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ptubFANRdmmatyki 1 Robotyki

Mariusz Olszewski
dr hab. 1nz.

Wienczystaw J. Koscielny

dr inz.



Z histori Instytutu

Pracownicy, laboratoria,
wyposazenie

W% Wazniejsze osiggnigcia
naukowe ostatnich lat

- L (25 minut)
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Z. historii Instytutu

Pracownicy, laboratoria,
wyposazenie

e Wazniejsze osiggnigcia
naukowe ostatnich lat
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Z histori Instytutu
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Z histori Instytutu
1960 — Katedra Automatyki Mechanicznej

Kierownik: Henryk J. Leskiewicz, prof. dr inz..

Warszawa-Falenica
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Z histor1 Instytutu
1970 — Instytut Automatyki Przemyslowej

Dyrektor: Henryk J. Leskiewicz, prof. dr inz.

1y walnym — wspolpraca z OBR PTiKM
AaSzawa-Anin

Konferencja Integrz;cyjno—Historyczna APWOA SWearegzeyer L6 wwiezedite 2004

6



Z histori Instytutu
1981 — Instytut Automatyki Przemyslowej

Dyrektor: s.p.Wiestaw Niewczas, prof. dr hab. inz.

s T . W = LI g N o a2 1k TWg Y- Ve | == W Pl - | b

| t T X - | B L = TR U, T [T v, }F"H_L_F AT T Sqn

it %K -_ iy, Rt e SRR S Y e N TN
da = | n b i 5 R T p t |.'| 3 s o= -

yil . s

. e tehpwanie pozycyjneMaPeE |
g v dozujacei . wSpolpraca 72°
ot oo

Al
¥

pARTL
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Z histor1 Instytutu
1994 — Instytut Automatyki 1 RobotyKki

Dyrektor: Mariusz Olszewski, dr hab. inz.

- 4’Sterowanle ozycyjne napgdu pneumatycznego trojosiowy.
i mMontazowy z napgdém pneumatycznym

Aanicm p(;Z?cZanym, wspolprg& sy

Konferencja Integracyjo Historyczna AP ZWVaTSZawe T6 wwrzednte 2004 8



Z histor1 Instytutu

Pracownicy, laboratoria
wyposazenie

a Wazniejsze osiggnigcia
naukowe ostatnich lat
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Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

- Obecnie:

f-‘o W

‘L‘.

"¢
9‘("“?‘ ad
’0’

Ve
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Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Zaklad Automatyki i1 Diagnostyki

Procesow Przemystowych
Kierownik: Jerzy Kurek, prof. dr hab. inz.

Dziatalnos¢ naukowa:

- teoria sterowania

- diagnostyka procesoOw przemystowych

1 uktadow automatyki

zastosowanie metod sztucznej inteligencji
..diagnostyce

proj anie 1 aplikacja przemystowych

L e 4

D O s

- —— R e e B

WAWADATAW ATy




Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Zaklad Urzadzen Wykonawczych
Automatyki i Robotyki

Kierownik: Krzysztof Janiszowski, prof. dr hab. inz

Dziatalnos¢ naukowa:

- konstrukcja 1 nawigacja robotow mobilnych

- identyfikacja 1 modelowanie obiektow
dynamicznych

- algorytmy sterowania elementow
wykonawezych automatyki 1 robotyki

- pneumatyczne, hydrauliczne 1 elektryczne
uktady pozycyjne

- sterowanie w uktadach dysknetnych

- nowe konstrukcje pneumatycznych: 1
hydraulicznych elementow wykonawezych

Konferencja IntegracYjnosEHistomyczna AW AT WEATS Z2WWam RVt staszi 024 12




Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Pracownia Mechaniki Plynow
Kierownik: Krzysztof Cieslicki, prof. dr hab. inz

Dziatalnos¢ naukowa:

- teoretyczno-eksperymentalne badania

przeptywow cieczy niutonowskich

1 nieniutonowskich

przeptywy w osrodkach porowatych

przeptywy:w sieciach o réznych topologiach
anie przeptywu krwi

- CZasteczk

A AN VN N L AN - ALANAAE L LCE S
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Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

)

Pracownia Diagnostyki

i Automatyzacji Badan Maszyn
Kierownik: Stanistaw Kornacki, dr inz.

Dziatalnos¢ naukowa:

- modelowanie procesOw w strukturach

: sztucznych siecl neuronowych

L - =d postyka wykonawczych elementow

Autom: &1_4 robotykl
' Stan dynamicznego
CEeSOW. 1 maszyn energetycznych

styka inteligentnych pozycjonerow

Konferencja IntegracyjosHiStonycZna AW AW AGSZAW NG RV



Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Pracownia Modelowania

Geometrycznego
Kierownik: Barbara Putz, dr hab. inz.

" Dziatalno$¢ naukowa:

‘e: - modelowanie geometryczne
1 grafika komputerowa

ﬂmputerowe wspomaganie programowania

maszyn przemystowych

Minfhniy

Konferencja IntegracyjnosEHiSionycZua AW A WATS Z2Wa N GRVize st R0



Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

gcznie: - 16 labiiRiBy:

Wspoipraca FESTO SIEM JNS HONEYWELL
WESTINGHOUSE, EISHIEFREROSIHVI@OEINARS

Konferencja IntegracyjnosEisioncznas AW AW ATS Z2WwaN IGRV iz stTa sz (04 16




Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Laboratorium
Systemow
Nadzorowania i
Diagnozowania
Procesow
Przemyslowych

ity N PO 0765, v procesach
prze- myslowych. fizyczny model obiektu diagnozowania umothIancy symulacje
kilkunastu uszkodzen jest polaczony z komputerem przez sterownik SAIA PCD4 i
regulator wielofunk cyjny PSW-8: oprogramowanie do diagnozowania procesow.
przemystowych jest opraco- waniem wiasnym Instytutu
Konferencja IntegracyjnosEistoRycCznasARAWAN A WATS Z2Wam RV stlaszi)2
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Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Laboratorium
IR Temaal Skomputeryzowanych
Systemow AutomatyKki
Przemyslowej

wiskordoshad A ZAczonychmsoranmanty udadoyw - egulacji przemystowej: obie-

ktem sterowania jest clektroniczZiy mode~Zcsp@utkoeiot-turbina bloku

s

encrgetycznego; sterownikami ¥ regulatfﬁ?STl‘O“I 320 ASTER, potaczone taczem
szeregowym z komputerem sterujacym, wyposazonym w. system momnitorowania
procesu; umozliwia badania struktur typu regulacja kaskadowa, regulacja stostinku,
kaskadowa regulacja stosunku, uktady zamknieto-otwarte (np. ukfad regulacji
trojimpulsowej poziomu mie- szaniny partowo-wodnej w walczaku kotta)

Konferencja IntegracyjoslSistonycznas AWV WEATS Z2 e GRWiZCsTTa Rz 024! 18



Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Laboratorium
Sterowania
Pozycyjnego
Napedow

anowisko do badania algorytmow stexowania pozyjnego na-

;i)': doywpneumatycznych: obiektami sterowaniassa.nap¢dy beztlo-
ST AN AR dlevaiin] proporcjonalnymi; sterownikami.— sys-
: | _ temy procesorowe typu DSP-CITpro z procesorami TMS320C35:

é N ' sterowanienadizbdne — komputery klasy VECTRA

- o

Konferencja IntegracyjnosHiStonycCzaARMWAVAS W ATS ZaWa Gz sta s (04 19



Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Laboratorium
Elementow i
Urzadzen
Hydraulicznych

\

\

I"‘”A \
Stanowis]

do-badania ektroh _
rozuz le_iu,z-,_ ,Jrajﬂ‘ __-1_| 11ls vadanie wle:', IWOSCINS ALY G ych 1 dynamicznych
elektrohydraulicznego ukladu pozycyjneg pracujacego w technice proporcjonalne)

Konferencja IntegracyjoslSistonycznas AWV WEATS Z2 e GRWiZCsTTa Rz 024! 20



Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Laboratorium
Manipulatorow i
Robotow
B \ ‘ . B
Stanowiska do,bac yweh, widscin programowania réznych rozwia-
zan-#ﬁ‘i"siyﬂ‘ maﬁip : AyChsarunlkow pracy, parametrow ruchu,

doktadnosci pozycjonowania 1 odtwarzania trajektorii; badan 1 rozwoju oprogramowa-
nia; model elastycznego systemu produkcyjnego z wykorzystaniem programu: sterija-
cego FESTO Software Tools

Konferencja IntegracYjnosEHistomyczna AW AT WEATS Z2WWam RVt staszi 024
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Pracownicy, laboratoria, wyposazenie Instytutu

Laboratorium
Komputerowego
Przetwarzania
Sygnalow

SHAHOMWIST % do badan uzytkowania, programowania i zastosow X EaNIs puterdw w
PXzetwarzaniu sygnalow: 12 stanowisk — stacji roboczych uterami klasy IBM
PC (procesor Pentium III), konfiguracja zapewnia prowadzgeemu mozliwos¢ wyboru
jednego z trzech systemow operacyjnych: Windows NT (wersja 4), DOS (wersja 6.22)
oraz Linux (wersja 7); stanowisko prowadzacego laboratorium - serwer lokalnej sieci
laboratoryjnej taczacej 12 stanowisk — stacji roboczych (predkosc transmisji danych
100 Mb/s)

Konferencja IntegracyjnosHiStonycCzaARMWAVAS W ATS ZaWa Gz sta s (04
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Z histor1 Instytutu

Pracownicy, laboratoria,
wyposazenie

A-* Wazniejsze osiggni¢cia
naukowe ostatnich lat
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Wazniejsze osiagnig¢cia naukowe ostatnich lat

Postep w rozwoju metod detekcji 1 lokalizacji
uszkodzen w zautomatyzowanych procesach prze-

mysiowych
Prowadzacy temat: Jan M. Koscielny, prof. dr hab. inz

Granty Unii Europejskiej:
1. Integration on-Quantitative and Qualitative Fault Diagnosis Method within
Framework of Industrial Application, Copernicus 1997-1999

2. Development and Application of Methods for Actuator Diagnosis in Industrial
Control Systems, Damadics 2000 - 2003

3. Advanced Decision Support System for Chemical/Petrochemical Manufacturing
Processes, Chem 2001 - 2004

Granty KBN, 8 prac realizowanych w ramach CATID PW: ...

Konferencja IntegracyjnosHiStonycCzaARMWAVAS W ATS ZaWa Gz sta s (04 24



Wazniejsze osiagnig¢cia naukowe ostatnich lat

Politechnika Warszawska
Wyzsza Szkota Inzynierska

w Zielonej Gorze

I Krajowa
Konferencja Naukowo-Techniczna

Diagnostyka Procesow
Przemyslowych

Redakcja nauko
Jozef KorH
Jan M. Koscie]

Podkowa Lesna k/Warszawy 10-12 czerwca 1996

Konferencja IntegracyjiostEist

Postep w rozwoju metod detekcji i loka-
lizacji uszkodzen w zautomatyzowanych
procesach przemyslowych

Prowadzacy temat: Jan M. Koscielny




Wazniejsze osiggniecia naukowe ostatnich lat

PROBLEMY WSPOLCZESNEJ NAI i L S ,. POStQp W I’OZWOjll
TEORIA | ZASTOSOWANIA ' oo o
metod detekcji i loka-
lizacji uszkodzen w
zautomatyzowanych

Didonostuka broemystowych
DIAGNOS ﬂlﬂﬂﬂﬁ[llll

PROCESOW PRZEJRIUIL

AUTOMATYKA

Jan Maciej Koscielny

S71UGZNG] intelioenG)l

Pod redakcjg

Jozefa Korbicza

Jana M. Koscielnego
Zdzistawa Kowalczuka
Wojciecha Cholewy

e -
371 E Akademicka Ofi M
s

Wydawnictwa
Naukowo-Techniczne

Konferencja IntegracyjoslSistonycznas AWV WEATS Z2 e GRWiZCsTTa Rz 024! 26



Wazniejsze osiagnig¢cia naukowe ostatnich lat

Rozwiazanie podstawowych problemow sterowania
pozycyjnego pneumatycznego napedu
sifownikowego

Prowadzacy temat: Mariusz Olszewski, dr hab. inz.

Wspolpraca z firmg FESTO-Niemcy:
Realizacja lacznie 12 projektow badawczych w latach 1989 — 2001, m.in.:

Praxisorientierte Uebetragung des modell-linearen Regelverfahrens auf den
Reglerentwurf der Lageregelung elektropneumatischer Servoantriebe

Modell-adaptive Lageregulung elektropneumatischer Servoantriebe

Lastmassenschaetzung bei der Positionierung servopneumatischer Antriebe

Nichtlineare und adaptive Ansaetze zur LLageregelung servopneumatischer
Antriebe

Konferencja IntegracyjnosHiStonycCzaARMWAVAS W ATS ZaWa Gz sta s (04 27



Wazniejsze osiagnig¢cia naukowe ostatnich lat

Rozwiazanie podstawowych problemow
sterowania pozycyjnego

Innow j.lﬁ]f‘s‘ ] postep pneumatycznego napedu silownikowego

W ydravlice | pneumatyce Prowadzacy temat: Mariusz Olszewski,

Sopot, 20 — 21 wrzesnia 2001 dr hab. inz.

Czwarte Polsko-Niemieckie Seminarium

Viertes Deutsch-Polnisches Semin§

Innovation und Fortse
in der Fluidtechni

Sopot, 20. — 21. September 2001

Konferencja IntegracyjnosHiStonycCzaARMWAVAS W ATS ZaWa Gz sta s (04 28



Wazniejsze osiagnig¢cia naukowe ostatnich lat

9
)
) ,l

Rozwiazanie podstawowych problemow
sterowania pozycyjnego

I T T T neumatycznego napedu silownikowego
PRACE NAUKoWE - wecHANKA - - 151 [ VS 5

| DT . RSN
mariusz Uiszewskl

STEROWANIE POZYCYJNE
PNEUMATYCZNEGO NAPEDU

SIEOWNIKOWEGO

OFICYNA WYDAWNICZA POLITECHNIKI WARSZAWSKIEJ
WARSZAWA 2002
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Rozwiazanie podstawowych problemow
sterowania pozycyjnego
pneumatycznego napedu sitownikowego

PRACE NAUKOWE - MECHANIKA -+ z. 191

STEROWA
PNEUMATY (g
y
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Wazniejsze osiagnig¢cia naukowe ostatnich lat

Opracowanie szeregu rozwigzan z zakresu
ukladow jezdnych, kroczacych, sterowania

i oprogramowania dla robotyki mobilnej
Prowadzacy temat: Mariusz Olszewski, dr hab. inz.

Wprace wlasne, granty dziekanskie Wydzialu Mechatroniki:
Realizacja lacznie 8 projektow badawczych w latach 1998 — 2004:

Platforma badawcza robota jezdnego

Minirobot jezdny dla celow inspekcyjnych

Minirobot kroczacy

Sterowniki procesorowe dla minirobotow mobilnych i kroczacych

Nawigacja ruchu minirobotow mobilnych i kroczacych.

Konferencja IntegracyjnosHiStonycCzaARMWAVAS W ATS ZaWa Gz sta s (04
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Wazniejsze osiggniecia naukowe ostatnich lat

MINIATURE INSPECTION ROBOTS D . racowanie Szeregu l‘OZWiazafl 7

MARIUSZ OLSZEWSKIt, MICHAL Z. BARTY$#, RAFAL CHOJECKI+ kresu llklad(’)W jezdnych, kl’OCZflcyCh,
Warsaw University of Technology, Faculty of Mec /zurmmi‘.w Institute of Automatic N rowania i Oprogramowania dla

Control and Robotics Chodkiewicza 8 02-525 Warszawa, Poland,

{olszewsk@mchtr.pw.edu.pl, bartys@mchtr.pw.edu.pl, R.Chojecki@mchir.pw.edu.pl} °

Abstract: In the paper the idea, design and structure of miniature mobile inspection robots
-itas

of IARTUS family was gien. Mobile robots are designed and investigated in the Institute
of Automatic Control and Robotics of Warsaw University of Technology.

Keywords: robotics, mobile robots, inspection robots, communication facilities

INTRODUCTION

Nowadays, a mobile robots are widely applied for
performing tasks in a security systems [4], for
inspection of unexplored and hazardous areas [5],
for transporting parts, devices and goods in
production lines [2]. The research, design, and
experimentation with mobile robots became the
objectives of many projects that have been legd by
industrial and university consortia [2, 3, 5, 6] The
miniature inspection robots lartus R1 and Iartus R2
(see- Fig. 1) were designed in the Institute of
Industrial Automatic Control and Robotics of
Warsaw University of Technology. They are first
members of the lartus robots family. This family is
supposed to be used either for research and
development of the robots control systems or
navigation in dynamically changing environment
Due to inherent advantages, the members of Iartus
family are well suited for applications in technical
universities, police services, and fire-brigades as well
for technical inspection services dealing with
pipelines and ventilation inspection.

2. ROBOT DESIGN

Miniature inspection robot lartus R1 (Fig.2) is a

device sized in 225 x 174 x 235 mm space. When,

. . - 04
robot designing, the idea of modularity was taken into
account. Therefore the following basic modules have

been designed:

e drive unit ~
control unit Fig.l. A view on miniature inspection robots,
executive unit (inspection, gripping) respectively: IARTUS R1 and R2

Konferencja IntegracyjnosHiStonycCzaARMWAVAS W ATS ZaWa Gz sta s (04




Wazniejsze osiagnig¢cia naukowe ostatnich lat

Postep w algorytmach 1 oprogramowaniu do
identyfikacji procesow przemyslowych, szczegolnie

obiektow dynamicznych
Prowadzacy temat: Krzysztof Janiszowski, prof. dr hab. inz.

B

.
-
0 =

'Granty KBN, , prace realizowane w ramach CATID PW ..., m.in.:

zesnych ukladow pozycjonujacych w wielu osiach
wanych mikroprocesorowo napedow peumatycznych
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Wazniejsze osiggniecia naukowe ostatnich lat

Postep w algorytmach i
oprogramowaniu do identyfikacji
procesow przemystowych,
szczegolnie obiektow dynamicznych

PROBLEMY WSPOECZESNE) NAUKI
TEORIA | ZASTOSOWANIA

AUTOMATYKA | INFORMATYKA

Krzysztof Janiszowski

Identyfikacja
modeli parametrycznych

w przyktadach

Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT

Konferencja IntegracyjnosHistomnczasARWAV AW EATSZaWaN RV SR (V2: 34



Wazniejsze osiggniecia naukowe ostatnich lat

jivycznych przeplywu krwi w
nozgowia
ieslicki, prof. dr hab. inz.

Granty KBN:

Modele fizyczne przeplywu krwi w tetnicach
zasilajacych mozgowia ze szczegolnym
uwzglednieniem ukladu podstawno-
kregowego i typu kola tetniczego mozgu

e & Wspolpraca:

8" Akademia Medyczna w Warszawie
Instytut Mechaniki Gorotworu PAN
w. Krakowie
University of Cambridge, Anglia

Konferencja IntegracyjoslSistonycznas AWV WEATS Z2 e GRWiZCsTTa Rz 024! 35



Wazniejsze osiggniecia naukowe ostatnich lat

PROBLEMY WSPOLCZESNEJ NAUKI . .
TEORIA | ZASTOSOWANIA Opracowanie modeli fizycznych

MEDYCYNA | INFORMATYKA przeplywu krwi w tetnicach
zasilajacych mozgowia
Krzysztof Cieslicki

HYDRODYNAMICZNE
UWARUNKOWANIA
KRAZEN IA MOZGOWEGO

' 4 | I C Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT
Warszawa 2001

Konferencja IntegracYjnosEHistomyczna AW AT WEATS Z2WWam RVt staszi 024
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Z histor1 Instytutu

Pracownicy, laboratoria,
wyposazenie

e Wazniejsze osiggnigcia
naukowe ostatnich lat
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Nauczame Co, kogo 1jak

!\Lf\li"

A" INSTYTUT 1 0
PR el K sztalcenie podstawowe:
Politechniki Warszawskie]j POdStawy Automatyki

Elektrotechnika
Zasady Uzytkowania Komputerow ...

|- B Ksztalcenie specjalistyczne
,':-';)e«ﬁ *r‘{ §(§'\’§/&ii'§§x ATROBOTYEKA
| ecjalnose Specjalnos¢ Automatyka

| ROBOTYKA Specjalnos¢ Robotyka

(ok. 30 dyplomantow rocznie)

SACTA .ﬁg 82 przedmioty
bomwakladow
IHSewiczesaudy toryjnych
DASCWICZECTIN AN ADOEATDL .Ile

19 cwiczen projektowych ...
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Nauczanie, co, kogo 1 jak

TATETVTIIT i

TATCOTWITYI™T
INSTYTUT
AUTOMATYKI I ROBOTYKI
POLITECHNIKI WARSZAWSKIE]

iR

KURSY SPECJALISTYCZNE
z zakresu

AUTOMATYKI
PRZEMYSLOWE]

WARSZAWA, 2002

Konferencja Integracyjnez

Ksztalcenie ustawiczne
Kursy tygodniowe

Ksztalcenie
podyplomowe:

Studium Podyplomowe
Automatyka

Studium dwusemestralne

Studium Podyplomowe
Mechatronika w ksztalceniu

zawodowym
Studium dwusemestralne

IStonRyCznaARAWAVASW TS ZawWa Gz sta 20 (02;

39



Nauczanie, co, kogo 1jak

Podreczniki

— na roznym poziomie ksztalcenia:

Mechatronika

Mariusz Olszewski
Wienczyslaw J. Koscielny i in.

Fascynujacy swiat
pneumatyki

MariuszOlszewski

Gerhard Vogel * Eugen Mihlberqeisss !

oA

Q C)
B@MIWEL
L

FESTO

Konferencja Integracyjne: Hlstoryczna APW 04 Weeszenyye L6 wwrzesduie 2004 40



Nauczanie, co, kogo 1 jak

Studium-Podyplomowe

(we wspolpracy z firmami i instytucjami 7
studium dwusemestralne)

FESTO

il

compact MBA
in Engineering Management

Politechnika

Warszawska FESTO
Instytut Automatyki
i Robotyki

“W szerokiej palecie kursow MBA jest
to jedyne studium, po ktorym wiodgcy
menadzZerowie przemyslu beda zdolni
do bezposredniego dialogu ze swoimi
partnerami o najbardziej istotnych
problemach biznesu i techniki.”

Konferencja IntegracyjnosEistoRycCznasARAWAN A WATS Z2Wam RV stlaszi)2
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Nauczanie, co, kogo 1 jak

FESTO

compact MBA
in Engineering Management

Politechnika

“W szerokiej palecie kursow MBA jest  \sumnse et

i Robotyki

to jedyne studium, po ktérym wiodacy
menadzerowie przemysiu beda zdolni
do bezposredniego dialogu ze swoimi
partnerami o najbardziej istotnych
problemach biznesu i techniki.”

Konferencja IntegracyjnosEistoRycCznasARAWAN A WATS Z2Wam RV stlaszi)2



J Eza uwage,

D odwiedzenia
11 Instytutu
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