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Modut komunikacji bezprzewodowej pomigdzy komputerem PC, a robotem mobilnym typu
Qfix.

Sztuczny pies -- projekt i symulacja robota mobilnego.

Komunikacja szerokopasmowa mi¢dzy grupa autonomicznych robotow i centrum sterowania.

. Rozproszony system pomiarowy zbudowany na bazie tanich

urzadzen do komunikacji sieciowe;.

Symulator trajektorii poruszajacych si¢ obiektow oraz wielo-czujnikowego stanowiska
pomiarowego.

Dedykowany interfejs graficzny do wielowatkowe;j realizacji algorytmow sterowania
modelami pojazdow inspekcyjnych

Uniwersalne srodowisko uruchomieniowe do kompilacji programéw asemblerowych i
testowania systemow mikroprocesorowych

Programator sterownika SARMATIC

Oprogramowanie sterownika logicznego GE Fanuc

Symulator zdalnego sterowania odwroconym wahadtem

Model programowalnego sterownika logicznego

Oprogramowanie sterownika logicznego SARMATIC

Uodpornianie uktadéow regulacji CGPC na niepewnos¢ parametryczng modelu sterowania
Model przestrzeni roboczej robotéw Mitsubishi i Kawasaki na poziomie geometrii
Implementacja systemu optymalizujacego zarzadzanie procesow cieplnych jako czesé
realizacji inteligentnego budynku mieszkalnego.

Analiza przydatnos$ci i rozwoju bezzatogowych jednostek latajacych UAV w zastosowaniach
cywilnych.

System zbierania i przetwarzania danych z rynku walutowego Forex

Informatyczny system zarzadzania firma transportowa

Toolbox algorytméw przetwarzania ewolucyjnego w srodowisku MATLAB dla zadan
wielokryterialnej optymalizacji

System zbierania i przetwarzania danych z rynku walutowego Forex

Symulator czasu rzeczywistego dynamiki sterowca napetnianego helem

Symulator sterowania sterowcem helowym

Mikroprocesorowy rejestrator parametréw lotu sterowca helowego

Komputer poktadowy dla robota Q-fix

Projekt robota-ryby



1 Modut komunikacji bezprzewodowej pomiedzy | Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Krzysztof
komputerem PC, a robotem mobilnym typu Qfix | Zdzistaw Kowalczuk | Olinski
2 | Sztuczny pies -- projekt i symulacja robota Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Michat
mobilnego Zdzistaw Kowalczuk | Czubenko
3 | Komunikacja szerokopasmowa mi¢dzy grupa Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Jakub
autonomicznych robotéw i centrum sterowania. | Zdzistaw Kowalczuk | Wszolek
4 Rozproszony system pomiarowy zbudowany na | Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Mariusz
bazie tanich urzadzen do komunikacji sieciowej | Zdzistaw Kowalczuk | Domzalski
5 Symulator trajektorii poruszajgcych si¢ obiektow | Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Mariusz
oraz wielo-czujnikowego stanowiska Zdzistaw Kowalczuk | Domzalski
pomiarowego.
6 Dedykowany interfejs graficzny do Dr inz. Janusz
wielowatkowej realizacji algorytméw sterowania | Koztowski
modelami pojazdow inspekcyjnych
7 | Uniwersalne srodowisko uruchomieniowe do Dr inz. Janusz
kompilacji programow asemblerowych i Koztowski
testowania systemow mikroprocesorowych
8 | Programator sterownika SARMATIC Dr inz. A.Marcinczyk
9 | Oprogramowanie sterownika logicznego GE Dr inz. A. Marcinczyk
Fanuc
10 | Symulator zdalnego sterowania odwrdéconym Dr inz. A. Marcinczyk
wahadlem
11 | Model programowalnego sterownika logicznego | Dr inz. A. Marcinczyk
12 | Oprogramowanie sterownika logicznego Dr inz. Andrzej
SARMATIC Marcinczyk
13 | Uodpornianie uktadow regulacji CGPC na Dr inz. Andrzej
niepewno$¢ parametryczng modelu sterowania Marcinczyk
14 | Model przestrzeni roboczej robotow Mitsubishi i | Prof. zw.dr hab. Dr inz. Janusz
Kawasaki ha poziomie geometrii Zdzistaw Kowalczuk | Koztowski
15 | Implementacja systemu optymalizujacego Prof. zw.dr hab. Mgr inz. Jakub
zarzadzanie procesow cieplnych jako czgsé¢ Zdzistaw Kowalczuk | Wszotek
realizacji inteligentnego budynku mieszkalnego.
16 | Analiza przydatnosci i rozwoju bezzatogowych | Dr inz. Henryk
jednostek latajagcych UAV w zastosowaniach Kormanski
cywilnych.
17 |Informatyczny system zarzadzania firma Dr inz. Andrzej Dyka
transportowa
18 |Toolbox algorytmow roju czasteczek (PSO) dla | Dr inz. Tomasz
srodowiska MATLAB Biataszewski
19 | Toolbox algorytmoéw przetwarzania Dr inz. Tomasz
ewolucyjnego w $rodowisku MATLAB dla zadan | Biataszewski
wielokryterialnej optymalizacji
20 | Symulator czasu rzeczywistego dynamiki Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Krzysztof
sterowca napelnianego helem Zdzistaw Kowalczuk | Olinski
21 | Symulator sterowania sterowcem helowym Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Krzysztof
Zdzistaw Kowalczuk | Olinski
22 | Mikroprocesorowy rejestrator parametrow lotu | Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Jakub
sterowca helowego Zdzistaw Kowalczuk | Wszotek
23 | Komputer poktadowy dla robota Q-fix Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Krzysztof
Zdzistaw Kowalczuk | Olinski
24 | Projekt robota-ryby Prof. zw. dr hab. Mgr inz. Krzysztof

Zdzistaw Kowalczuk

Olinski
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