Temat pracy dyplomowej inzynierskiej:

Rami¢ Robota

Cel wykonania pracy: dokonanie przegladu tematyki robotow przemystowych oraz
zaprojektowanie, wykonanie, zaprogramowanie oraz uruchomienie modelu robota przemyslowego.

Catos$¢ bedzie sterowana mikrokontrolerem AVR Atmega 88PA-PU, realizujagcym napisany program.

Zakres pracy:. Praca zawiera wstep, sze$¢ rozdziatdow gtdéwnych razem z analiza ekonomiczna
wybranego rozwigzania oraz uzasadnienie wyboru danych elementow i podsumowanie zawierajace
jasno sformutowane wnioski dotyczace mozliwosci wykorzystania i kierunki dalszego rozwoju

projektu. Stworzono list¢ najwazniejszych modyfikacji.

Wykorzystana bibliografia zawiera wiele pozycji branzowych, co podkresla walory
inzynierskie pracy. W czgsci teoretycznej przedstawiono budowe i usystematyzowany podziat
istniejagcych robotow, opisano charakterystyki poszczegdlnych typoéw oraz przedstawiono ich

praktyczne zastosowania.

W ramach pracy zaprojektowano i wykonano model ramienia robota umozliwiajacy jego

sterowanie za pomocg sterownika zbudowanego na mikroprocesorze avr atmega 88PA-PU.

O autorze pracy dyplomowej

Autor pracy dyplomowej wykazat si¢ samodzielno$cig i zmystem inzynierskim oraz bardzo
duzym zaangazowaniem w opracowanie koncepcji i realizacje modelu ramienia robota. Dyplomant
ukonczyt studia na kierunku Elektrotechnika, specjalnosci Automatyka i metrologia z wysoka $rednia

oraz otrzymal za prac¢ dyplomowa oceng bardzo dobra.

Promotor pracy dyplomowej inZynierskiej: dr inz. Piotr Czarnywojtek
Recenzent pracy dyplomowej inZynierskiej: prof. dr hab. inz. Wojciech Machczynski

Miejsce wykonywania pracy dyplomowej inZynierskiej: pracownie dydaktyczne i laboratoria
katedry Elektrotechniki na Wydziale Politechnicznym Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej im.

Prezydenta Stanistawa Wojciechowskiego w Kaliszu.



PANSTWOWA WYZSZA
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Wydzial Politechniczny
kierunek - Elektrotechnika, specjalnosé¢ - Automatyka i metrologia

Dokumentacja fotograficzna dzialania modelu

Ramie¢ Robota

ZalozZenia projektowe:

e Wykonanie modelu ramienia robota w oparciu 0 przedstawione rozwigzania wykorzystywane
w automatyce i robotyce

e zaprojektowanie i wykonanie konstrukcji robota;
e zaprojektowanie i wykonanie ptytki sterowniczej;
e zaprogramowanie robota autorskim programem;
e sprawdzenie dziatania robota.
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Rys. 1. Model robota (opracowanie wiasne)

Rys. 2. Model 3D plytki sterowniczej wygenerowany w programie kiCad



