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KATEDRA CYBERNETYKI | ROBOTYKI

\WYDZIAL ELEKTRONIKI, FOTONIKI | MIKROSYSTEMOW

CO ROBIMY?

» Robotyka przemystowa - programowanie robotaw przemystowych, systemy wizyjne
P Teoretyczne wsparcie robotyki praktycznej - modelowanie, identyfikacja, kalibracja, algorytmy
planowania ruchu i sterowania, sterowanie zdarzeniowe

P Uktady sterowania robotow - systemy multisensoryczne, sterowniki, systemy operacyjne robotow
(R0S 2), systemy whudowane, systemy czasu rzeczywistego

» Robotyka mobilna - percepcja otoczenia w trudnych warunkach srodowiskowych, wspotpraca grup
robotow

P Robotyka spoteczna, asystujaca i medyczna - komunikacja naturalna, wspomaganie manipulacji
cztowieka, interfejsy haptyczne, telemanipulacja

> Interakcje czlowiek-robot (HRI) - implementacja ztozonych scenariuszy, badanie opinii uzytkowni-
kow i ewaluacja systemow

A~ JAK PRACUJEMY?

Katedra Cybernetyki i Robotyki to profesjonalna kadra naukowo-dydaktyczna o wysokich kompetencjach
w zakresie badan tearetycznych i rozwojowych w obszarze robotyki. Badania empiryczne i rozwojowe
prowadzone s w Laboratorium Inteligencji Robotow, Laboratorium Robotyki oraz Laboratorium Robotow
Autonomicznych.



= DLA KOGO PRACUJEMY?

Zespot swiadczy ustugi badawczo-rozwojowe w zakresie budowy i rozwoju uktadow stero-
wania rohotow oraz zastosowan robotow w przemysle, technologiach asystujacych, medy-
cynie. Oferujemy wsparcie i wspotprace w badaniach przemystowych i pracach rozwojowych
w projektach B+R.

KIM JESTESMY? X

Kadre tworzy 16 naukowcow wspieranych dokforantami i technikami. Zespot ma doswiadcze-
nie w realizacji europejskich i krajowych projektow badawczych oraz zadan B+R we wspotpracy
z przemystem. W ramach realizowanych projektow Katedra uczestniczyta m.in. w rozwoju techno-
logii robotycznego towarzysza, robota ratowniczo-eksploracyjnego, robota do zdalnej diagnosty-
ki medycznej oraz zrobotyzowanego plotera mobilnego.

JAKIE MAMY TECHNOLOGIE | WYPOSAZENIE?
_

P> Stacjonarne roboty manipulacyjne: przemystowe, coboty (Universal Robots, Fanuc, ABB,
Kinova) oraz srodowiska symulacyjne

P> Robotyczne platformy mobilne - ekosystem robotow zarzadzany z poziomu R0S 2

P> Roboty humanoidalne NAO - badania HRI

D Srodowisko sprzetowo-programowe do badan empirycznych i rozwojowych infegrujace
platformy robotyczne z systemami sensorycznymi, m.in. OptiTrack motion capture,
LIDARy, sonary, kamery RGB-D

JAK SIE Z NAMI SKONTAKTOWAC?
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