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K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Dobór parametrów akumulatora energii dla pojazdu elektrycznego lub hybrydowego x x

K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Projekt Pakietu baterii dla pojazdu elektrycznego/hybrydowego x x

K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Dwuźródłowy układ akumulacji energii w pojeździe x x

K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Dobór parametrów i koncepcja realizacji układu chłodzenia silników elektrycznych w pojeździe x x
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K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Dobór i koncepcja rozmieszczenia komponentów napędu w pojeździe elektrycznym/hybrydowym x x

K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Analiza energetyczna napędów elektrycznych (lub wieloźródłowych) w pojazdach drogowych x x

K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Hamowanie odzyskowe w napędach pojazdów drogowych x x

K � " � 
 � ( P � � ) � � � � Strategia sterowania napędem elektrycznym/hybrydowym samochodu w celu minimalizacji zużycia energii x x

D � $ � % � / � � � � Wykrywanie zmęczenia kierowcy pojazdu z wykorzystaniem analizy obrazu. x x

D � $ � % � / � � � � Diagnostyka maszyn z wykorzystaniem analizy sygnału drganiowego. x x

D � $ � % � / � � � � Estymacja niemierzalnych parametrów akumulatora z wykorzystaniem metod inteligencji obliczeniowej. x x

0 � � � � 1 � � � � � � � � 2 3 4 Projekt instalacji fotowoltaicznej jako źródła zasilania budynku jednorodzinnego. x x

0 � � � � 1 � � � � � � � � 2 3 4 Instalacja fotowoltaiczna jako wtórne źródło energii. x x

0 � � � � 1 � � � � � � � � 2 3 4 Projekt instalacji fotowoltaicznej do zasilania urządzeń pokładowych w pojeździe samochodowym typu Camper. x x

0 � � � � 1 � � � � � � � � 2 3 4 Wpływ warunków eksploatacyjnych urządzenia zasilającego na dobór parametrów elektrowni polowej. x x
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postojowego elektrycznego układu hamowania.
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0 � � � � 1 � � � � � � � � 2 3 4 Projekt systemu zabezpieczającego przed zatorem dla składarko-sklejarki x x
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 � % Dobór i modelowanie ogniwa paliwowego samochodu osobowego. x x
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Lista proponowanych tematów prac przejściowych realizowanych w IPiMR w roku 2022/2023
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� � � � � � � � � � Determining the size of electric motor in a series hybrid drive (Interim project) x x

� � � � � � � � � � Determining the type and main parameters of electric motor for an electric bus (Interim project) x x
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Chmielewski Adrian

ß ½ Ê Ä Ç Ê Ç Ï ½ ¼ ¿ Á È Ç É Á ¾ ¿ Â Á À Å Ê Ä ½ ¼ Æ Å Ì ¼ Ç Ó Ñ Ç Ì Á È ¼ Ç à Æ ¿ Ç Ï Å Æ Í É Ç Á Ê Ä Å È ½ Æ Ì ¿ ¼ ¿ Á È ¿ Á Â À ½ ¾ ¼ Å Æ Í Ñ ½ Â ½ È Á Ä Â á Ï ½ Ò Ë È Ë ¾ ½ Ä Ç Â ½ Ç Â ½ À

superkondensatora
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Ù Ç Ê À Æ À Å Ò Ü ½ Ï Á Ô Dobór parametrów napędu elektrycznego w rowerze. x x

Ù Ç Ê À Æ À Å Ò Ü ½ Ï Á Ô Przegląd i analiza podstawowych komponentów roweru elektrycznego. x x

Ù Ç Ê À Æ À Å Ò Ü ½ Ï Á Ô Opracowanie modelu układu napędowego roweru z silnikiem BLDC. x x

Ù Ç Ê À Æ À Å Ò Ü ½ Ï Á Ô Napęd hybrydowy szeregowy z wykorzystaniem superkondensatorów. x x

Ù Ç Ê À Æ À Å Ò Ü ½ Ï Á Ô Napęd hybrydowy równoległy z wykorzystaniem superkondensatorów. x x

Ù Ç Ê À Æ À Å Ò Ü ½ Ï Á Ô Przegląd metod aktywnych wyrównywania napięć na celach baterii Li-ion. x x

â ¢ � ã � ¢ ª ¢ � Design of electric power train for low speed vehicle x x

â ¢ � ã � ¢ ª ¢ � Design of electric power train for 3.5T truck x x

â ¢ � ã � ¢ ª ¢ � Analysis of energy storage system for photovoltaic farm x x

â ¢ � ã � ¢ ª ¢ � Analysis of control energy storage system for charging station x x
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ä � ¶ ¦ � � � ² ¡ · � ¦ ¢ � § ³ Dobór parametrów napędu hybrydowego z przekładnią planetarną pojazdu dostawczego x x
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T ñ � ô � � � ô ò 
 � � ô ÷ � ô üNazwisko i imię prowadzącego

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Wyznaczanie charakterystyk częstotliwościowych i amplitudowych serwomechanizmu elektrohydraulicznego x x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Projekt układu sterowania rozdzielaczem proporcjonalnym za pomocą sterownika MyRIO x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Projekt układu pomiarowego wysuwu tłoczyska cylindra hydraulicznego x x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Projekt układu pomiarowego ciśnienia w układzie hydraulicznym x x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Wstępny model serwomechanizmu elektrohydraulicznego w środowisku LMS Amesim x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Model rzeczywistego układu do sterowania ciśnieniem powietrza w zbiorniku w środowisku LMS Amesim x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Model rzeczywistego układu do sterowania prędkością obrotową silnika elektrycznego w środowisku LMS Amesim x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Wstępny projekt modelu skrzyni zgarniakowej x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Wyznaczanie właściwości mechanicznych ośrodka gruntowego x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Projekt wstępny naczepy z ruchomą podłogą typu walking floor x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Wstępy projekt komory z mechanizmem załadowczym do mycia pojemników na odpady x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Projekt samochodowego podnośnika nożycowego z napędem hydraulicznym x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Diagnostyka hydraulicznego układu zasilania – analiza procedur i wstępny projekt układu lokalizowania usterek x x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Power fluid system troubleshooting - procedures and on-board diagnostic system preliminary design x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Preliminary design of waste container washing equipment x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Preliminary design of car scissor lift x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Electrohydraulic position control  system analisys - Bode plots x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Hydrostatic drive for an off-road truck x x x

� � � � ö ñ � ò û 
 ÷ J ô � ù � � ô þ Preliminary design of a walking floor trailer x x x
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 ú õ ô � � ô õ ù þ ö � ÷ ô ù � ñ � ô � ù � ô � ô � û 
 õ 
 � ù � ù ò û ñ ú � ò ö � � õ ö ÷ ô � ù � õ ö ò û ñ � ù ü � ô ù � ù � 
 õ ö ñ � ñ � õ ù � � � ô þ õ ñ ú � � ò ó ù þ ù

x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt stanowiska do prostowania nadwozi/ram samochodowych x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt urządzenia do kompresji i paczkowania odpadów surowcowych x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ �

ø � ù ú ñ ÷ � � ÷ � ô ü ô õ ñ � ù � ù þ ñ � � � ö ñ ú � ÷ ö ñ � ù û õ ô � 
 ü ñ � � ñ ò ó ô õ ö ò û õ 
 � � ñ � ñ ÷ � � 
 ò û õ 
 � P � ñ � ö � õ ù � ô � ù � ü ô � � ñ ò ö � 
 � ö ÷ ñ þ ö � ó

mechanical/electrical drive system)

x x x x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt mechanizmu zasypowego dla pojazdu zbierającego odpady (Design of a bin-lifter for waste collection truck) x x x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt układu napędowego osprzętu zamiatarki ulicznej x x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt zautomatyzowanego wózka transportowego (Design of an AGV [automated-guided vehicle]) x x x x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt urządzenia/stanowiska do demontażu pojazdów wycofanych z eksploatacji x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt napędu osprzętu roboczego zamiatarki ulicznej (Design of a drive system for a sweeper vehicle attachments) x x x x x x

G ù � ù � ö � � ÷ ö ø ô þ ñ � Projekt egzoszkieletu rehabilitacyjnego dla kończyn górnych/dolnych x x x x x

� ô ÷ � ô ü � ù ú ô û ü ý þ � û 
 õ ù þ 
 ò ó
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h a b U i j F k U E c L Q l j L U q Q g H r U L a c s a F a l U V j F V n U a L t f g p a j a ` Q c o Q g i b a s g Q l V u Q X X X X X
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É Ê µ Æ ±Ë Ì ³ Í ° « ÎÏ Â º ¿ Ð Á º Ã

Ñ « Ò ® Ì Í Ç ® ¬ Æ Ó Ô ® ± Õ ® ¶Nazwisko i imię prowadzącego

Ö Ç × ° Î Ø ± ° ² ° ³ Ì Ç Ù ³ ¶ · Ç ´ ® ± ³ Í ® × ° ¸ ³ ¶ ³ µ ® Ø ° × ® ¯ ° ® Ø ° × ¯ ° ± · ¸ Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­ Ú X X X X

Ö Ç × ° Î Ø ± ° ² ° ³ Ì Ç Ö ¬ « ¯ ® ¸ Í Õ Æ ¸ Û Í ® × ° ¸ ® Ü Ý Ö ¯ ® Í Ç ® ¬ Ê Ø ° × ¯ ° ± ® ³ µ ® Í Õ ³ ¯ ° « Ø ® Ò ³ ¬ µ Æ ¯ ¯ Æ Ò Ú X X X X

Ö Ç × ° Î Ø ± ° ² ° ³ Ì Ç Þ ¯ ® × ° µ ® ° ³ ¬ « ¯ ® Ò « Ì ³ ¶ ß ® ¶ ® ¸ ¬ µ Æ ¬ ­ Ø Ì ³ Í ¯ ° ® µ ® ± ³ ± Ø ³ ¸ ® ¯ ° ® ¸ Ì Ç Æ Ø ± ° ¸ ® ¬ µ Æ Ø ° × ¯ ° ± ® ³ µ ® Í Õ ³ ¯ ° « Ø ® Ò ³ ¬ µ Æ ¯ ¯ Æ Ò Ú X X X

Ë ° ± ³ Ç ® ª ° « ¬ µ Æ Ø Õ ® ¸ Þ ¯ ® × ° µ ® ® ± Ì Û ® × ¯ Æ ¬ ­ ± ° « Ç Û ¯ ± · ¸ Ç ³ µ ¸ ³ ´ Û Ø ° × ¯ ° ± · ¸ Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­ Ú X X X X

Ë ° ± ³ Ç ® ª ° « ¬ µ Æ Ø Õ ® ¸ Ñ « ¯ ¶ « ¯ ¬ ´ « Ç ³ µ ¸ ³ ´ ³ ¸ « Í ³ ´ ® µ ¶ · ¸ ­ Æ ß Ç Æ ¶ ³ ¸ Æ ¬ ­ Ú X X X

Ë ° ± ³ Ç ® ª ° « ¬ µ Æ Ø Õ ® ¸ Ñ « ¬ ­ ¯ ° ± ° Ø Í Ç µ Æ ´ ® ´ à ¬ « ¸ Æ Í « Õ ¯ ° « ¯ ° Û ¸ Æ Ò ® á ® Î « ± ³ × ³ á ° ¬ µ ¯ Æ ¬ ­ ° ß Ê ¶ à ¬ « ¸ Ø Í ® Ç ¬ ° « Ò ¶ × ® ¶ ³ ¸ ¯ Ø ° µ ° ¯ á Û Ø ° × ¯ ° ± ® Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ « á ³ Ú X X X

â ½ ã Ã À ä ã Ã Â å Â À ¾ ¿ æ ± Õ ® ¶ Æ µ ® Ø ° × ® ¯ ° ® ¸ Ø ° × ¯ ° ± ® ¬ ­ Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­ Í Ç ® ¬ Û ´ à ¬ Æ ¬ ­ ¸ ³ ß ° « á Û Þ Ì ± ° ¯ Ø ³ ¯ ® Ú X X X

â ½ ã Ã À ä ã Ã Â å Â À ¾ ¿ Ë Í ³ Ø ³ ß Æ ³ á Ç ® ¯ ° ¬ µ ® ¯ ° ® µ Û Å Æ ¬ ° ® Í ® × ° ¸ ® Ø ° × ¯ ° ± · ¸ ³ µ ® Í Õ ³ ¯ ° « Ø ® Ò ³ ¬ µ Æ ¯ ¯ Æ Ò ° ° Ø ± Ç ³ ¸ Æ Ò ¸ Û ± Õ ® ¶ ® ¬ ­ ª ° × ¶ Ü Æ ß Ç ° ¶ ç è Ý Ú X X X X X

â ½ ã Ã À ä ã Ã Â å Â À ¾ ¿

é ³ µ ¸ ° à µ ® ¯ ° ® ± ³ ¯ Ø Ì Ç Û ± ¬ Æ ´ ¯ « Û ± Õ ® ¶ · ¸ µ Ò ° « ¯ ¯ Æ ¬ ­ ê ® µ Ç ³ µ Ç µ à ¶ Û ë µ Ò ° « ¯ ¯ « á ³ ¸ µ ¯ ° ³ Ø Û µ ® ¸ ³ Ç · ¸ ³ Ç ® µ ¬ ° à á Õ « ´ µ Ò ° ® ¯ Æ ± à Ì ® ³ Ì ¸ ® Ç ¬ ° ®

zaworów.

ì X X X

Bednarski Mateusz ² Ç ³ ´ « ± Ì ¸ Ø Ì Ê Í ¯ Æ Û ± Õ ® ¶ Û ³ ¬ µ Æ Ø µ ¬ µ ® ¯ ° ® Ø Í ® × ° ¯ Ø ° × ¯ ° ± ® ³ Ô Ä µ ® Ø ° × ® ¯ « á ³ µ ® Í ³ Ò ³ ¬ à Í ® × ° ¸ ® ® × Ì « Ç ¯ ® Ì Æ ¸ ¯ « á ³ Ú X X X

í º î Á ½ ¿ ã Ã Â ¹ ½ ¾ º Ð ã ï ² Ç ³ ´ « ± Ì ¸ Ø Ì Ê Í ¯ Æ Û ± Õ ® ¶ Û µ ® Ø ° × ® ¯ ° ® Ø ° × ¯ ° ± ® ³ Ô Ä µ ® Ø ° × ® ¯ « á ³ µ ® Í ³ Ò ³ ¬ à Í ® × ° ¸ ® ® × Ì « Ç ¯ ® Ì Æ ¸ ¯ « á ³ Ú X X X

ð ­ Õ ³ Í « ± Ô ¶ µ ° Ø Õ ® ¸ Ö ¬ « ¯ ® µ Û Å Æ ¬ ° ® Í ® × ° ¸ ® ° « Ò ° Ø ´ ° µ ® ¯ ° « ¬ µ Æ Ø µ ¬ µ « Î ¶ × ® ® Û Ì ³ ß Û Ø · ¸ Ò ° « ´ Ø ± ° ¬ ­ Ú X X X X

ð ­ Õ ³ Í « ± Ô ¶ µ ° Ø Õ ® ¸ ² ³ Ç · ¸ ¯ ® ¯ ° « ¸ Õ ® ñ ¬ ° ¸ ³ ñ ¬ ° Í Ç ³ ¬ « Ø · ¸ Í Ç Ê ¶ ± ³ ñ ¬ ° Í ³ ´ ® µ ¶ Û ¸ Ì « Ø Ì ® ¬ ­ ´ « µ ¶ ¯ Æ ¬ ­ Ú X X X X

ð ­ Õ ³ Í « ± Ô ¶ µ ° Ø Õ ® ¸ ² ³ Ç · ¸ ¯ ® ¯ ° « ¸ Õ ® ñ ¬ ° ¸ ³ ñ ¬ ° Ì « Ø Ì · ¸ ¶ Æ ¯ ® Ò ° ¬ µ ¯ Æ ¬ ­ ¶ ³ ß ® ¶ ® ¯ ° ® Ø ° × ¯ ° ± · ¸ Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­ Ú X X X

ò ½ ó À Â ô º Á Ã À õ ó ö ¾ ¿ À Þ ¯ ® × ° µ ® ¸ Í Õ Æ ¸ Û Ø Ì « Ç ³ ¸ ® ¯ ° ® Ì Û Ç ß ³ Ø Í Ç Ê Å ® Ç ± ° ¯ ® ¸ Ø ± ® ÷ ¯ ° ± ° Í Ç ® ¬ Æ Ø ° × ¯ ° ± ® Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ « á ³ Ú X X X X

ò ½ ó À Â ô º Á Ã À õ ó ö ¾ ¿ À Ö ¬ « ¯ ® ´ ® ± ³ ñ ¬ ° Í Ç µ « Í Õ Æ ¸ Û Õ ® ¶ Û ¯ ± Û ¸ Û ± Õ ® ¶ ® ¬ ­ ¶ ³ × ³ Ì ³ ¸ Æ Ò ³ Ç ® µ ¸ Æ × ³ Ì ³ ¸ Æ ¬ ­ Ø ° × ¯ ° ± ® Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ « á ³ Ú X X X

ò ½ ó À Â ô º Á Ã À õ ó ö ¾ ¿ À Þ ¯ ® × ° µ ® Û ± Õ ® ¶ · ¸ Û Ì Æ × ° µ ® ¬ ´ ° ¬ ° « Í Õ ® ³ ¶ Í ® ¶ ³ ¸ « á ³ ¸ Ø ° × ¯ ° ± ® ¬ ­ Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­ Ú

ø À ù ã ¹ ½ ¿ » Â Á Ë Í ³ Ø ³ ß Æ Ò ³ ¶ Æ ê ° ± ® ¬ ´ ° Û ± Õ ® ¶ · ¸ ¯ ® ¶ µ ³ Ç Û ´ à ¬ Æ ¬ ­ Í Ç ® ¬ Ê Ø ° × ¯ ° ± ® Ú X X X X X X

ø À ù ã ¹ ½ ¿ » Â Á æ ± Õ ® ¶ Æ µ ¸ ° Ê ± Ø µ ® ´ à ¬ « Ø Í Ç ® ¸ ¯ ³ ñ ú ³ á · × ¯ à Ø ° × ¯ ° ± · ¸ Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­ Ú X X X X

ø À ù ã ¹ ½ ¿ » Â Á ² ³ ´ ® µ ¶ Æ Ø Í « ¬ ´ ® × ¯ « û ¸ Ø Ì Ê Í ¯ ® ± ³ ¯ ¬ « Í ¬ ´ ® ß Û ¶ ³ ¸ Æ Í ³ ´ ® µ ¶ Û Ø Í « ¬ ´ ® × ¯ « á ³ ¸ Æ ß Ç ® ¯ « á ³ Ç ³ ¶ µ ® ´ Û Ú X X X X X

ø À ù ã ¹ ½ ¿ » Â Á ü × « ± Ì Ç ³ ¯ ° ¬ µ ¯ « Û ± Õ ® ¶ Æ Ø Ì « Ç ³ ¸ ® ¯ ° ® ¸ Æ Ø Ì Ê Í Û ´ à ¬ « ¸ « ¸ Ø Í · Õ ¬ µ « Ø ¯ Æ ¬ ­ Ø ® Ò ³ ¬ ­ ³ ¶ ® ¬ ­ ³ Ø ³ ß ³ ¸ Æ ¬ ­ Ú X X X X

ø À ù ã ¹ ½ ¿ » Â Á ý ³ ¯ ¬ « Í ¬ ´ ® Ø Æ Ø Ì « Ò Û ¸ ° µ Æ ´ ¯ « á ³ Ò ³ ¯ ° Ì ³ Ç Û ´ à ¬ « á ³ Í ® Ç ® Ò « Ì Ç Æ Å Æ ¬ ° ³ ¸ « ¬ µ Õ ³ ¸ ° « ± ® Ú X X X X

â ½ ã À » Ã Â þ ½ Ã Ð ÿ Þ ¯ ® × ° µ ® Ì « Ç Ò ³ ¶ Æ ¯ ® Ò ° ¬ µ ¯ ® ¬ Æ ± × Û Í Ç ® ¬ Æ Ì Û Ç ß ° ¯ ³ ¸ « á ³ Ø ° × ¯ ° ± ® Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ « á ³ µ ³ ¶ µ Æ Ø ± ° ¸ ® ¯ ° « Ò ¬ ° « Í Õ ® µ « Ø Í ® × ° ¯ X X X

â ½ ã À » Ã Â þ ½ Ã Ð ÿ Þ ¯ ® × ° µ ® Ò ³ Å × ° ¸ ³ ñ ¬ ° ® ¶ ® Í Ì ® ¬ ´ ° Ø ° × ¯ ° ± ® Ñ ³ Æ ³ Ì ® A æ Ô � � ü ¶ ³ µ ® Ø Ì ³ Ø ³ ¸ ® ¯ ° ® ¸ ® á Ç « á ® ¬ ° « Í Ç à ¶ ³ Ì ¸ · Ç ¬ µ Æ Ò µ ® Ø ° × ® ¯ Æ Ò ß ° ³ á ® µ « Ò X X X

â ½ ã À » Ã Â þ ½ Ã Ð ÿ Ë Ì « Ç ³ ¸ ® ¯ ° « ¶ ¸ Û Í ® × ° ¸ ³ ¸ Æ ¬ ­ Ø ° × ¯ ° ± · ¸ Ø Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­ µ ¸ Æ ± ³ Ç µ Æ Ø Ì ® ¯ ° « Ò Ø µ Ì Û ¬ µ ¯ « ´ ° ¯ Ì « × ° á « ¯ ¬ ´ ° X X X X

Ô ® ± Õ ® ¶ Ë ° × ¯ ° ± · ¸ Ë Í ® × ° ¯ ³ ¸ Æ ¬ ­

ò ¾ ¿ À Á ½ S ï �
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Lista proponowanych tematów prac przejściowych realizowanych w IPiMR w roku 2022/2023

J $ % � &' ( ) * �  +K � � � , � � �

T  - " ( * ! " . � / 0 " & 1 " 2Nazwisko i imię prowadzącego

3  4 ! ) 5 6 & � 0 4 � 7 � �  5 Małogabarytowy nośnik osprzętu do prac w pomieszczeniach gospodarczych - przegląd konstrukcji X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD łyżki przesiewającej do ładowarki kołowej X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD narzędzia (posypywarki) do ładowarki kołowej X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD narzędzia do układania kostki X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD rębaka do bel do ładowarki kołowej X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD równiarki jako osprzętu do ładowarki kołowej X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD osprzętu koparkowego do ładowarki kołowej X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD łyżki mieszającej do betonu X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD łyżki kruszącej do ładowarki X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD łyżki dozującej X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD rębaka do drewna do ładowarki kołowej X X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD, przystosowanie ładowarki do pracy jako wózek widłowy X X X X X X

C � $ � & ) 5 6 & � 8 " 5  1 Projekt CAD, przystosowanie ładowarki do sadzenia drzew X X X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Wstępny projekt osprzętu do ładowarki/ koparki X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Wstępny projekt maszyny specjalnej do rolnictwa X X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Wstępny projekt chwytaka do koparki X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Komputerowe wspomaganie projektowania przenośnika taśmowego X X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Wstępny projekt podnośnika do maszyn roboczych X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Wstępny projekt wozidła gąsienicowego X X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Wstępny projekt przenośnika łańcuchowego X X X X

9 5 " : � �  5 6 & � ; ! & " 2 � < 6 % Wstępny projekt żurawia warsztatowego hydraulicznego składanego X X X X

B = & '  4 " 6 ( � " � Obliczenia wybranych zespołów dźwigów elektrycznych/hydraulicznych X X X X

B = & '  4 " 6 ( � " � Program komputerowy do obliczeń grup natężenia pracy (GNP) X X X X

B = & '  4 " 6 ( � " � Projekt wstępny żurawia warsztatowego X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Wstępny projekt automatycznej brykieciarki trocin X X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Projekt platformy załadunkowej do samochodu (dostawczego, ciężarowego) X X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Projekt naczepy samowyładowczej X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Projekt ładowacza czołowego do ciągnika rolniczego X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Projekt konstrukcji kabiny FOPS II klasy dla koparki …… X X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Projekt urządzenia do kompresji odpadów komunalnych X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Analiza kinematyczna osprzętu roboczego koparki … X X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Wstępny projekt osprzętu widłowego montowanego na TUZ ciągnika rolniczego X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Opracowanie algorytmu sterowania automatycznej koparki X X X X X

� � � � � > � ? @ � � D � � Projekt CAD Łyżki ładowarkowej bocznego wyładunku X X X X X
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q r ] n Xs t [ u W P vw j b g x i b k

y P z U t u o U Q n { | U X } U ^Nazwisko i imię prowadzącego

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Osprzęt koparki przeznaczonej do pracy na księżycu X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Uniwersalny nośnik osprzętu przeznaczony do pracy na Księżycu X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Podwozie koparki przeznaczonej do pracy na księżycu X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Podwozie uniwersalnego nośnika osprzętu przeznaczonego do pracy na księżycu X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Analiza energochłonności cyklu roboczego koparki podsiębiernej sterowanej automatycznie X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Koncepcja systemu sterowania pracą walca drogowego w cyklu automatycznym X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Lunar excavating equipment X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Lunar universal equipment carrier X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Under carridge of the Lunar excavator X X X X X X

~ � � o [ ` � X W ~ U o W � � ] Under carridge of the  Lunar universal equipment carrier X X X X X

O W o [ � } U ` y [ z U � ] System monitorowania pracy koparkoładowaki x x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] System detekcji przeszkód na placu budowy x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Concept of hybrid tractor for farming X x x X

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Robot for stawberries harvesting X X x X

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Simulatar for  for construction machinery operator training (excavator, loader, pillar) X x X X

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Designe wheeled track robots X X x X

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Design of robot with two arms x x X x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Plan eksploatacji maszyny roboczej x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] System HMI dla maszyny zdalnie sterowanej x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projekt koncepcyjny symulatora zespołów do produkcji mieszanek betonowych x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projekt koncepcyjny symulatora zespołów do produkcji mieszanek Asfaltowych x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projekt koncepcyjny symulatora palownicy x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] System symulatora drogi do testowania pojazdów autonomicznych x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] System do uruchomienia i testowania układów napędowych pojazdów x x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Modelowanie maszyny autonomicznej działającej w roju x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projekt stanowiska dydaktycznego do badania poślizgu koła x x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projekt systemu mechatronicznego do optymalizacji momentu napędowego w pojazdach 4x4 x x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projektowanie zrobotyzowanych linii produkcyjnych x x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projekt wstępny robota gąsiennicowo-kołowego x x x x

O W o [ � } U ` y [ z U � ] Projekt robota sadowniczego x x x x
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