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Dlaczego warto podjaé
studia Il stopnia?

Q‘. rozszerzenie | pogtebienie fachowej wiedzy
| umiejetnosci

(

0- sSwiadomos¢ nowych technologii i rozwigzan
jeszcze niestosowanych w przemysle

'Q wieksza elastycznosSc na rynku pracy i wieksze
mozliwosci dalszego rozwoju

Q rozwoj krytycznego myslenia i wieksza
dojrzatosc absolwenta

Q rozwéj tworczego myslenia
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Laboratorium Robotow Manipulacyjnych

KUKA ROBOTICS




Laboratorium Automatyki Przemystowej
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Laboratorlum Robotykl Mobilnej
KUKA

KUKA ROBOTICS

(/") Oprilrack



Laboratorium Zastosowan Robotyki w Medycynie




Laboratorium Automatyki Budynkow

OPIS

ouny wylacznik prady
ghbwny ZAWET gau
gty ZaWET wody
mdmanie rolety
ppuszczanie relety

adwinlienis
starowana gniazda elektryczne

przycisk fumkeyiny
symulacia oraz sygnalizacia
abwarcia drewiokna

symulacia oraz sygnalizacia
clapholErmng

Xact mstp

symulaga’sypnalizacia
ogregwatia‘'chiodzenia

wiatretap
| R




Laboratorium Systemow Sterowania
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Laboratorium Programowania




Laboratorium Systemow Automatyki Przemystowe]
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Wykorzystywane narzedzia, sprzet
| oprogramowanie

systemy wizyjne
OptiTrack, Swiss Ranger, Hokuyo, ukye,
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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Obserwacje
astronomiczne

- Zrobotyzowane teleskopy
- automatyzacja procesu obserwacji
astronomicznych i1 sztucznych satelitow



System ADAS

- System wsparcia precyzyjnych manewrow
przeznaczony dla kierowcow autobusow miejskich
jednosegmentowych | przegubowych

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

charging
G v J§ Station

expected relocation

of a pantograph tip




Robotyka miekka

- Inteligentne materiaty | ich zastosowanie
w automatyce i robotyce
- Projektowanie i analiza konstrukcji
miekkich robotow
- Systemy sensoryczne | sterowanie w miekkiej
robotyce
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I Tresci ksztatcenia

- sterowanie adaptacyjne
- sterowanie predykcyjne
- teoria sterowania

» metody optymalizaciji

- systemy nielinowe

Plan ksztatcenia jest dostepny na stronie:
https.//put.poznan.pl/karty-ects

" Systemy mikroprocesorowe

* robotyka mobijng . inzynieria oprogramowania

* robotyka Manipulacyjna . systemy czasu rzeczywistego
* Sterowniki pLc . sztuczne sieci neuronowe
* SIeCi przemysfowe . sterowanie neurorozmyte




ICechy specjalnosci SSIR

.:G:- Szeroki zakres tematyczny z obszaru

sterowania | robotyki
(sterowanie liniowe | nieliniowe, roboty manipulacyjne i mobilne ...)

.‘Q’. Bogaty program ksztatcenia w zakresie

"= zaawansowanych architektur sterujacych

(od sensoryki, przetwarzania danych | estymacji z wykorzystaniem metod klasycznych oraz uczenia
maszynowego, po algorytmy sterowania | planowania oraz uktady wykonawcze)

Q- Ksztatcenie oparte na solidnych podstawach
(od teorii do Swiadomego rozwigzywania problemoéw praktycznych)

Q Przygotowanie do prowadzenia prac badawczo-rozwojowych
‘' oraz rozwigzywania rzeczywistych problemow przemystowych
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