ta

Prace nad systemami zdalnej diagnostyki (projekt ReMeDi)
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Czym sie zajmujemy?

system motion capture 7 ~ robot Rex

Prace nad sterowaniem z pos$lizgami (projekt RobREX)
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Czym sie zajmujemy?
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Synteza sterowania dla robotéw mobilnych (projekt NCN)
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Czym sie zajmujemy?

Mobilnos$¢ nieholonomicznych robotéw kosmicznych (projekt NCN)
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Czym sie zajmujemy?

N

Sterowanie bioproteza dtoni za pomocg miopotencjatow




Sterowanie bioproteza dtoni za pomocg miopotencjatow
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Czym sie zajmujemy?

Budowa 35. Eurobotéw (KoNaR)
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Czym sie zajmujemy?

Robotyczna szachownica (KoNaR)



@ Robotyka - ARR

P
Wroctawska

Robotyczna szachownica w Pekinie (koNaR)
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Robotyczna szachownica z gtowa EMYS (KoNaR)
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Czym sie zaJmUJemy7

Chwytanie w prézni i stanie niewazkosci (projekt TRACZ, Kiruna, Szwecja, 2018)
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Czym sie zajmujemy?

Rozminowywanie pc')l minowych (Minesweepers Academia, Makao, Chiny 2019)



@ Robotyka - ARR

Czym sie zajmujemy?

Rozminowywanie pc')l miI‘IOWYCh (Minesweepers Academia, New Alamein City, Egipt 2023)
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Czym sie zajmujemy?

Bezzatogowa t6dZ zaglowa PassAt (Microtransat Challenge, Wyspy Kanaryjskie, listopad 2025)


https://konar.pwr.edu.pl/project/passat

J Robotyka - ARR

Czym sie zajmujemy?

Bezzatogowa t6dz zaglowa PassAt (Microtransat Challenge, Wyspy Kanaryjskie, listopad 2025)


https://konar.pwr.edu.pl/project/passat

Bezzatogowa t6dz zaglowa PassAt (Microtransat Challenge, Wyspy Kanaryjskie, listopad 2025)


https://konar.pwr.edu.pl/project/passat
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Czym sie zajmujemy?
» Projekty europejskie 7FP:

4LIREC” - Llving with Robots and InteractivE Companions
»,ReMeDi” - Remote Medical Diagnostician

» Projekty NCBIR:

»RObREX” - Autonomia dla robotéw ratowniczo-eksploracyjnych
Zreczna, bioniczna proteza dtoni

> Projekty NCN:

Rozwdj jakobianowych algorytmow planowania ruchu robotéw

Sterowanie robotem spotecznym w dtugoterminowych interakcjach z cztowiekiem
Sterowanie robotem spotecznym w interakcjach wieloosobowych

Automatyzacja syntezy sterowania dla systemow robotéw mobilnych

Mobilnosc nieholonomicznych robotéw kosmicznych w obecnosci przestrzennie
rozlegtych przeszkdd posiadajgcych moment pedu
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Czym sie zajmujemy?
» Koto Naukowe Robotykow , KoNaR”
» Krajowa Konferencja Robotyki

» Konferencja Naukowa Studentéw
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Osiggniecia studentéow?
Rok 2023/24
> Najlepszy absolwent | stopien na W12 (obecnie PWr)
» Najlepszy absolwent Il stopien na W12 (obecnie Fluke)
> 1,213 miejsce w konkursie SEP na najlepsza prace inzynierska
> 23 miejsce w ogoélnopolskim konkursie Electronics 3 Science 2024

Rok 2022/23
> Najlepszy absolwent | stopien na W12 (obecnie PWr)
> 2i 3 miejsce w konkursie SEP na najlepszg prace inzynierska

Rok 2021/22
> Najlepszy absolwent | stopien na W12 (obecnie ETH Zurych)
> Najlepszy absolwent Il stopien na W12 (SoftServe Austin)
» 1 miejsce najlepsza praca inzynierska na W12
» 1i2 miejsce w konkursie SEP na najlepsza prace magisterska
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Osiggniecia studentéow?

> AAS CanSat Competition United States 2024 (Staunton, Virginia) - 3. miejsce

> Coupe de France de Robotique 2023 (Evry) - 1. miejsce minisumo, 3. miejsce
linefollower

» Robochallenge 2022 (Bukareszt) - 2. miejsce freestyle, 2. miejsce air race

> Minesweepers 2019 (Makao) - 2. miejsce w klasyfikacji generalnej, 1. miejsce
w kategorii najlepsza prezentacja

» Robot-SM 2019 (Goteborg) - 1.,2. miejsce microsumo, 1. miejsce minisumo, 2.
miejsce linefollower

» IronCup 2019 (Santa Rita do Sapucai) - 1. miejsce minisumo, 2. miejsce
linefollower

» Robotex 2018 (Tallinn) - 1.,2. miejsce microsumo, 2. miejsce micromouse, 2.
miejsce minisumo

» RobotChallenge 2018 (Pekin) - 1.,2. miejsce Freestyle
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Osiggniecia studentéow?

ArzeszOw

o stolica innowac]i

Zawody ROBO™motion 2021 (Politechnika Rzeszowska, Rzeszow)
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Osiggniecia studentéow?

» Robocomp 2024 (Krakéw) - 1. miejsce Mini Smash Bot (combat), 2. miejsce linefollower, 3.
miejsce Robo Sprint

» Robotic Tournament 2024 (Rybnik) - 1.,2.,3. miejsce Robo Strong, 3. miejsce nanosumo, 2.,3.
miejsce RoboDragRace

» Sumo Challange 2023 (£t6d7) - 3. miejsce nanosumo 1. miejsce microsumo, 1.,2.,3. miejsce
minisumo, 3. miejsce linefollower, 2. miejsce linefollower turbo, 1. miejsce roborace

» XChallenge 2023 (Rzeszow) - 1. miejsce freestyle

» ROBOCHALLENGE 2023 (Opole) - 1. miejsce programowanie robotéw przemystowych
w kategorii Wyzsze uczelnie

» Robotic Tournament 2023 (Rybnik) - 3. miejsce freestyle

» ROBO“motion 2021 (Rzeszéw) - 1.,2.,3. miejsce linefollower, 1.,2.,3. miejsce microsumo, 1.,2.,3.
miejsce minisumo, 1.,2. miejsce micromouse, 1.,2. miejsce dragrace, 1.,2. miejsce turbo
linefollower, 1.,2. miejsce LEGO linefollower, 1. miejsce enhanced linefollower, 2.,3. miejsce
nanosumo

» EastRobot 2021 (Biatystok) - 1.,3. miejsce linefollower
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Osiggniecia studentéow?

» EastRobot 2019 (Biatystok) - 1. miejsce micromouse, 2. miejsce microsumo, 3. miejsce
minisumo, 1.,2. miejsce nanosumo, 3. miejsce linefollower, 1.,2.,3. miejsce linefollower turbo

» Battyckie Bitwy Robotéw 2019 (Gdansk) - 1.,2. miejsce microsumo, 2.,3. miejsce nanosumo, 1.
miejsce micromouse, 1.,3. miejsce minisumo, 3. miejsce linefollower, 1.,2.,3. miejsce linefollower
drag, 1.,3. miejsce linefollower turbo, 1.,3. miejsce linefollower trio

» Jurabot 2019 (Krasiejow) - 3. miejsce minisumo, 2.,3. miejsce linefollower drag

» Robotic Tournament 2019 (Rybnik) - 1. miejsce microsumo, 1. miejsce micromouse, 3. miejsce
minisumo, 1.,3. miejsce linefollower, 2.,3. miejsce linefollower enhanced, 2.,3. miejsce
linefollower drag

» Robomaticon 2019 (Warszawa) - 1. miejsce microsumo, 1. miejsce micromouse, 1.,2. miejsce
linefollower z turbina, 3. miejsce linefollower light

» Sumo Challange 2018 (£6dZ) - 1. miejsce nanosumo 2. miejsce microsumo, 1.,2. miejsce
micromouse, 1.,2.,3. miejsce minisumo, 1. miejsce linefollower, 1.,2.,3. miejsce linefollower
enhanced, 1.,2. miejsce linefollower turbo, 2. miejsce linefollower light, 1.,2.,3. miejsce
linefollower drag
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Osiggniecia studentéow?

» Robocomp 2018 (Krakéw) - 1.,3. miejsce minisumo, 2.,3. miejsce microsumo, 2. miejsce
nanosumo, 1.,3. miejsce micromouse, 1.,2. miejsce linefollower, 2. miejsce linefollower light,
1.,2.,3. miejsce linefollower enhanced

» Tréjmiejski Turniej Robotéw 2018 (Gdansk) - 1.,2. miejsce microsumo, 1. miejsce nanosumo,
1.,2. miejsce micromouse, 1.,2.,3. miejsce minisumo, 3. miejsce linefollower, 2.,3. miejsce
linefollower drag, 1.,2. miejsce linefollower turbo, 1.,2. miejsce linefollower enhanced, 1. miejsce
linefollower 3D

» Sumo Challange 2017 (£6dZ) - 2.,3. miejsce microsumo, 1.,2. miejsce micromouse, 1.,2.,3.
miejsce minisumo, 1. miejsce linefollower, 3. miejsce linefollower enhanced, 3. miejsce
linefollower turbo,

» Robocontenst 2017 (Gdansk) - 1. miejsce minisumo, 1.,2.,3. miejsce linefollower

» Robocomp 2017 (Krakéw) - 1.,3. miejsce microsumo, 1.,2. miejsce micromouse, 1.,3. miejsce
linefollower, 2.,3. miejsce linefollower light, 1.,2.,3. miejsce linefollower enhanced
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ASTOR, Wroctaw

FANUC Polska, Wroctaw

Encon, Wroctaw

ABB Polska, Katowice

Mitsubishi Electric Polska, Balice, Wroctaw

RW Swiss Automation, Gliwice, Wroctaw

DrAmaT, EMYS Inc. (FLASH Robotics - spin-off PWr), Wroctaw

robotyzacja linii produkcyjnych w Volkswagen Poznan, projektanci w Nokia, Ara Pneumatik, Motorola
Krakéw, Phoenix Contact, specjalisci w Centrum Technologii Audiowizualnych budujacy zrobotyzowany
system efektow specjalnych, automatycy w Procomm System, Winuel, Emerson W-wa, projektanci baz
danych w Volvo, projektant systeméw HDTV w Samsung W-wa, analityk systeméw w Credit Suisse, systemy
finansowe PKO BP, przetwarzanie obrazéw w OptoSoft, specjalisci w WABCO, GOVECS, programisci

w GIGASET, Softexor, Imagination Technologies, Google,
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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https://roboticarena.pl/
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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https://www.youtube.com/watch?v=CWgXj09Uuto
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Koto Naukowe Robotykow
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KoNaR” - Robotic Arena
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https://www.youtube.com/watch?v=RPqeIHQ_G_4
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il Koto Naukowe Robotykow ,KoNaR” - Robotic Arena
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@ Robotyka - ARR

Wroclawska

opiekun specjalnosci: Ignacy.Duleba@pwr.edu.pl
doradca toku studiéw: Witold.Paluszynski@pwr.edu.pl

Aktualna wersje tej prezentacji mozna znaleZ¢ na stronie autora w sekcji Warto zobaczyé


https://www.emys.co/
https://kcir.pwr.edu.pl/~mucha/
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