Politechnika Warszawska, Wydziat SIMR
14.01.2021 .

Specjalnosc¢

WKPI

Wspomaganie Komputerowe Prac Inzynierskich

jest przeznaczona dla studentow SiMR szczegdlnie
zainteresowanych technikami 3D CAD/CAM/CAE,
obrabiarkami CNC, drukiem 3D, inzynierig odwrotna, DIC,

w problemach mechaniki i budowy maszyn i w wiekszosci jest
prowadzona przez pracownikéw IPBM PW.

Dane zebrat dr inz. Przemystaw Sieminski
(jest opiekunem specjalnosci WKPI)
przemyslaw.sieminski@pw.edu.pl



mailto:przemyslaw.sieminski@pw.edu.pl

Specjalnosé

WKPI

Podstawowe przedmioty specjalnosciowe
w najblizszym semestrze letnim (sem. 6)

wyk. 30h, _

1 Analiza sztywnosciowo-wytrzymatosciowa cw. 15h,  prof. P. Zach
(wykorzystywane sg systemy MES) lab. 15h dr J. Mankowski
Komputerowo wspomagane wytwarzanie (KWW) -

2 (programowanie obrabiarek tokarskich i frezarskich wyk. 30h,  prof. P. Sk_é}WIr_ﬁSkl,
w 3D CAM, projekty na obrabiarkach CNC) lab. 15h dr J. Mafkinski

Integracja projektowania i wytwarzania -
3 (druk 3D, skanowanie 3D, modelowanie w 3D CAD, wyk. 30h, dr P. Sieminski,
analizy odksztatcen z uzyciem systemu DIC) lab. 15h dr M. Parafiniak



Specjalnosé

WK P I Wyposazenie Warsztatu IPBM - nowoczesne 4-osiowe centrum
frezarskie AVIA VMCG650 ze sterowaniem HEIDENHAIN iTNC 530

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



Specjalnosé

WK P I 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

WK P I 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

WK F) I Laboratorium Wydrukéw 3D - 15 ekonomicznych
drukarek 3D FFF — Monkeyfab Prime 3D

Strona gtéwna wydziahu SIMR » Wydziat »

W ramach przedmiotu ,Integracja ...” kazdy student 7 T
o) p ra COWUj e SWé_l Wl-a shn y p roj e kt , p rog ram uj e Wyd ru k Laboratorium Wydrukéw 3D, zwane potocznie ,farma drukarek 307, rozpoczelo dziatalnosé w S

dniu 12 V 2017 1. Zostalo one powolane do uzytku przez studentow, doktorantow i pracownikow
wydziatu SIMR PW w ocesu ksztalcenia, jak réwniez wykorzystywania w

w 3D CAM i drukuje go w 3D. T

Wigcej informacji nt. wyposazenia i zasad korzystania z Laboratorium Wydrukéw 3D

instytutéw i administracji wydziatu SiMR (np.

Decyzje i zarzadzenia Dziekana
Dziat Administracyjno-Gospodarczy
Dziekanat

Instytuty

Kontakt i lokalizacja

Laboratorfum Wydrukéw 3D

MSDN

Wiecej informacji o Laboratorium Wydrukow jest na stronie internetowej SiMR.




Specjalnosé
WK P I Laboratorium Wydrukéw 3D - profesjonalna drukarka 3D FDM
z grzanka komorg — Dimension BST1200

ditne n_ﬁ

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
WK P I Laboratorium Wydrukéw 3D — proszkowa drukarka 3D SLS
— Sinterit Lisa 1 (wraz z przesiewarka i piaskarka)

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

Integracja... kazdy student zapoznaje sie z

budowg, dziataniem, programowaniem tej

maszyny.



Specjalnosé

WK P I 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
WK P I Laboratorium Wydrukéw 3D - mata maszyna wytrzymatosciowa

w zakresie sit 1-1000 N — P. Mezydto, prowadzit dr P. Sieminski
(dziekanski grant aparaturowy w 2014/15)

* 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 przektadnie kulkows;

* 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 a-c: NI USB-6009.

W ramach przedmiotu Integracja... kazdy student zapoznaje sie z budowa,
dziataniem, programowaniem i uzywaniem tej maszyny.



Specjalnosé
WK P I Nowe wyposazenie Laboratorium Wytrzymato$ci Materiatow

DANTE

F ‘ | I i table

Badania wibracji stuktury motocykla

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




Specjalnosé

WK P I Nowe wyposazenie Laboratorium Wytrzymato$ci Materiatow
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Specjalnosé

WKPI

Przyktadowe prace przejsciowe i dyplomowe:

* jako budowa stanowisk dydaktycznych i badawczych,
* jako udziat studentow w badaniach naukowych,
» jako wspotpraca z firmami zewnetrznymi, klinikami, ...

* jako wspétpraca z innymi uczelniami (WAT, WUM, ASP, ...

* jako realizacja wtasnych pomystow.

),



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

WK P I 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
WK P I anatomicznego do broni strzeleckiej — wspétpraca z WAT
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski




Specjalnosé . . o : :
Zeskanowanie nadwozia Opla Agila i przeprojektowanie

WK P pod wjazd wézkiem inwalidzkim przez tylne drzwi
— prowadzit prof. P. Skawinski
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Specjalnosé

Koncepcja nadwoziainspirowana PT Cruiser
WK P I - skanowanie 3D, modelowanie 3D CAD i drukowanie 3D
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski




Specjalnosé
WK F) I Kilkunastoletnia wspétpraca z Wydziatem Wzornictwa
Akademii Sztuk Pieknych w Warszawie

- kilkanascie wystaw prac studenckich na SiMR PW
(organizaowali prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski)




Specjalnosé

Odtworzenie modelu 3D nadwozia Syreny Sport wg projektu
WK P I prof. C. Nawrota z WW ASP, wykonanie Piotr Badera SiIMR
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski

EES09vena ot 65,




Specjalnosé

Projekt i wykonanie drukiem 3D myszki komputerowej
WK P ztunkcjanawigacii w 3D - Jan Ortowski PW, Mitosz Dabrowski ASP
— prowadazit dr P. Sieminski




= I y r . - H
Specjalnos¢ Opracowanie procesu technologicznego korpusu przektfadni

WK P | stozkowej stosowanej w napedzie zgrabiarki karuzelowej
— wspotpraca z WPZ ,,LUKA”, prowadzili prof. P. Skawinski
i dr R. Kuryjanski

-Pochvlenie dodatnie
Pochylenie wymagane
-Pochylenie ujemne




Specjalnosé

WK F) I Projekt technologii wspornika do frezarki narzedziowej FNE 40
— wspotpraca z FOP AVIA, prowadzili prof. P. Skawinski
i dr R. Kuryjanski

|
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X
\




Specjalnosé

WK P | Przeprojektowanie kolektora ssaco-wydechowego z silnika FIAT

122AC do tankietki TK-S” - wspotpraca z Biurem Rekonstrukcji
Pojazdéw inz. Z. Nowosielskiego — dyplom R. Stolarek, prowadzit
dr P. Sieminski
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Specjalnosé

WKPI
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Projekt formy wtryskowej, symulacja wtrysku tworzywa —
wspoétpraca z WIP - prowadzit prof. P. Skawinski
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Specjalnosé
Badanie sit skrawania celem modyfikacji kodu G do skrawania
WK P I ze statymi sitami frezami palcowymi - wykonywali m.in.
K. Sapieha, M. Dzieciagtkowski, A. Ogonek, prowadzili
dr P. Sieminski i dr J. Matkinski
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Specjalnosé
Obliczenia, modelowanie w 3D CAD, programowanie w 3D CAM
WK P I I wytwarzanie na CNC uzebien stozkowych o tukowej linii zeboéw
— A. Januszewski, prowadzili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski




Specjalnosé

Obliczenia, modelowanie w 3D CAD, druk 3D FDM i testowanie
WK P I wspotpracy uzebien stozkowych o tukowej linii zgbow
— prowadazili prof. P. Skawinski i dr P. Sieminski




Specjalnosé

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




Specjalnosé
WK P I Projekt i wykonanie 4-osiowej frezarki do két stozkowych
o zebach tukowych — P. Btazucki, prowadzit prof. P. Skawinski




Specjalnosé

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

WK F) I Projekt i wykonanie matej tokarki CNC
— prowadzit prof. P. Skawinski




Specjalnosé
WK F) I Projekt i budowa drukarki 3D stosujgcej technologie FFF
— K. Szafranski, prowadzit dr P. Sieminski




Specjalnosé
WK P I Proces giecia na sterowanej numerycznie prasie krawedziowej
- Bartosz Kroélikowski, prowadzit prof. P. Skawinski

| ATl




Specjalnosé

WKPI

Usystematyzowanie metod pakowania produktéow
w opakowania foliowe oraz koncepcja urzadzenia
wykrawajgcego — M. Matusik, prowadzit prof. P. Skawinski

qTRTE
MATITCE {
LB &I CE ¥
HOIE CIEC Y, 1
FIDROWEED -
PRULACT e e IIACE e
HASRAUUCINT o oy [ o [
WEAT T H__\_:;J“'j_j_:l . X |
SLHEIEM ] |
_____ :;:l---.l - i BAASITHA
S Wy b micmows
t L) | AY & | TESPOE Il AMLS,
Ex ! i W Tred { LAKIMATY
a : o '§ a;:i KLOCKNER | e
Ll — i Sy
r_: | I i:! A
H i - MIEIBCE CORITE
w i R WERCL
- — 0 ——— —— ESD
gL \.I STREFA, LA ETA, J . —ENOVIESE
= o PEIPECEmA, ¥ d -
= X J L) ) b ; _I—" "\_
i _ - 4 R
| MAWIIACT L )
\ COFADU ) -]
TELRL TRAHEFERL
WTRDBL GOTOWESD | ‘ﬂ SN




Specjalnosc Opracowanie w 3D CAM postprocesora dla sterownika Heidenhain
WK P I ITNC 426/430ME - R. Walczak, prowadzit prof. P. Skawinski
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Specjalnosé

Opracowanie w 3D CAM postprocesora dla sterownika Heidenhain
WK P I ITNC 426/430ME - R. Walczak, prowadzit prof. P. Skawinski
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Specjalnosé
Projekt wykrojnika przy produkcji elementédw mocujacych
WK P I oswietlenie w pojazdach — prowadzit dr J. Matkinski




Specjalnosé
Budowa i modyfikacja wyttaczarki filamentu do granulatu

WK P I z polimeru PCL - K. Wilczyniski, prowadzit dr J. Matkinski




Specjalnosé
WK P I Badania wytrzymatosciowe na rozcigganie filamentéow do druku

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

Al frewm]



Specialnosé
pecjainoese Badanie wytrzymatosci na rozcigganie polimerow PLA i PP

WK P I przetwarzanych metoda wtrysku i druku 3D metoda FFF

— prowadzili dr P. Sieminski i dr M. Parafiniak
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Specjalnosc o ] o o
Modelowanie i badania doswiadczalne wtasciwosci mech.

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

WK P I z wymaganiami wspoétczesnych norm i procedur badawczych
- prowadzit dr M. Parafiniak

uchwyt laboratoryjny do statycznej préby rozciagania, ujecie peine. 1) wkladka ruchoma,
2} wkladka nieruchoma, 3) sruba dociskowa, 4) korpus uchvaytu.
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3.18. Wartos¢ naprezen modelu uchwytu srubowego. Rezultat rozciagania probki o oznaczeniu HW0O3



Specjalnosé
WK P I Analiza ztamania kosci piszczelowej w aspekcie porownawczym
pltyt zespalajacych — J. Lapinski prowadzit dr K. Twardoch
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Specjalnosé
Analiza ztamania kosci zuchwy w aspekcie porownawczym piyt
WK P I zespalajgcych — J. Piekos, prowadzit dr K. Twardoch




Specjalnos¢  wgpoipraca ze Szpitalem Miejskim w Olsztynie — modelowanie i
WK F)I wytwarzanie drukiem 3D makiet medycznych — wykonat J. Piekos,
prowadzit P. Sieminski




Specjalnosé
Kilkunastoletnia wspétpraca z WUM — modele 3D z CT, szablony
WK PI chirurgiczne, druk 3D modeli medycznych — prof. P. Skawinski, dr

P. Sieminski, dr K. Twardoch,




Specjalnosé

WKPI

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

Time = 19.999981 [ms]

Time = 29999702 [ms]

Time = 70.000206 [ms]




Specjalnosé
Wspoélpraca z lek. K. Dominiakiem - analiza implantu zuchwy
WK P I — J. Piekos, prowadzit dr J. Mankowski
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Specjalnosé
Badanie numeryczne MES materiatéw ,,cyfrowych” PolyJet
WK P I Matrix do produkcji gorsetéw ortopedycznych — J. Lipnicki,

prowadzit dr J. Mankowski (wspotpraca z Wydz. Wzornictwem
ASP w Warszawie i WIM PW)

Gorset ortopedyczny
do leczenia skolioz mtodziericzych
Drukowany w 3D




Specjalnos¢ ]
Projekt przemystowej wagi najazdowej — prowadzili prof. P. Zach,
WK P I dr J. Mankowski, mgr M. Fotek (wspotpraca z firmg Megaterm)

s, Hises [WPa]
Hultiple section points
1 75%)




Specjalnosé
Struktura geodetyczna o przekroju okragtym — studium mozliwosci
WK P I pracy na sciskanie — P. Bujak, prowadzit dr J. Mankowski

Y
7 ‘L ¥ Wartos¢ wspolczynnika
Step: Step-1 . Wartosc¢ wspolczynnika
Made 1: EigenValue = 1.04523E+05 Step: Step-1 sy krytyczne;
Primary War; U, Magnityde — —— Maode 1: Ei alue = 1.16214E+05

: Eigen'al
Deformed War: U Deformation Scale Factor: +1.500e+01 Primar War: U, Magnitude ————————
efo d War: U Deformation Scale Factor: +4.000e4+01



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
WK P I jednomiejscowego samochodu sportowego z napedem

elektrycznym — B. Btaszczak, prowadzit dr J. Mankowski




Specjalnosé
Statyczna analiza wytrzymalosci przestrzennej ramy
WK P I dwumiejscowego, sportowego samochodu z wykorzystaniem

MES - P. Klukowski, prowadzit dr J. Mankowski




Specjalnosé
Rollercoaster: projekt wstepny petli z wykorzystaniem MES -
WK PI M. Michalski, O. Olszewski, prowadzit dr J. Mankowski
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Specjalnosé
Wspoipraca z WUM - projektowanie, wytwarzanie i badania
WK P I wytrzymalosciowe struktur azrowych z polimeréw PLA i PCL -

K. Onaszkiewicz, prowadzit P. Sieminski




Specjalnosé

WK P I Wspétpraca z WUM - projektowanie, wytwarzanie i badania
wytrzymatosciowe struktur azrowych z polimerow PLA i PCL —
P. Misiak, prowadzit P. Sieminski




Specjalnosé

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

Parametry mierzone: grubos¢ widkna, odleglos¢é miedzy
warstwami, szerokos¢ wiokna, odleglos¢ miedzy widknami.

Grubodé

widkna

b Szerokosc
< wiokma

Odlegtodé

miedzy X

Z Warstwami Odleglosc
miedzy
wicknam: w




Specjalnosé

WKPI

Shaft-JS. Aplikacja webowa dedykowana do projektowania watéw

maszynowych — J. Zembowicz, prowadzit dr K. Twardoch
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Specialnosé
PECIFN®®E  Budowa aplikacji wspomagajacej proces projektowania

WK P I sprzegta samochodowego — prowadzit S. Skotnicki




Specjalnosé ] N _ _
Budowa aplikacji KBE i 3D CAD do wspomagania

WK P I procesu projektowania mebli — prowadzit S. Skotnicki
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Specjalnosé . . : :
Budowa aplikacji KBE i 3D CAD do wspomagania procesu

WK P I projektowania zbiornika ciSnieniowego — prowadzit S. Skotnicki
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Specjalnosé . . : . : :
Zastosowanie KBE i 3D CAD w aplikacji do projektowania

WK PI | personalizacji opraw okularowych — prowadzit S. Skotnicki
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Specjalnosé

WKPI
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Tolerancje

Wspolpraca z przemystem motoryzacyjnym — element
struktury fotela samochodowego — prowadzit dr Z. Humienny
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Specjalnosé

WKPI

Wspolpraca z przemystem motoryzacyjnym — felga

- prowadzit dr Z. Humienny
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Specjalnosé

WKPI
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Zaawansowane metody specyfikacji geometrii wyrobow
w przemysle motoryzacyjnym i lotniczym - dr Z. Humienny
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Specjalnosé

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




Specjalnosé

Budowa uktadu pomiaru i akwizycji wybranych parametrow

WK P I dynamicznych w motocyklu wyscigowym klasy PreMoto 3 —

J. Wirkus, prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé

Projekt i wykonanie manipulatora przegubowego z wykorzy-
WK PI staniem koncepcji Internetu rzeczy — W. Wysokinski, prowadzit
dr S. Korczak

& thinger.io = a e WojciechWysokinski ~
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Specjalnosé

WKPI

Budowa i testy autonomicznego robota tworzgcego ptaskie mapy
pomieszczen — J. Wetna, prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé
Badanie rozkiadu temperatury gtowicy drukarki 3D podczas
WK P I wydruku — I. Soroczynski, prowadzit dr S. Korczak
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Specjalnosé

Pétautonomiczny robot mobilny do gaszenia pozaréw
WK P I — T. Kiersnowski, prowadzit dr S. Korczak




Specjalnos¢ _ _ _ _
Projekt koncepcyjny drukarki 3D do betonu — K. ChrzanowskKi,

WK P I prowadzit dr S. Korczak




Specjalnosé _ _ _ _
Quadrocopter - projekt, budowa, sterowanie, optymalizacja

WK P I 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 _ _ _ _
Quadrocopter - projekt, budowa, sterowanie, optymalizacja

WK P I sterowania — S. Demski, P. Zybura, prowadzit dr S. Korczak

Rzeczywista trajektoria drona | wzorcowa z zaznaczona przeszkoda
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Symulacyjna optymalizacja doboru trajektorii lotu

z warunku na minimalizacje zuzycia energii. Symulacyjna optymalizacja doboru trajektorii lotu

z warunku na minimalizacje zuzycia energii



Specjalnosé _ _ _ _
Quadrocopter - projekt, budowa, sterowanie, optymalizacja

WK P I sterowania — S. Demski, P. Zybura, prowadzit dr S. Korczak
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trasa rzeczywista |
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Model Simulink z uwzglednieniem system sterowania



Specjalnosé

Prototyp wizyjnego systemu ostrzegajgcego kierowce o niebez-
WK P I pieczenstwie na drodze — M. Cwiek, prowadzit dr S. Korczak

4 P >l o) 0:00/0:39




Specjalnosé ] . i .
Identyfikacja parametrow modelu matematycznego pojazdu

WK PI elektrycznego — J. Piatek, prowadzit dr S. Korczak

|dentyfikacja

Odbierz dane

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




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

WK P I 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 silnikéw pradu
stalego

Silniki pradu statego
z przektadniami



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

WK P I 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

WK PI podstawowych usterek — P. Poleszczuk, prowadzit dr S. Korczak




Specjalnosé

WKPI
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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 balansujacym
WK P I — A. Serlat , prowadzit dr S. Korczak

4 P Pl o) 0:41/3:06

https://youtu.be/zINFHcMS7-Q




Zanim podejmie sie decyzje o wyborze danej specjalnosci warto:

* sprawdzi¢ opis przedmiotow specjalnosciowych na stronie: www.ects.pw.edu.pl

» sprawdzié, jakie bedg prowadzone zajecia praktyczne (projekty, laboratoria);
* przeanalizowac wyposazenie laboratoriow przedmiotowych;

* przeanalizowac¢ tematyke prac dyplomowych,

* obejrze¢ w Bibliotece SiMR przyktadowe prace dyplomowe,

* aw szczegdblnosci porozmawiaé ze studentami ze starszych lat lub absolwentami !!!

Ja zachecam do wyboru specjalnosci

WKP]

Wspomaganie Komputerowe Prac Inzynierskich

dr inz. Przemystaw Sieminski
przemyslaw.sieminski@pw.edu.pl
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