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Wybory specjalnosci

dla studentéw 3 roku Wydz. SiMR PW, na kierunku MPiMR, w roku akad. 2022/2023

Materiaty zebrat i prezentacje opracowat P. Sieminski



Na Wydziale SiMR PW s3g dwa instytuty: IPBM i IPIMR

IPBM ma w ofercie dydaktycznej 3 specjalnosci:

« Konstrukcje Cienkoscienne (opiekun specjalnosci: prof. Piotr Zach)
« Wibroakustyka (opiekun specjalnosci: prof. Jacek Dziurdz)
« Wspomaganie Komputerowe Prac Inzynierskich (opiekun: dr P. Sieminski)

Ze wzgledu na matg liczbe studentoéw na na 3 roku kierunku MPIMR ww. opiekunowie ustalili,
ze w roku akad. 2022/2023 (tak jak w poprzednich latach) nie bedg uruchamiane specjalnosci
Konstrukcje Cienkoscienne i Wibroakustyka, natomiast zainteresowanych tg tematykg gorgco
zachecamy do wyboru specjalnosci WKPI.

Nie ma problemu, aby w ramach WKPI realizowa¢ tematy prac przejsciowych i dyplomowych
ze specjalnosci KC i Wibroakustyka. Spis tematow dla wszystkich specjalnosci prac jest dostepny
pod adresem: https://www.simr.pw.edu.pl/strona/studenci/923-praca-przejsciowa



https://www.simr.pw.edu.pl/strona/studenci/923-praca-przejsciowa

Specjalnosc WKPI

Wspomaganie Komputerowe Prac Inzynierskich

jest przeznaczona dla studentéw Wydz. SiIMR PW, na kierunku MPiMR, zainteresowanych
zaawansowanym modelowaniem w systemach 3D CAD, skanowaniem 3D, inzynierig odwrotna,
analizami wytrzymatosciowymi MES, badaniem materiatow z pomocg cyfrowej korelacji obrazu (DIC),
drukiem 3D, projektowaniem pod druk 3D (DfAM), projektowaniem aplikacji medycznych,
programowaniem obrabiarek CNC w systemach 3D CAM, projektowaniem procesow
technologicznych i innymi tematami pokazanymi w tej prezentacji.

Opiekunem specjalnosci WKPI jest dr inz. Przemystaw Sieminski

Chetnie odpowie na wszelkie pytania w sprawie wyborow specjalnosci.

Na spotkania osobiste w sem. zim. roku 2022/23 zaprasza we srody o godz. 16:00 do sali 4.3.
Bez wahania mozna tez pisa¢ do niego na adres e-mail: przemyslaw.sieminski@pw.edu.pl



mailto:przemyslaw.sieminski@pw.edu.pl

Specjalnosé

WKPI

Przedmioty specjalnosciowe WKPI na roku 3, w sem. letnim

Nazwa przedmiotu Typ zaje¢ | Prowadzacy

Analiza sztywnosciowo-wytrzymatosciowa Vg\'{‘ 1350hh prof. P. Zach
(uczone i wykorzystywane sg systemy MES) Iab. 15n ~ MIr M. Fotek
Komput.erowo wspomagane el wyk. 30h  prof. P. Skawinski,
2  (budowa i programowanie obrabiarek CNC, lab. 15h  dr J. Matkiriski
nauka 3D CAM, projekty na obrabiarkach CNC) ' '
Integracja projektowania i wytwarzania L,
k. 30h P. k
3  (modelowanie w 3D CAD, druk 3D, skanowanie 3D, \?;yb 1350h g; M SFerT;Ifri]r?ie:I;

projekty wykonywane drukiem 3D FDM/FFF, SLS, LCD)



Specjalnosc WKPI

Wspomaganie Komputerowe Prac Inzynierskich

Wybrane wyposazenie laboratoriow uzywane podczas zajec
dydaktycznych ze studentami WKPI.



Specjalnosé

WKPI Wyposazenie Warsztatu IPBM - nowoczesne 4-osiowe centrum
frezarskie AVIA VMC650 ze sterowaniem HEIDENHAIN iTNC 530

.E"

W ramach przedmiotu Komputerowo Wspomagane Wytwarzanie kazdy student zapoznaje
sie z budowg, dziataniem, programowaniem i obrébka na tej obrabiarce CNC.



Specjalnosé

WKPI Wyposazenie Warsztatu IPBM- zaawansowane 3-osiowe centrum
tokarskie CBKO ze sterowaniem Mitsubishi Meldas 500

W ramach przedmiotu KWW kazdy student wykonuje osobiscie
projekt na tej obrabiarce CNC.



Specjalnosé

WKPI Wyposazenie Warsztatu IPBM - klasyczna 3-osiowa frezarka
CNC - AVIA FNF-40NA ze sterowaniem Pronum 640FC

W ramach przedmiotu KWW kazdy student
wykonuje osobiscie projekt na tej obrabiarce CNC.




Specjalnosé

WKP I Laboratorium Wydrukéw 3D - mamy 15 malych, ekonomicznych
drukarek 3D: Monkeyfab Prime 3D stosujgcych metode FFF;
drukujemy na nich projekty studenckie z polimeréw PETG, PLA, TPU

W ramach przedmiotu ,Integracja ...” kazdy student opracowuje swdj wiasny projekt,
programuje wydruk w 3D CAM i drukuje go w 3D.



Specjalnosé

WKP I Laboratorium Wydrukéw 3D — mamy profesjonalng drukarke 3D stosujaca
metode FDM: Dimension BST1200; ma ona grzang komore robocza do druku 3D z ABS

a4
dimensin

Wydruki projektow kot naukowych i do réznych stanowisk dydaktycznych i
badawczych. W ramach przedmiotu Integracja... kazdy student zapoznaje sie z
budowg, dziataniem, programowaniem tej maszyny.




Specjalnosé . i
Laboratorium Wydrukéw 3D — mamy drukarke 3D stosujaca metode

WKP I SLS: Sinterit Lisa 1; wydruki robimy z proszkéw polimerowych PA12, TPU i TPE

Wydruki modeli medycznych jam nosowo- :
czotowych dla Kliniki MML (grant PARP) oraz | §
badania materiatowe. W ramach przedmiotu Py

Integracja... kazdy student zapoznaje sie z -

budowg, dziataniem, programowaniem tej

maszyny.



Specjalnosé

Laboratorium Wydrukéw 3D — mamy 2 drukarki 3D stosujace metode LCD:

WKP I Phrozen Sonik Mini 4K oraz Sonic Mighty 4K; wydruki robimy
z réznych cieklych zywic utwardzanych swiattem UV




Specjalnosé

WKPI Laboratorium Wydrukow 3D — optyczny skaner 3D swiatta
biatego ScanBright firmy Smarttech

W ramach przedmiotu Integracja... kazdy student zapoznaje sie z budowg
i dziataniem tego skanera 3D i obrobkg wynikow pomiarow.



Specjalnosé
W KP I Laboratorium Wydrukéw 3D - mata maszyna wytrzymatosciowa

w zakresie sit 1-1000 N — wykonanie w ramach pracy dyplomowej P. Mezydto,
prowadzit dr P. Sieminski (grant w 2015 r.)

» Trzy certyfikowane czujniki sity typu CL17pm firmy ZEPWN (zakres sit: 1-10 N, 10-100 N, 100-1000 N, nieliniowos¢ < 0,2 %);
» Certyfikowany czujnik przemieszczenia WODbit SP118-150 (max. przemieszczenie 150 mm, rozdzielczos¢ 0,05 mm);

* Naped - silnik krokowy 3 Nm przenoszony przez bezluzowg przekfadnie kulkowa;

* Duza sztywnosc¢ ramy — spawane profile stalowe 40x60x5 mm; prowadnice z tozyskami liniowymi;

» Sterowanie maszyny - Sanguinololu v1.3a z kartg SD;

» Akwizycja danych — PC z LabView SE poprzez karte AC: NI USB-6009.



Specjalnosé
WKPI Nowe wyposazenie Laboratorium Wytrzymatosci Materiatlow

— zaawansowane urzgdzenie pomiarowe do cyfrowej korelacji obrazu (DIC):
Dantec Q-400 z systemem Istra 4D

‘ i table

Badania wibracji stuktury motocykla

W ramach przedmiotu Integracja... kazdy
student zapoznaje sie z budowg i dziataniem
tego systemu pomiariowego.




Specjalnosé

WKPI
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SAMPLE PREPARATION

IMAGE ACQUISITION

DIC DATA ANALYSIS

DATA VISUALISATION

Dantec Q-400 z systemem Istra 4D

Nowe wyposazenie Laboratorium Wytrzymatosci Materialow
— zaawansowane urzgdzenie pomiarowe do cyfrowej korelacji obrazu (DIC):

Sample Random Mounting
geometry pattern sample on
selection application test stand
Ca mera Hardware and Image
and lllgh‘l: software | cosliacticn
setting cumpletatlu.n snd stora ge
and connection
Load analysis Perform
StartGUI set: ROl regions, calculation
| sotware seeds, Format and analysis,
| and load dis place_ments, Store output
. image data and strains, St Soeds o

Output results:

displacements, Frﬂ‘EIlEr:t
strains, analysis
results and

Factors and

coefficients animations




Specjalnosé

WKPI

Przyktadowe prace przejsciowe i dyplomowe wykonane:

* jako udziat studentéw w badaniach naukowych pracownikéw IPBM,
* jako wspoétpraca z firmami zewnetrznymi, szpitalami, klinikami,

* jako wspoétpraca z innymi uczelniami (WAT, WUM, ASP w Warszawie),
e jako budowa stanowisk dydaktycznych dla Wydz. SiMR,

* jako dziatania dla Két Naukowych np. z Wydz. SiMR,

e jako realizacja wtasnych pomystow studenta.



Specjalnosé ] i . . ] ] .
Pomiary na wspotrzednosciowej maszynie pomiarowej,

WKPI inzynieria odwrotna w 3D CAD, programowanie w 3D CAM
i obrébka frezarska CNC elementu motocykla
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr Z. Humienny
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W ramach przedmiotu KWW kazdy
student wykonuje osobiscie pomiary
na naszej maszynie wspotrzednosciowe,;.




Specjalnosé

Skanowanie 3D i frezowanie 4-osiowe uchwytu
WKPI anatomicznego do broni strzeleckiej — wspotpraca z WAT
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski




Specjalnosé . . - . .
Zeskanowanie nadwozia Opla Agila i przeprojektowanie

WKPI pod wjazd woézkiem inwalidzkim przez tylne drzwi
— prowadzit prof. P. Skawinski

AAARMEGS W D@NF AKX




Specjalnosé

Koncepcja nadwozia inspirowana PT Cruiser
WKPI - skanowanie 3D, modelowanie 3D CAD i drukowanie 3D
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski




Specjalnosé

Projekt i wykonanie drukiem 3D myszki komputerowej
WHKP| :zfunkcja nawigaciji w 3D - Jan Ortowski PW, Mitosz Dabrowski ASP,
prowadzit dr P. Sieminski




Specjalnosé

Przeprojektowanie kolektora ssaco-wydechowego z silnika FIAT
WKPI 122AC do tankietki TK-S” - wspétpraca z Biurem Rekonstrukciji
Pojazdéw inz. Z. Nowosielskiego — dyplom R. Stolarek, prowadzit
dr P. Sieminski




Specjalnosé ] . ]
Projekt formy wiryskowej, symulacja wtrysku tworzywa

WKPI — wspotpraca z WIP PW - prowadzit prof. P. Skawinski

E ORESCE

E BOeIBUNSDE o
=
-

s U

2

; L BEE BLBL
DI EE e ok RS R

(| A8 (@ e

APARPLLERE
EEE 3,

hE

O

REGHARIDNEE S AL @ F

Ui ah B EM T RET  LEE
W] n O [ e s —— [ e I e T

nE
sk

BThRpLALA0EE FevERE: BB - N B T e
CRLIER B S LTI O i 1 1) 2
=

=}

-]

EEEETP RS

EEERAASIAEE FAELE Q0
JH@dE cge @ FrT kR T e

Bl anma (e e |

BEEAARELLEE & AE8 O B 8
Tl B FESAaRLT a4

- W= s W

'-.,-L P B
gl b migseppuon; ey

B a0 EE ' Ao
Uggdriaocg FHEHALY aes /s 45

"
§



Specjalnosé

WKPI

Sita w zaleinosci od posuwu dla danego
procentu pokrycia
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Badanie sit skrawania celem modyfikacji kodu G do skrawania
ze statymi sitami frezami palcowymi - wykonywali m.in.
K. Sapieha, M. Dziecigtkowski, A. Ogonek, prowadzili
dr P. Sieminski i dr J. Matkinski
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Specjalnosé

Obliczenia, modelowanie w 3D CAD, druk 3D FDM i testowanie

WKPI wspolpracy uzebien stozkowych o tukowej linii zebow
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski




Specjalnosé

Analiza sladu wspétpracy kilku wersji przekltadni stozkowych
WKPI podczas zmiany parametrow V-H — J. Posnik, J. Piwowarski,
prowadzit dr P. Sieminski, konsultowal prof. P. Skawinski




Specjalnosé
WKPI Projekt i wykonanie 4-osiowej frezarki do koét stozkowych

o zebach tukowych — P. Btazucki, prowadzit prof. P. Skawinski




Specjalnosé

WKPI Projekt i wykonanie stanowisko pomiarowego do badania
dwustronnej wspétpracy przektadni stozkowych — S. Kiettyk,
prowadzit prof. P. Skawinski
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Specjalnosé

WKPI Projekt i wykonanie matej tokarki CNC
— prowadzit prof. P. Skawinski




Specjalnosé
WKPI Proces giecia na sterowanej numerycznie prasie krawedziowej
- Bartosz Krélikowski, prowadzit prof. P. Skawinski




Specjalnosé
Usystematyzowanie metod pakowania produktéow
WKPI w opakowania foliowe oraz koncepcja urzadzenia
wykrawajgcego — M. Matusik, prowadzit prof. P. Skawinski
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Specjalnosc Opracowanie w 3D CAM postprocesora dla sterownika Heidenhain

iITNC 426/430ME - R. Walczak, prowadzit prof. P. Skawinski
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Specjalnosé

Opracowanie w 3D CAM postprocesora dla sterownika Heidenhain
WKPI iTNC 426/430ME - R. Walczak, prowadzit prof. P. Skawinski

P W o oma :




Specjalnosé
Projekt wykrojnika przy produkcji elementédw mocujacych
WKPI oswietlenie w pojazdach — prowadzit dr J. Matkinski




Specjalnosé
WKPI Budowa i modyfikacja wyttaczarki filamentu do granulatu

z polimeru PCL — K. Wilczynski, prowadzit dr J. Matkinski




Specjalnosé
WKPI Badania wytrzymatosciowe na rozcigganie filamentéow do druku

3D z polimerow PCL i PLA oraz projekt i wykonanie uchwytéw
— prowadzit dr J. Matkinski

Al frewm]



Specjalnosé

Badanie wytrzymatosci na rozcigganie polimeréw PLA i PP
WKPI przetwarzanych metoda wtrysku i druku 3D metoda FFF
— prowadazit dr P. Sieminski

Ftat o s Sk B DN LTI, e STy

Higaedtiieile AP (dwudaesty Sa0aly wineak) Rye 47 Fdiscie 7 Ramery termaoiamine vy FLIR
bezoosrednio po wpssiu winselka 2 formy [rrpse nr 120



Specjalnosc o ] o o
Modelowanie i badania doswiadczalne wtasciwosci mech.

WKPI materialow kompozytowych - prowadzit dr M. Parafiniak
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Specjalnos¢ ] ] . ] ]
Modernizacja uchwytu maszyny wytrzymatosciowej zgodnie

WKPI z wymaganiami wspoétczesnych norm i procedur badawczych
- prowadzit dr M. Parafiniak

uchrayt labaratonyjny do statyczne] praby rozciggania, vjecia peina. 1) whkadka ruchama,
2} whiacka nigruchoma, 2) sruba docskowa, 4) korpus uchwyly.
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Specjalnosé
WKPI Analiza ztamania kosci piszczelowej w aspekcie porownawczym
pltyt zespalajacych — J. Lapinski prowadzit dr K. Twardoch

(e e ¢ o ¢ @ © ©)

0,034415 Min



Specjalnosé
Analiza ztamania kosci zuchwy w aspekcie porownawczym piyt
WKPI zespalajgcych — J. Piekos, prowadzit dr K. Twardoch




Specjalnos¢ Wspoélpraca ze Szpitalem Miejskim w Olsztynie
WKPI — modelowanie i wytwarzanie drukiem 3D makiet medycznych
— wykonat J. Piekos, prowadzit P. Sieminski




Specjalnosé
Wspobipraca z WUM - projektowanie, wytwarzanie i badania
WKPI wytrzymatosciowe struktur azurowych z polimeréw PLA i PCL

— K. Onaszkiewicz, prowadzit P. Sieminski




Specjalnosé

WKPI Wspotpraca z WUM - projektowanie, wytwarzanie i badania
wytrzymatosciowe struktur azurowych z polimeréw PLA i PCL
— wykonat P. Misiak, prowadzit P. Sieminski




Specjalnosé

WKPI Pomiary parametréw geometrycznych azuru z polimeréw
— K. Roguski, prowadzit P. Sieminski

Parametry mierzone: grubosc¢ wldkna, odleglosc miedzy
warstwami, szerokosc widkna, odleglosé miedzy widknami.
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Specjalnosé

WKPI

Fotel samochodowy — wspétpraca z firma Faurecia
— prowadazili prof. J. Osinski i dr J. Mankowski

Time = 19.999681 [ms]

Time = 20.986702 [ms]

Time = 70.000206 [ms]




Specjalnosé
Wspoélpraca z lek. K. Dominiakiem - analiza implantu zuchwy
WKPI — wykonat J. Piekos, prowadzit dr J. Mankowski




Specjalnosc Badanie numeryczne MES materiatéw ,,cyfrowych” PolyJet
WKPI Matrix do produkcji gorsetéow ortopedycznych — J. Lipnicki,
prowadzit dr J. Mankowski (wspotpraca z Wydz. Wzornictwem
ASP w Warszawie i WIM PW), konsultowat P. Sieminski

Gorset ortopeayczny

do leczenia skolioz mtodzienczych




Specjalnosé

Projekt przemystowej wagi najazdowej — prowadzili prof. P. Zach,
WKPI dr J. Mankowski, mgr M. Fotek (wspotpraca z firmg Megaterm)




Specjalnosé

WKPI

Numeryczne badanie wptywu obciazenia stycznego na
wartosci czestotliwosci drgan wiasnych prostokatnej blachy

— P. Poprzecki, M. Prus, prowadzit dr J. Mankowski
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Specjalnosé
Statyczna analiza MES wytrzymatosci przestrzennej ramy
WKPI jednomiejscowego samochodu sportowego z napedem

elektrycznym — B. Blaszczak, prowadzit dr J. Mankowski




Specjalnosé
Statyczna analiza wytrzymalosci przestrzennej ramy
WKPI dwumiejscowego, sportowego samochodu z wykorzystaniem

MES - P. Klukowski, prowadzit dr J. Mankowski




Specjalnosé
Rollercoaster: projekt wstepny petli z wykorzystaniem MES
WKPI — M. Michalski, O. Olszewski, prowadzit dr J. Mankowski
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Specjalnosé ] i . i
Shaft-JS. Aplikacja webowa dedykowana do projektowania

WKPI watow maszynowych — J. Zembowicz, prowadzit dr K. Twardoch

shaft js = shaft.js — & - ] Caclgteriz
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Specjalnosc Budowa aplikacji wspomagajacej proces projektowania

WKPI sprzegta samochodowego — prowadzit S. Skotnicki




Specjalnosé . . . .
Budowa aplikacji KBE i 3D CAD do wspomagania

WKPI procesu projektowania mebli — prowadzit S. Skotnicki
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Specjalnosé . . . .
Budowa aplikacji KBE i 3D CAD do wspomagania procesu

WKPI projektowania zbiornika ciSnieniowego — prowadzit S. Skotnicki
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Specjalnos¢ : : - : :
Zastosowanie KBE i 3D CAD w aplikacji do projektowania

WKPI i personalizacji opraw okularowych — prowadzit S. Skotnicki
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Specjalnosé
WKPI Wspotpraca z przemystem motoryzacyjnym — element

struktury fotela samochodowego — prowadzit dr Z. Humienny
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Tolerancje: pozyciji, profilu powierzchni, bazy czastkowe



Specjalnosé

WKPI

Wspoétpraca z przemystem motoryzacyjnym — felga

- prowadzit dr Z. Humienny
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Specjalnosé

WKPI

POLSKA NORMA

BN

POLSKI KOMITET

NORMALIZACYJNY
ICS 17.040.40

PN-EN I1SO 1101

Wprowadza
EN ISO 1101:2017. IDT
150 1101:2017, IDT

Zastepuje
PMN-EN 150 1101:2013-07

Specyfikacje geometrii wyrobow (GPS)
Tolerancje geometryczne

Tolerancje ksztattu, kierunku, potozenia i bicia

Horma Europejska EN I1SO 1101:2017 Geometrical product specifications {GPS) -
Geometrical tolerancing - Tolerances of form, orientation, location and run-out
(IS0 17101:2017) ma status Polskiej Normy

@ Copyright by PKN, Warszawa nrref. PN-EN IS0 1101:2017-03

Jjakakolwiek technikg bez pisemnej zgody Prezesa Polskiego Komitetu Normalizacyjnego

Wszelkie prawa autorskie zastrzezone. Zadna czesé niniejszej publikacii nie moze byt zwielokrotniana
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w przemysle motoryzacyjnym i lotniczym - dr Z. Humienny
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Specjalnosé

Budowa uktadu pomiaru i akwizycji wybranych parametrow
WKPI dynamicznych w motocyklu wyscigowym klasy PreMoto 3
—J. Wirkus, prowadzit dr S. Korczak




Specjalnosé

WKPI dynamicznych w motocyklu wyscigowym klasy PreMoto 3

—J. Wirkus, prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé

WKPI

Projekt i wykonanie manipulatora przegubowego
prowadzit dr S. Korczak
POLMEDB-W- 9 i - O -

z wykorzystaniem koncepcji Internetu rzeczy — W. Wysokinski,

& thinger.io
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Specjalnosé ] . ]
Budowa i testy autonomicznego robota tworzgcego ptaskie mapy

WKPI pomieszczen — J. Welna, prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé
Badanie rozkiadu temperatury gtowicy drukarki 3D podczas
WKPI wydruku — I. Soroczynski, prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé ]
WKPI Pétautonomiczny robot mobilny do gaszenia pozaréw

— T. Kiersnowski, prowadzit dr S. Korczak




Specjalnosé
WKPI Projekt koncepcyjny drukarki 3D do betonu — K. Chrzanowski,

prowadzit dr S. Korczak




Specjalnosé ] . i .
Quadrocopter - projekt, budowa, sterowanie, optymalizacja

WKPI sterowania — S. Demski, P. Zybura, prowadzit dr S. Korczak

Masa 880g, maks. 4 silniki BLDC (ciag statyczny 5,5N
/ 7N bez ostony, moc maksymalna 190W, predk. obr.
maks. 13653 obr/min), 2 x LiPol 1000 mAh.

Komunikacja Bluetooth, akcelerometr, zyroskop,
magnetometr, barometr, GPS. System filtracji i fuzji
danych.

Wyznaczenie charakterystyk ciggu i momentu reakcyjnego



Specjalnosé

WKPI
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Symulacyjna optymalizacja doboru trajektorii lotu
z warunku na minimalizacje zuzycia energii.
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Quadrocopter - projekt, budowa, sterowanie, optymalizacja
sterowania — S. Demski, P. Zybura, prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé ] . i .
Quadrocopter - projekt, budowa, sterowanie, optymalizacja

WKPI sterowania — S. Demski, P. Zybura, prowadzit dr S. Korczak
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Model Simulink z uwzglednieniem system sterowania



Specjalnosé

Prototyp wizyjnego systemu ostrzegajacego kierowce o niebez-
WKPI pieczenstwie na drodze — M. Cwiek, prowadzit dr S. Korczak

i< p» »l o) 0:00/0:39




Specjalnosé ] . i .
Identyfikacja parametrow modelu matematycznego pojazdu

WKPI elektrycznego — J. Piatek, prowadzit dr S. Korczak

|dentyfikacja

Opracowanie aplikacji
do przeprowadzania
doswiadczen (jezyk
Java, komunikacja WiFi).



Specjalnosé ] ) L. s er s
Analiza wptywu zmiany potozenia srodka ciezkosci robota

WKPI balansujacego na regulacje potozenia rownowagi — M. Kordowski,
prowadzit dr S. Korczak

Plytka PCB zawierajaca:
- wyswietlacz LCD
- przyciski

Plytka PCB zawierjaca:
- mikrokontroler Atmega32
- modut MPU-6050
- sterownik silnikow pradu
stalego

Silniki pradu statego
z przekladniami



Specjalnosé . . L. L.
Analiza wptywu zmiany potozenia srodka ciezkosci robota

WKPI balansujacego na regulacje potozenia rownowagi — M. Kordowski,
prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosc e e : : :
Projekt i budowa stotowej szlifierki tasmowej z funkcja wykrywania

WKPI podstawowych usterek — P. Poleszczuk, prowadzit dr S. Korczak




Specjalnosé

WKPI

Korpus——

Enkoder

Siinik Dc—— N

Metody sterowania dwukotowym robotem balansujgcym
— A. Serlat , prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé

WKPI

Metody sterowania dwukotowym robotem balansujgcym
— A. Serlat , prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé . .
Metody sterowania dwukotowym robotem balansujgcym

WKPI — A. Serlat , prowadzit dr S. Korczak
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Film dostepny na YT: https://youtu.be/zINFHCMS7-Q



https://youtu.be/zlNFHcMS7-Q

Zanim podejmiecie decyzje o wyborze danej specjalnosci warto:

sprawdziC opis przedmiotow specjalnosciowych na stronie: www.ects.pw.edu.pl

» sprawdzi¢, jakie bedg prowadzone zajecia praktyczne (projekty, laboratoria);
* przeanalizowac wyposazenie laboratoriow przedmiotowych;
« zapoznac sie z tematyka prac przejsciowych i dyplomowych prowadzagcych

zajecia na danej specjalnosci:
https://www.simr.pw.edu.pl/strona/studenci/923-praca-przejsciowa,

 aw szczegolnosci porozmawiaé ze starszymi kolezankami lub kolegami,
ktoérzy wybrali dang specjalnosé.

Ja zachecam do wyboru specjalnosci WKPI
Wspomaganie Komputerowe Prac Inzynierskich

Pozdrawiam, P. Sieminski, przemyslaw.sieminski@pw.edu.pl



http://www.ects.pw.edu.pl/
https://www.simr.pw.edu.pl/strona/studenci/923-praca-przejsciowa
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