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IA“Z‘ Instytut Automatyki i Robotyki

T R I M Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej

Prezentacja specjalnosci ksztatcenia

Inteligentne Systemy Automatyki i Robotyki

(ISAR)
na studiach ll-stopnia Automatyki i robotyki

Jedyna specjalnos¢, ktorg wspotprowadza oba Instytuty!
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

: a,
POLITECHNIRKA POZNANSKA I R IM IA“F

Plan studiow niestacjonarnych: Inteligentne Systemy Automatyki i Robotyki (ISAR) — 1/4

Semestr 1:

Lp. Modut ksztalcenia Egz w | C L P S5 |[ECTS
1 |Zaawansowana automatyka procesowa 20 10 | 10 3
2 |Teoria i metody optymalizacji E 20 10 4
3 |Sterowanie adaptacyjne i odporne E 20 10 4
4 |Programowanie robotéw przemystowych 10 20 3
5 |Metody inteligencji maszynowej E 20 10 3
6 |Systemy biometryczne 10 10 | 10 2
7 |Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 0
8 |Jezyk obcy 20 2
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https://creef.put.poznan.pl/kierunki/air
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

Plan studiow niestacjonarnych: Inteligentne Systemy Automatyki i Robotyki (ISAR) — 2/4

Semestr 2:

Lp. Modut ksztalcenia Egz w | C L P 5 |[ECTS
1 |Cyfrowe przetwarzanie sygnatow E 10 20 3
2 |Napedy elektryczne w aplikacjach przemystowych E 20 10 3
3 |Wybrane zastosowania sterownikow programowalnych 10 20 2
4 |Systemy wizyjne E 20 20 3
Przedmiot obieralny 1:
5 |a) Grafika 3D i wizualizacja komputerowa 10 20 3
b) Rozszerzona rzeczywistosc w automatyce
6 |Przemystowe systemy baz danych 10 10 2

Przedmiot obieralny spoteczno-humanistyczny 1:

a) Zarzadzanie strategiczne

b) Zintegrowane systemy zarzadzania

¢) Organizacja i zarzadzanie malych przedsigebiorstw

B |Jezyk obecy 20 2
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

Plan studidw niestacjonarnych: Inteligentne Systemy Automatyki i Robotyki (ISAR) — 3/4

Semestr 3:
Lp. Modut ksztatcenia Egz W | C L P 5 |[ECTS
1 |Pracownia badawczo-rozwojowa 20 2
2 |Zarzadzanie energij i sterowanie energooszczedne 10 10 2

Przedmiot chieralny 2:
3 |a) Roboty latajace 10 20 3
b) Robotyka mobilna

4 |Miekka robotyka E 10 20 3

5 |Technologie inteligentnego sterowania E 20 20 4

Przedmiot chieralny 3:
6 |a) Programowanie mikrokontroleréw 10 20 3
b) Programowanie procesoréw sygnalowych

7 |Prototypowanie ukliadéw wbudowanych 10 10 | 10 2

8 [|Zaawansowane systemy diagnhostyki i monitorowania 10 20 3

(80 | 0 [120] 30 | o PP




Automatyka
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA IRIM /AW

Plan studidw niestacjonarnych: Inteligentne Systemy Automatyki i Robotyki (ISAR) — 4/4

Semestr 4:

Modut ksztalcenia

1 |Inteligentne systemy pomiaru i sterowania 10 20 2

Przedmiot spoleczno-humanistyczny 2:
2 |Organizacja i finansowanie badan naukowych oraz prac 10 10 2
badawczo-rozwojowych

2 |Seminarium dyplomowe 20 2

4 [Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20

EIERENERED] 2 |



’ Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej
POLITECHNIKA POZNANSKA Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej @

Oferta Instytutu Robotyki I Inteligencji Maszynowej

Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

ZSiEP n
Pracownicy jednostki:

S. Brock, D. Janiszewski, D. tuczak, K. Urbanski, B. Wicher, A. Wojcik, K. Nowopolski, M. Skupny, B. Fabianski, P. Siwek

https://zsep.cie.put.poznan.pl/

Kierownik zaktadu:
dr hab. inz. Tomasz Pajchrowski


https://zsep.cie.put.poznan.pl/

Przedmioty ISAR - oferta Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowej

POLITECHNIRA PDZNANSHA Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

s RS

Metody inteligencji maszynowe]

Celem przedmiotu jest przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu metod uczenia
maszynowego | soft-computing obejmujgcej zagadnienia metod regresji, klasyfikacji,
grupowania, logiki rozmyte] i1 sieci neuronowych, oraz ich wykorzystania zwtaszcza w
problemach automatyki. Przyktady zastosowan obejmujg sterowanie obiektami o0 ztozonej
dynamice i silnej nieliniowosci modelu, trudnymi do identyfikaciji.

Skill Acquisition

Learning Tasks



POLITECHNIKA POZNANSKA
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Zarzadzanie energia i sterowanie energooszczedne

Przedmioty ISAR - oferta Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowej
Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow z aktualnymi metodami oraz sposobami
Inteligentnego sterowania energooszczednego | zarzgdzania energiga w popularnych,
ogolnodostepnych systemach przemystowych (np. budynki, pojazdy).

Vehicle Energy Management Functions
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POLITECHNIRKA PDZNANSHA Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

Napedy elektryczne w aplikacjach przemystowych

Celem przedmiotu jest zapoznanie studenta z budowg, zasadg dziatania oraz metodami
sterowania zaawansowanych elektrycznych uktadow napedow zasilanych z uktadow
przeksztaltnikowych stosowanych w procesach, pojazdach, maszynach, urzgdzeniach i

robotach.

Household charger plug Inverter OndioEia

charger

Motor Quick charger
plug

Lithium-ion battery
system
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Zaktad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

Wybrane zastosowania sterownikow programowalnych

Celem przedmiotu jest przekazanie studentom wiedzy z zakresu wykorzystania sterownikow
programowalnych w automatyce przemystowej, w zakresie opisu obiektow sterowania |
stosowania specjalistycznych algorytméw sterowania oraz ich implementacji z wykorzystaniem
roznych jezykow programowania.
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POLITECHNIRA PDZNANSHA Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

Inteligentne systemy pomiaru | sterowania

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow z inteligentnymi systemami sterowania (systemy
rozmyte, sieci neuronowe, systemy adaptacyjne) oraz metodami pomiarowymi w uktadach
automatyki i elektroniki przemystowej, zwtaszcza w uktadach kontrolno-pomiarowych i sterowania
napedow robotdéw oraz pojazdow elektrycznych.
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Problem: verify safety of the closed-loop system
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POLITECHNIRA PDZNANSHA Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

Technologie inteligentnego sterowania

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow z metodami programowania, symulowania i analizy
wybranych metod i struktur sterowania w wybranych systemach operacyjnych i srodowiskach
programowania (ROS, GAZEBO, Tensorflow, Keras). Zapoznanie z metodami konfiguracji i
podstawowymi funkcjami oraz mozliwosciami wykorzystywanego systemu | Srodowisk
programowania.

L LY IERSEAL LY T

@ GAZEBO TensorFlow ﬁ
ces Keras : ik
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POLITECHNIRA PDZNANSHA Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

)\ g

Zaawansowane systemy diagnostyki I monitorowania

Przedmiot skupia sie na zaawansowanych technikach diagnostyki i monitorowania urzgdzen,
szczegolnie elektromechanicznych. Studenci zgtebiajg metody analizy sygnatéw, modelowania
systemoOw oraz uczenia maszynowego, by skutecznie wykrywac i lokalizowaC¢ uszkodzenia.
Program obejmuje zaréwno teorie, jak | praktyczne zajecia laboratoryjne, gdzie studenci pracujg
z rzeczywistymi danymi i narzedziami. Dzieki temu zdobedg umiejetnosci niezbedne do pracy w
dziedzinie autonomicznego utrzymania ruchu i diagnostyki przemystowej.
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Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej

Pracownia badawczo - rozwojowa

W ramach przedmiotu poruszane sg kwestie zwigzane sg z prowadzeniem badan naukowych
oraz analizg ich wynikdw. Do dyspozycji studentdw pozostaje nowoczesnha aparatura
pomiarowa, dobrze wyposazone laboratoria pozwalajgce przeprowadzac analizy symulacyjne,
montaz oraz uruchomienie prototypow uktadow elektronicznych, stanowiska ze sterownikami
PLC, napedami przemystowymi oraz napedami mniejszej skali. Mozliwe jest rowniez
prowadzenie badan w zakresie sterowania ruchem uktadéw elektromechanicznych o ztozonych
strukturach mechanicznych jak réwniez realizacja wtasnych pomystow badawczych, wszystko
przy wsparciu doswiadczonej kadry naukowo — dydaktyczne. ———

O —
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Oferta Instytutu Robotyki I Inteligencji Maszynowej

Zaktad Robotyki
https://robotics.put.poznan.pl/

Kierownik zakfadu:
prof. dr hab. inz. Piotr SkrzypczynskKi


https://robotics.put.poznan.pl/

Przedmioty ISAR — oferta Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowej

POLITECHNIKA POZNANSKA Zaktad Robotyki

Programowanie robotow przemystowych

Wybrane zagadnienia:

* bezpieczenstwo podczas sterowania i uruchamiania programow

« funkcje panelu sterujgcego

» ukfady wspotrzednych | osobliwosci kinematyczne

 tryby pracy robota i hamowania

 kalibracja narzedzi i robota oraz pomiary otoczenia manipulatora

» dobor i parametry rozkazéw ruchowych oraz rozkazy 1/0

« programowanie robotow off-line na przykt. systemu RobotStudio firmy ABB

* przesyfanie programu do sterownika robota ABB i vvykonanle przy pomocy rzeczywistego robota

Do dyspozycji studentow sg trzy
stanowiska z robotami Kuka
KR200 oraz trzy stanowiska z
robotami ABB IRB 120.




POLITECHNIKA POZNANSKA

Grafika 3D 1 wizualizacja komputerowa
Wybrane zagadnienia:

virtual reality

modelowanie obiektow i technologie druku 3D
skanowanie obiektow 3D

rozpoznawanie obiektow w przestrzeni w zastosowaniach
rendering i systemy physics

medycznych

Przedmioty ISAR — oferta Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowej

Zaktad Robotyki




POLITECHNIKA POZNANSKA

Organizacja i finansowanie badan

naukowych oraz prac B&R

Wybrane zagadnienia:

« zrodta finansowania badan — przeglad

» Dbadania podstawowe — NCN, NAWA, MNiSW

* badania przemystowe — NCBR, PARP

« finansowanie zagraniczne i inkubacja

* przygotowanie wniosku — przeglad wiedzy, identyfikacja
potrzeby rynkowej, nowosc¢ rezultatow projektu

‘ Narodowe N A\ VA

Centrum AOComA AR

\NYM!ANY AK f\DEM CKIES

Nauki -
82 B PARP .00
Horizon Europe
Narodowe Centrum Grupa PFR 2021-2027

Badan i Rozwoju

Przedmioty ISAR — oferta Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowej

Zaktad Robotyki

Badania
, podstawowe
_f

—

=2

Badania
technologiczne

WERYFIKACJA LABORATORYJNA
TECHNOLOGI!I

TESTY W SRODOWISKU SYMULUJACYM
RZECZYWISTE WARUNKI

TESTY PROTOTYPU W WARUNKACH
ZBLIZONYCH DO RZECZYWISTYCH

_ Demonstracje

TESTY PROTOTYPU W
WARUNKACH OPERACYJNYCH

produktu

DEMONSTRACJA OSTATECZNEJ
FORMY TECHNOLOGI!

o

TECHNOLOGIA GOTOWA
DO WDROZENIA

Etap
, komercyallzacu
/
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Oferta Instytutu Robotyki I Inteligencji Maszynowej

Zaktad Automatyki i Optymalizaciji
http://zaio.put.poznan.pl/

ZAKLAD

AUTOMATYKI
i OPTYMALIZACJ!

Kierownik zaktadu:
prof. dr hab. inz. Dariusz Horla


http://zaio.put.poznan.pl/

Przedmioty ISAR - oferta Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowe]

Q&g 08 POLITECHNIKA POZNANSKA Zaktad Automatyki i Optymalizacji

Sterowanie adaptacyjne | odporne:

metody zapewniajgce samoczynne dostrojenie regulatora,

adaptacyjne sterowanie bezposrednie i posrednie,

metody sterowania z programowg zmiang wzmocnienia,

metody sterowania predykcyjnego,

odpornosc¢ dziatania czy stabilnosci uktadu zamknietego na niepewnosc
modelu,

synteza regulatora odpornego.

6)
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edltitfy) POLITECHNIKA POZNANSKA Zaktad Automatyki i Optymalizacji

Roboty latajace:

modelowanie dynamiki bezzatogowych statkow powietrznych,
architektura sterowania wielowirnikowych UAV, typy regulatorow,
algorytmy planowania sciezek i unikania kolizji,

wybrane metody strojenia regulatorow.

6)
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Automatyka
AR | robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

Oferta Instytutu Automatyki i Robotyki
IA Zaktad Sterowania i Robotyki — baza laboratoryjna

Baza laboratoryjna
o Laboratorium Robotyki Przemystowej
o Laboratorium Automatyki Przemystowej
o Laboratorium Automatyki Budynkow
o Laboratorium Podstaw Systemow Sterowania
o Laboratorium Robotyki Mobilnej i Systemow Wizyjnych
o Laboratorium Zastosowan Robotyki w Medycynie
o Laboratorium Systemow Sterowania
o Laboratorium Systemow Komputerowych
o Laboratorium Systeméw Wbudowanych
i Prototypowania Uktadow Elektronicznych
« Laboratorium Sterownikéw PLC

i Sieciowych Systemow SCADA

https://creef.put.poznan.pl/instytut-automatyki-i-robotyki/ZSiR



https://creef.put.poznan.pl/instytut-automatyki-i-robotyki/ZSiR

Automatyka
IA“’ | robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

IA Zaktad Sterowania i Robotyki — tematy badawcze i projekty

Tematyka aktualnie prowadzonych badan

* Robotyka mobilna, systemy wielorobotowe, systemy nieholonomiczne i niedosterowane
* Projektowanie zaawansowanych uktadéw sterowania dla automatyki i robotyki

* Inteligentne pojazdy i systemy wsparcia kierowcow

* Inteligentne materiaty i ich zastosowania w automatyce i robotyce

* Sieci neuronowe i ich zastosowania w automatyce i robotyce

* Automatyzacja obserwacji astronomicznych

Biezgce projekty badawcze
Zrobotyzowany teleskop System ADAS Inteligentne materiaty

Nowe metody sterowania zrobotyzowanym montazem Zaawansowany system wsparcia precyzyjnych manewrow Badanie sterowania adaptacyjnego
teleskopu astronomicznego klasy 0,5-m (NCN) dla kierowcéw autobuséw miejskich dla elektroaktywnych polimeréw (NCN)
jednosegmentowych i przegubowych (NCBR)

Mozliwos¢ wspétpracy ze studentami w ramach prac dyplomowych i pracowni badawczo-problemowej
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

IABF Zaktad Sterowania i Robotyki — ksztatcenie i baza dydaktyczna

Ksztatcenie w zakresie AUTOMATYKI

Wybrane tresci ksztatcenia
« sterowniki PLC, sterowanie adaptacyjne, odporne, inteligentne
« eksperymentalna walidacja uktadéw sterowania
o zaawansowana automatyka procesowa, automatyka budynkéw
« teoria sterowania, estymacja stanu, optymalizacja, systemy nielinowe
« przemystowe bazy danych, sieci przemystowe
o sztuczne sieci neuronowe i ich zastosowania
« systemy pomiarowe, przetwarzanie obrazéw i systemy wizyjne
« integracja systemoéw automatyki

Wykorzystywane narzedzia i sprzet
o czujniki i systemy wizyjne (Omron, Keyence, SICK, Open CV)
« ukfady sieciowej komunikacji przemystowej (Interbus, Profinet, Profibus, Powerlink, Modbus)
« sterowniki PLC i regulatory przemystowe (Siemens, B&R, GE Fanuc, Trend, Phoenix Contact, Beckhoff)
« stanowiska szybkiego prototypowania (Quanser, Inteco, ZB2, HILSys, Matlab-Sim. RTW, LabView, VisSim
o oprogramowanie: SCADA, InTouch, Automation Studio, STEP 7, SEE Electrical, IQSet, WinCC,

Code Composer Studio
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

IABI\ Zaktad Sterowania i Robotyki — ksztatcenie i baza dydaktyczna

Ksztatcenie w zakresie ROBOTYKI

Wybrane tresci ksztatcenia
« robotyka mobilna i manipulacyjna ¥

« projektowanie i walidacja uktadéw sterowania robotéw
« systemy sensoryczne i wizyjne robotéw

o nawigacja i planowanie ruchu robotéw mobilnych
o zastosowania robotyki w medycynie

« systemy wieloagentowe i teleoperacyjne

Wykorzystywane narzedzia i sprzet
« manipulatory przemystowe (Agilus, Staubli, Fanuc, LWR)
o platformy mobilne (Kuka YouBot, MTracker, Khepera3, RMP, MMS, BoRlIss)
« interfejsy haptyczne (Omega 7- Force Dimension)

« systemy wizyjne (OptiTrack, Swiss Ranger, Hokuyo, ukEye, Open CV, Aruco)
o system komunikacji sieciowej EtherCAT

« stanowiska i komponenty szybkiego prototypowania (PMxR, PME1R, STM 32,

Raspberry Pi, Matlab-Simulink)
« oprogramowanie: ROS, Staubli Robotics Suite, Kuka WorkVisual, Kuka Officelite,
Kuka SimPro, Kuka Fast Research Interface, Code Composer Studio, Python

I EREEEEER]




Automatyka
AR | robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

Wybrane przedmioty

» Rozszerzona rzeczywistoS¢ w automatyce

. FIEERLELEIRE R

= Zaawansowana automatyka procesowa

= Przemystowe systemy baz danych

Wiecej informac;ji na stronie:
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA 1AR:

Wybrane przedmioty

[

= Teoria i metody optymalizacji

= Miekka robotyka

Wiecej informac;ji na stronie:



) Automatyka
POLITECHNIKA POZNANSKA IABI‘ /

| robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

Wybrane przedmioty

= Robotyka mobilna

= Programowanie mikrokontrolerow

= Przygotowanie pracy magisterskiej

= Seminarium dyplomowe

Wiecej informacji na stronie:
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AR | robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

M Oferta Instytutu Automatyki i Robotyki

Zaktad Uktadow Elektronicznych i Przetwarzania Sygnatow

POLITECHNIKA POZNANSKA

2UEPS - DSPES

2UEPS - DSPES dsp.put.poznan.pl

Baza laboratoryjna
o Laboratorium Cyfrowego Przetwarzania Sygnatéw
i Biometrii (229 MCH)
o Laboratorium Akustyki Technicznej (228 MCH)
o Laboratorium Systeméw Wizyjnych (227 MCH)
o Laboratorium Biometrii
i Interfejsow Cztowiek-Komputer (227 MCH, 2)
o Laboratorium Mikroelektroniki i Mechatroniki (226 MCH)



https://dsp.put.poznan.pl/

Automatyka
IA“‘ | robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

Systemy wizyjne

2UEPS - DSPES

rStanowisko optycznej kontroli jakosci na liniach produkcyjnych:\
« National Instruments Smart Camera

« National Instruments Vision Assistant

.* National Instruments Vision Builder for Automated Inspection

[ Systemy wizyjne ]

)
(~ Ogmiostanowiskowe )
laboratorium wyposazone w:
 czujniki wizyjne KEYENCE
Vision Sensors 1V-500 CA
« Srodowisko programistyczne
_ KEYENCE IV-Navigator Y
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

Systemy wizyjne

2UEPS - DSPES

Kamera stolika
obrotowego

Elementy osi Z

" O$miostanowiskowe laboratorium wyposazone w: | s E‘,‘.‘-:,;
+ sterowniki Siemens SIMATIC s7-1200 Ll e
« panele operatorskie Siemens SIMATIC HMI s
KTP 600 —ki\) T g
. * Srodowisko operatorskie TIA PORTAL PR | - \
Tw - ’ﬂ

ﬂf

sl

Czujnik krarficowy



POLITECHNIKA POZNANSKA

Automatyka
AR | robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

M Programowanie Procesorow Sygnatowych

2UEPS - DSPES

ARM University

Worldwide Education Program

ARM-based Digital Signal Processing Lab-in-a-Box
ST Discovery Board and Wolfson Audio Card Edition

S0 | s [ ARM-based DSP Lab
N 66BN, " | i e 3 2T 5 e FHy £
1 : o mon TR - . B S STM32F407

(‘

Wyktad i laboratorium przygotowanie przy wspotpracy z
firmg ARM z wykorzystaniem mikrokontrolerow STM32.
Tematyka:

* realizacja probkowania i kwantyzacji

* projektowanie i implementacja filtrow cyfrowych

« algorytmy szybkiej transformacji Fouriera

\_’ filtracja adaptacyjna.

'\
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

M Prototypowanie uktadéw wbudowanych

2UEPS - DSPES

rPosiadamy sprzet National Instruments:\

« NI ELVIS Il R,
* NI CompactDA e !
e N myDXQ ° (l.Jrzadzenia te wspotpracujgc z rodzin.a\

sterownikow przemystowych
| czujnikbw PAC (Programmable
Automation Controlers) umozliwiajg
budowe 1 programowanie systemow
sterowania  przemystowego  oraz
Qadzorujacych prace maszyn. _J
/~ Urzadzenia PAC

* NI CompactRIO

» PXIl/CompactPClI

« Kamery Inteligentne (NI Smart

Cameras)

* HMI i przemystowe ekrany dotykowe

* NI Compact Fieldpoint
* NI Wireless Sensor Networks, WSN) J

* NI Smartcamera
* NI ni PXle-1062q
oraz srodowisko programistyczne

\National Instruments LabVIEW J
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

Prototypowanie uktadéw wbudowanych

2UEPS - DSPES

Laboratorium wyposazone w:

* Altium Nanoboard

« sSrodowisko Altium Designer umozliwiajgce:

» projektowanie PCB, w tym ptytek rigid-flex

* projektowanie modeli 3D ( MCAD )

» programowanie (mikrokontrolery, FPGA, NanoBoard)
(symulacje | przygotowanie do produkcji /
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

Systemy biometryczne

5 — [ Interfejsy cztowiek - robot ]
g £ . .
Sz Biometria
IR
c O %R
N E O
c. , 8- S Q__)‘ .
Rozpoznawanie N = o Rozpoznawanie e
twarzy, gtosu, ® 3 gestow
e LECZOWKI | & JEPZ 88503
“ siatkowki oka... | \o _/
( Systemy sterowania gestem \

/~ Systemy wizyjne do pomiaréw
parametrow obiektow

e 1 2 [——




Automatyka

POLITECHNIKA POZNANSKA AR | robotyka
Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
Cyfrowe przetwarzanie sygnatow - sygnaty wizyjne

2UEPS - DSPES

/ Odczytywanie znakow informacyjnych\ / Rozpoznawanie \
Swiatet sygnalizacji

Projekty
| prace
dyplomowe

Wspomaganie
obstugi
pojazdu

" meoum
¥ P v
HITACHI
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Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

POLITECHNIKA POZNANSKA

M Cyfrowe przetwarzanie sygnatow - laboratorium audio

2UEPS - DSPES

‘Pomiar parametréw akustycznych [ Projekty i prace dyplomowe ]
| pomieszczenia - sprzet firmy Bruel and Kjaer

’ E— . 3 ; ;
Symulacja akustyki pomieszczen - - - -
w programie CATT acoustics 5 oo - -

fPomiary psychoakustyczne - sprzet firmy

Tucker-Davis Technology 14 : .
Pomiary parametrow mikrofonow,
; wzmacniaczy i gtosnikow

Dirac - € \Fropects M Centre Audiionum maed

Be En ew amm Prosess  Setwp iindow  Help
OQUO® WIPWWO VLY LWL O
H




POLITECHNIKA POZNANSKA

ITRIM AR

Tematyka realizowanych prac dyplomowych:

Systemy sterowania PLC

Sterowanie robotéw
manipulacyjnych

Sterowanie robotow mobilnych

Nawigacja w robotyce

Sztuczna inteligencja w robotyce

Systemy wizyjne i rozszerzona

rzeczywistosc

Miekka robotyka
Automatyka przemystowa

Modelowa_ni(_e i. sterowanie
uktadow nieliniowych

Sterowania uktadow
wieloagentowych

Przetwarzanie obrazow

Zastosowania robotyki w
medycynie i rehabilitacji

Automatyka
| robotyka

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

Wiecej informacji na stronie: www.creef.put.poznan.



http://www.creef.put.poznan.pl/

. @, Automatyka
POLITECHNIKA POZNANSKA IRIM [AR ' robotvka
Wydziat Auto¥natyki Robotyki i Elektrotechniki
Mozliwos¢ zatrudnienia po studiach:
@ STauBLI _ _
son_/\ms Sl E M E N S = Dziat badawczo-rozwojowy

= Sektor produkcyjny

= Projektowanie systemow automatyki i robotyki, systemow
sterowania i kontroli

» Programowanie PLC i urzgdzen automatyki przemystowej

= Programowanie robotow i systemow zrobotyzowanych

= Projektowanie systemow wbudowanych

[ﬂ'c’gﬁ-r'ﬂlcxr = |nzynieria procesu i diagnostyka
= Systemy autonomiczne

= Instytucje naukowo-badawcze

Wiecej informacji na stronie: www.creef.put.poznan.


http://www.creef.put.poznan.pl/

: a Automatyka
) POLITECHNIKA POZNANSKA IRIM AW i robotykz":t

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

Informacje dodatkowe: Wspoétpraca miedzynarodowa

= Ksztatcenie interdyscyplinarne

Elastycznos¢ absolwenta na rynku pracy

Wiedza oparta na standardach naukowych

Wykorzystanie wiedzy i technologii w przemysle

Wspotpraca miedzynarodowa:
= |nsight Centre for Data Analytics,Dublin City University
= Laboratoire de Mathématiques, INSA de Rouen Normandie
= Universidad Técnica Federico Santa Maria (UTFSM)
= University Polytechnique Hauts-de-France (UPHF)
= University of Evry Val d'Essonne, University of Paris-Saclay
= Tianjin Key Laboratory of Intelligent Robotics
= Auckland Bioengineering Institute, The University of Auckland

= Koto naukowe RAI rai.put.poznan.pl

—Erasmus+
o)

= Koto naukowe Decybel decybel.put.poznan.pl

Wiecej informacji na stronie: www.creef.put.poznan.pl


http://www.creef.put.poznan.pl/
http://www.rai.put.poznan.pl/
https://decybel.put.poznan.pl/

; & Automatyka
Tl POLITECHNIKA POZNANSKA IRIM AW i robotyké
N/ Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

Zespoty pracownikow
Instytutu Automatyki i Robotyki
oraz
Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowej

zapraszajg do studiowania :)
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