Tematy prac dyplomowych magisterskich dla kierunku
Mechatronika na semestr letni 2013/14

realizowanych w
Zaktadzie Maszyn Roboczych, Napedéw i Sterowania
Katedry Pojazdéw i Podstaw Konstrukcji Maszyn

Nr tematu

Temat

Cel pracy

Kierujacy praca

Jednostka

K-111/14L-Mtr-11-001/00

Realizacja trajektorii przestrzennej danej

zbiorem punktow.

. Dobra¢ napedy manipulatora.

. Wybra¢ sposéb sterowania.

. Opracowac strategie sterowania.
. Wykonac badania symulacyjne.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-002/00

Projekt napedu i uktadu sterowania
mechanizmu jazdy maszyny roboczej

WNR(PAWON PR

. Zaprojektowac naped.
. Wybrac¢ sposéb sterowania.
. Opracowa¢ model mechanizmu i uktadu

sterowania.

. Wykona¢ badania symulacyjne ruchu

roboczego.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-003/00

Projekt falownikowego mechanizmu

podnoszenia z uktadem sterowania

realizujacym pozycjonowanie i prace
wedtug zasady statej mocy.

Jany

. Zaprojektowaé mechanizm.
. Opracowac uktad sterowania

z regulacjg mocy i pozycjonowania.

. Opracowa¢ model mechanizmu i uktadu

sterowania.

. Wykona¢ badania symulacyjne ruchu

roboczego.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-004/00

Projekt mechanizmu jazdy mostu
suwnicy z ciggtym uktadem regulacji
potozenia

Jany

. Wykonac zestawienie i obliczenia sprawdzajace

mechanizmu.

. Opracowac uktad sterowania

z ciggta regulacja potozenia.

. Opracowa¢ model mechanizmu i uktadu

sterowania.

. Wykona¢ badania symulacyjne ruchu

roboczego z pozycjonowaniem.

drinz. Andrzej
Kosucki

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-005/00

Opracowanie uktadu pozycjonowania
suwnicy pomostowej w ptaszczyznie
poziomej przy skojarzonych ruchach
mechanizméw jazdy mostu i wézka.

[y

. Wykonac zestawienie i obliczenia sprawdzajgce

mechanizmu jazdy wdzka suwnicy.

. Opracowac uktfad i strategie sterowania ruchami

skojarzonymi mostu i wézka.

. Opracowa¢ model systemu ruchdéw skojarzonych

z wahaniami tadunku.

. Wykona¢ badania symulacyjne pozycjonowania

przy ruchach skojarzonych.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-006/00

Projekt mechanizmu wypadu danego
zurawia portowego wraz z uktadem
sterowania.

Jany

. Okresli¢ prostowodnos¢, obcigzenia

i przeprowadzi¢ redukcje mas danego zurawia
portowego.

. Zaprojektowaé mechanizm wypadu.
. Wybra¢ uktad sterowania

z ciggtym sterowaniem predkoscia.

. Opracowa¢ model mechanizmu i uktadu

sterowania.

. Wykona¢ badania symulacyjne ruchu

roboczego.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-007/00

Opracowanie uktadu pozycjonowania
zurawia portowego w pfaszczyzinie
poziomej przy skojarzonych ruchach
mechanizmdw obrotu i wypadu.

Jany

. Wykonac zestawienie i obliczenia sprawdzajace

mechanizmu obrotu zurawia.

. Opracowac uktfad i strategie sterowania ruchami

skojarzonymi obrotu i wypadu.

. Opracowa¢ model systemu ruchéw skojarzonych

z wahaniami tadunku.

. Wykonac¢ badania symulacyjne pozycjonowania

przy ruchach skojarzonych.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-008/00

Ttumienie wahan zawieszonego na
linach tadunku

[y

. Opracowa¢ model zawieszonego na linach

tadunku.

. Sformutowac zadanie sterowania optymalnego

sprowadzi¢ je do zadania optymalizacji
statycznej.

. Dokona¢ przegladu metod optymalizacji

statycznej z ograniczeniami.

. Zastosowac¢ wybrang metode w celu wyttumienia

wahan danego tadunku.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiS
K-111




K-111/14L-Mtr-11-009/00

Projekt napedu platformy roboczej z
uktadem kompensacji przechytu.

Jany

. Dla istniejacej konstrukcji platformy roboczej
wykonad zestawienie i obliczenia sprawdzajace
dla mechanizmu podnoszenia.

2. Opracowac uktad i strategie sterowania ruchami
skojarzonymi sitownikéw mechanizmu
podnoszenia.

3. Opracowac model systemu ruchéw skojarzonych
z kompensacja przechytu.

4. Wykona¢ badania symulacyjne z uktadem

kompensacji przechytu.

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-010/00

2-osiowy portalowy manipulator
technologiczny z uktadem chwytajacym

. Zestawienie manipulatora i projekt napeddw.
. Wybraé sposdb sterowania.

. Wykonac¢ badania symulacyjne.

drinz. Andrzej
Kosucki

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-011/00

Uktadu sterowania ruchami poziomymi
suwnicy pomostowej w warunkach
istnienia przeszkdd terenowych.

1
2
3. Opracowac strategie sterowania.
4
1

. Dla istniejgcej suwnicy pomostowej sprawdzi¢
napedy jazdy mostu i wozka.
2. Utworzy¢ mape numeryczng przeszkdd i okresli¢
ilo$¢ pozioméw transportowych.
3. Opracowac korzystny system transportu
poziomego.

drinz. Andrzej
Kosucki

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-012/00

Badania eksperymentalne uktadu
regulacji cisnienia poprzez sterowanie
predkoscia obrotowa pompy zebatej

1. Dla istniejacego stanowiska laboratoryjnego
wykonaé konfiguracje uktadu
eksperymentalnego.

2. Opracowac uktad regulacji ciSnienia i strategie
sterowania predkoscig obrotowa pompy. Dobrac
teoretycznie parametry.

3. Opracowac i wdrozy¢ uktad regulacji ciSnienia na
sterowniku PLC.

4. Wykonac badania eksperymentalne uktadu

regulacji cisnienia przy réznych zaktéceniach.

5. Opracowac wyniki badan

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-013/00

Badania eksperymentalne uktadu
regulacji predkosci silnika
hydraulicznego poprzez sterowanie
predkoscia obrotowa pompy zebatej

1. Dla istniejacego stanowiska laboratoryjnego
wykonaé konfiguracje uktadu
eksperymentalnego.

2. Opracowac uktad regulacji predkosci silnika
hydraulicznego i strategie sterowania predkoscia
obrotowg pompy. Dobraé teoretycznie
parametry.

3. Opracowac i wdrozy¢ uktad regulacji predkosci
silnika na sterowniku PLC.

4. Wykonac badania eksperymentalne uktadu

regulacji predkosci przy réznych zaktéceniach.

5. Opracowac wyniki badan

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-014/00

Badania eksperymentalne uktadu
regulacji potozenia sitownika
hydraulicznego poprzez sterowanie
predkoscig obrotowg pompy zebatej

1. Dla istniejacego stanowiska laboratoryjnego
wykonaé konfiguracje uktadu
eksperymentalnego.

2. Opracowac uktad regulacji potozenia sitownika
hydraulicznego i strategie sterowania predkosciag
obrotowg pompy. Dobra¢ teoretycznie
parametry.

3. Opracowac i wdrozy¢ uktad regulacji potozenia
sitownika na sterowniku PLC.

4. Wykona¢ badania eksperymentalne uktadu

regulacji potozenia przy réznych zaktéceniach.

5. Opracowac wyniki badan

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-015/00

Badania symulacyjne hydraulicznego
eksperymentalnego napedu podnosnika
nozycowego w warunkach zadziatania
zaworu pekniecia przewodu

1. Dla istniejacej konstrukcji podnosnika
nozycowego opracowac jego model dynamiczny
z wykorzystaniem modutu dynamicznego
programu Inventor.

2. Wykona¢ badania symulacyjne uktadu w
warunkach zadziatania zaworu pekniecia
przewodu

3. Na istniejgcym obiekcie wykonac badania
eksperymentalne uktadu w warunkach
zadziatania zaworu pekniecia przewodu

4. Opracowac wyniki badan symulacyjnych i

eksperymentalnych

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiIS
K-111




K-111/14L-Mtr-11-016/00

Badania symulacyjne hydraulicznego
eksperymentalnego napedu podnosnika
nozycowego podczas ruchow
nieustalonych

Jany

. Dla istniejgcej konstrukcji podnosnika
nozycowego opracowac jego model dynamiczny.

2. Wykona¢ badania symulacyjne uktadu podczas
rozruchu i hamowania w kierunku podnoszenia i
opuszczania.

3. Na istniejgcym obiekcie wykona¢ badania
eksperymentalne uktadu.

4. Opracowac wyniki badan symulacyjnych i

eksperymentalnych

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-017/00

Naped falownikowy wézka suwnicowego
z uktadem anty-poslizgowym.

Jany

. Wykonac zestawienie i obliczenia sprawdzajace

mechanizmu jazdy wézka.

2. Opracowac uktad i strategie sterowania
rozruchem i hamowaniem jazdy wdzka bez
poslizgu kot jezdnych.

3. Opracowac¢ model mechanizmu jazdy wézka z
podwieszonym na linach tadunkiem.

4. Wykona¢ badania symulacyjne cyklu pracy jazdy

wozka.

dr hab. inz. Jacek
Cink
prof. Pt

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-018/00

Napedy i sterowanie elementéw uktadu
transportu pionowego automatycznego
garazu samochodowego

[y

. Opracowac ogdlng charakterystyke uktadéw
transportu pionowego w automatycznych
garazach samochodowych.

2. Wykonac¢ rysunek zestawieniowy oraz obliczenia
projektowe wybranego uktadu napedowego
mechanizmu podnoszenia i opuszczania kabiny.

3. Wykonac¢ projekt uktadu sterowania z
okresleniem stanu transportowego, wyborem
pietra i pozycjonowaniem kabiny.

4. Opracowa¢ model dynamiczny, program

komputerowy i wykona¢ badania symulacyjne

cyklu transportu pionowego z analizg
pozycjonowania kabiny z samochodem na
palecie.

Prof. dr hab. inz.
Jerzy Tomczyk

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-019/00

Komputerowy system zbierania danych
eksploatacyjnych suwnic pomostowych.

1. Opracowac zatozenia i system zbierania danych
eksploatacyjnych.

2. Wykonaé projekt systemu pomiarowego.

3. Wykona¢ projekt programu zbierania danych
eksploatacyjnych suwnicy.

4. Opracowac program analizy danych stanu
eksploatacyjnego dla réznych okreséw
czasowych pracy suwnicy.

Prof. dr hab. inz.
Jerzy Tomczyk

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-020/00

Projekt automatycznego podnosnika
motocyklowego

Wykonanie projektu, obliczenie i badania
symulacyjne automatycznego podnos$nika
motocyklowego dla motocykli o masie do 300 kg i
wysokosci podnoszenia umozliwiajacej swobodng
prace przy podnoszonym urzgdzeniu wraz z
niezbednym uktadem zabezpieczen i sterowania.

drinz.
Andrzej Kosucki

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-021/00

Projekt suwnicy kolumnowej, naped i
sterowanie mechanizméw jazdy

Dla suwnicy kolumnowej o podanych parametrach
zaprojektowac konstrukcje mostu, dobrac i
sprawdzi¢ napedy jazdy oraz wykonac¢ symulacje
ruchu urzadzenia.

drinz.
Andrzej Kosucki

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-022/00

Napedy i sterowanie elementéw uktadu
transportu poziomego automatycznego
garazu samochodowego

Dla automatycznego garazu samochodowego
zaprojektowac wybrane elementy uktadu
korytarzowego transportu poziomego wraz z
uktadami sterowania. Zbada¢ dynamike wybranego
uktadu za pomoca symulacji komputerowej ruchéow
transportowych.

Prof. dr hab. inz.
Jerzy Tomczyk

Zaktad
MRNiIS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-023/00

Projekt mechanizmu jazdy mostu
suwnicy z ukladem kompensaciji
ukosowania

Dla danej suwnicy pomostowej o udzwigu 5 ti
rozpietosci 10 m zaprojektowaé indywidualny
mechanizm jazdy mostu realizujgcy uktad
kompensacji ukosowania. Opracowac koncepcje i
wytypowac elementédw uktadu sterowania i
regulacji. Opracowa¢ model dynamiczny, opis
matematyczny, przeprowadzi¢ badania symulacyjne
napedu.

dr hab. inz. Jacek
Cink, prof.Pt

Zaktad
MRNiS
K-111




K-111/14L-Mtr-11-024/00

Projekt napedu poziomej trawersy
scenicznej z uktadem synchronizacji
ruchu wciggarek linowych.

[any

. Dla istniejgcej konstrukcji trawersy scenicznej

wykonad zestawienie i obliczenia sprawdzajace
dla wielowciggarkowego mechanizmu
podnoszenia.

. Opracowac uktfad i strategie sterowania ruchami

skojarzonymi wciggarek podnoszenia trawersy.

. Opracowa¢ model systemu ruchéw skojarzonych

z kompensacja przechytu poziomego trawersy.

. Wykona¢ badania symulacyjne z uktadem

kompensacji przechytu.

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiS
K-111

K-111/14L-Mtr-11-025/00

Projekt napedu podestu teatralnego z
indywidualnymi napedami srubowymi
synchronizowanymi elektronicznie.

Jany

. Dla istniejgcej konstrukcji podestu scenicznego

wykonad zestawienie i obliczenia sprawdzajace
dla mechanizmu podnoszenia.

. Opracowac uktad i strategie sterowania ruchami

skojarzonymi srubowych napedéw podnoszenia
podestu.

. Opracowac model systemu ruchéw skojarzonych

z kompensacja przechytu poziomego podestu.

. Wykona¢ badania symulacyjne z uktadem

kompensacji przechytu.

dr inz. Stawomir
Bednarski

Zaktad
MRNiIS
K-111

Istnieje mozliwos¢ uzgodnienia z prowadzacym
indywidualnych tematéw prac dyplomowych.




