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Przykładowe projekty i prace badawcze:



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Konstrukcje robotów mobilnych

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Konstrukcje robotów mobilnych hybrydowych

– kołowo kroczących 

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Konstrukcje manipulatorów mobilnych

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Moduł pokonywania progów dla wózka inwalidzkiego

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Konstrukcje robotów podwodnych, manipulatorów

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Układy sensoryczne i nawigacji - SLAM

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Układy sensoryczne i nawigacji – detekcja przeszkód

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Układy sensoryczne i nawigacji – lokalizacja obiektów z 

wykorzystaniem systemów wizyjnych

Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Lokalizacja obiektów z wykorzystaniem systemów radiowych

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Lokalizacja obiektów z wykorzystaniem systemów radiowych

Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Wizualizacja w ROS



Układy sterowania - czasu rzeczywistego, dedykowane   

Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Algorytmy i układy sterowania – od koncepcji do prototypu 

Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Układ pomiarowy parametrów chodu

Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Układów Mechatronicznych



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

W naszym kole możesz 

Zaprojektować i zbudować :

• Układ sterowania, układ komunikacji,

• Układ pomiarowy i wizualizacji danych, 

• Panel zdalnego sterowania i analizy obrazu,

Robota!
• Wziąć udział w międzynarodowych zawodach takich 

jak Robo Cup.

• Zorganizować pokazy i zawody robotów Robo Drift.



Laboratorium Mechatroniki i Robotyki

Konstrukcje robotów mobilnych innych 



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Przykładowe projekty



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Przykładowe projekty



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Przykładowe projekty



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Przykładowe projekty



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Przykładowe projekty



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Przykładowe projekty



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Przykładowe projekty



Koło Naukowe Mechatroniki i Robotyki

Więcej projektów realizowanych

w kole można znaleźć na stronie:

www.synergia.pwr.wroc.pl
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