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Historia Wydziatu

Wydziat Inzynierii Mechanicznej jest jedng z o$miu jednostek
organizacyjnych Wojskowej Akademii Technicznej. Powstat jako
Wydziat Mechaniczny na przetomie 1959/1960 roku w rezultacie
potgczenia m.in.: Fakultetu Wojsk Pancernych i Samochodowych,
Fakultetu Wojsk Lotniczych oraz Katedry Maszyn Inzynieryjnych,
wydzielonej z Fakultetu Wojsk Inzynieryjnych. Osiggniety

w fakultetach stopien rozwoju kadry naukowo-dydaktycznej

oraz zbudowana baza laboratoryjna umozliwity powotanie
Wydziatu Mechanicznego, ktéry w korzystny sposéb objgt
organizacyjnie catoksztatt dziatalnosci i specjalnosci mechanicznych.
W poczqgtkowym okresie struktura organizacyjna Wydziatu
Mechanicznego sktadata sie z pietnastu Katedr. W latach 1967/68
istniaty juz dwa instytuty: Instytut Pojazdéw Mechanicznych

i Maszyn Roboczych oraz Instytut Techniki Lotnicze;j.

W 1971 roku powstat Instytut Eksploatacji Pojazdéw Mechanicznych,
aw 1974 roku - Instytut Maszyn Roboczych. W tym okresie Wydziat
Mechaniczny byt najwiekszym wydziatem w WAT i sktadat sie

z czterech instytutow, dwéch samodzielnych katedr i zaktadu.

W 1990 roku Instytut Techniki Lotniczej zostat przeniesiony

do nowo tworzonego Wydziatu Uzbrojenia i Lotnictwa,

obecnie Wydziatu Mechatroniki, Uzbrojenia i Lotnictwa.

W poczgtkowym okresie dziatalnosci wydziatu prowadzono
rownolegle studia inzynierskie i magisterskie, a takze dodatkowe
formy ksztatcenia: zaoczne studia | i Il stopnia, wyzsze kursy
doskonalenia oficeréw (WKDO) oraz réznego rodzaju kursy
specjalistyczne. W 1975 roku przeprowadzono gruntowng
modernizacje planéw studiéw i na wszystkich kierunkach
wprowadzono jednolite studia magisterskie.
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Wprowadzono nowe tresci do programéw studidw, a szczegdlnie
wzbogacono szereg przedmiotéw w zagadnienia z zakresu
informatyki, elektroniki, automatyki, mechaniki ciata statego itp.
Ponadto w planie studiéw wiecej czasu przeznaczono na nauke
wtasng studentéw. Miato temu stuzy¢ miedzy innymi tzw.
programowane studiowanie indywidualne (PSI). W tym samym czasie
dla zdolniejszych stuchaczy utworzono studia wedtug indywidualnych
programow, ktdre sq kontynuowane do dnia dzisiejszego.

Od potowy lat siedemdziesigtych wydziat prowadzit studia
inzynierskie i magisterskie dla obcokrajowcéw (Niemcy, Libijczycy,
Wietnamczycy), ktore trwaty do 1989 roku.

W 1998 roku dokonano w catej uczelni aktualizacji planéw studiéw

i programow nauczania, ktérej celem byto dostosowanie tych
programow ksztatcenia do wymogéw MEN i FEANI oraz do nowych
potrzeb wojska, wynikajgcych miedzy innymi z plandéw wstgpienia
Polski do NATO. Od 1998 roku Wydziat Mechaniczny jako pierwszy
w WAT wprowadzit ogélnodostepne ksztatcenie studentéw cywilnych
w trybie komercyjnym, zaocznym.

Wszechstronna i efektywna dziatalno$é dydaktyczna Wydziatu
mozliwa jest dzieki istnieniu wysoko wykwalifikowanej kadry
nauczycielskiej. Profesorowie Bogdan Ciszewski, Stanistaw Kocanda
oraz Stefan Ziemba zostali wybrani na cztonkéw - korespondentéw,
a nastepnie cztonkdw rzeczywistych Polskiej Akademii Nauk.
Wymienionym profesorom nadano nastepnie tytut doktora

honoris causa WAT.

Z dniem 1 pazdziernika 2019 r. Wydziat Mechaniczny zmienit nazwe
na Wydziat Inzynierii Mechaniczne;j.



Wtadze Wydziatu

Dziekan
dr hab. inz. Jerzy JACKOWSKI, prof. WAT

Prodziekan ds. Naukowych Prodziekan ds. Ksztatcenia Prodziekan ds. Studenckich Zastepca Dziekqna
dr hab. inz. Danuta MIEDZINSKA, prof. WAT drinz. Piotr SZURGOTT pptk dr inz. Krzysztof GOCMAN ptk dr hab. inz. Jarostaw ZIOEKOWSKI

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej



Struktura Wydziatu

DZIEKAN

Wydziatowa Rada Petnomocnik Dziekana Petnomocnik Dziekana

Rada Samorzgdu WIM

Rada Dyscypliny Naukowej

Inzynieria Mechaniczna ds. Ksztatcenia ds. Jakosci Ksztatcenia ds. USOS
(wspdlna Rada WIM i WML)
I I I I I I
Prodziekan Prodziekan Prodziekan Zastepca Kierownik Kierownik
ds. Naukowych ds. Ksztatcenia ds. Studenckich Dziekana Dziekanatu Administracyjny
| |
Dziekanat Dziat
Administracyjno-
-Techniczny

1Y,

Instytut Mechaniki Instytut Pojazdéw Instytut Robotow
i Inzynierii Obliczeniowej i Transportu i Konstrukcji Maszyn
| Zaktad Inzynierii Obliczeniowej || Zaktad Inzynierii Pojazdéw | | Zaktad
i Biomedycznej i Transportu ,Centrum Robotéw Mobilnych”
|| Zaktad Mechaniki || Zaktad Materiatéw Pednych || Zaktad
i Konstrukcji Specjalnych i Smarow Technik Wytwarzania
|| Zaktad Wytrzymatosci Materiatow || Zaktad Silnikéw || Zaktad Zmeczenia Materiatéw
i Badan Eksperymentalnych i Inzynierii Eksploatacji i Konstrukcji Maszyn

Laboratorium Pojazdéw Mechanicznych
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Centrum Wiedzy o Dostepnosci
do transportu i mobilnosci oséb
o szczegoblnych potrzebach

Centrum Robotéw Mobilnych
i Platform Bezzatogowych




Studia wojskowe Oferta deathCZ na

jednolite stacjonarne
studia magisterskie

\

S

Studia w Szkole Doktorskiej WAT
w dyscyplinie naukowej

Studia cywilne stacjonarne
I stopnia (inzynierskie)

Il stopnia (magisterskie) inzynieria mechaniczna POTENCJAL
KADROWY

KSZTALCENIE Profesorowie &

Studia cywilne niestacjonarne Studia podyplomowe Adiunkci Y
| stopnia (inzynierskie) komercyjne Asystenci ek

Il stopnia (magisterskie) stuzbowe Wyktadowcy g
103

Studia indywidualne

wg indywidualnego planu studiéw
i programu nauczania

Mechanika i budowa maszyn

studia wojskowe

Biocybernetyka i inzynieria biomedyczna

studia cywilne l i Il stopnia
(stacjonarne/niestacjonarne) studia cywilne | i Il stopnia (stacjonarne)

el el

g - NOWOS(!
Miedzynarodowy transport drogowy

studia cywilne | stopnia
(stacjonarne/niestacjonarne)

Logistyka (profil ogélnoakademicki)

studia cywilne | i Il stopnia
(stacjonarne/niestacjonarne)
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Oferta dydaktyczna

KIERUNEK
MECHANIKA
| BUDOWA MASZYN

STUDIA WOJSKOWE
Studia w charakterze kandydata na zotnierza zawodowego
realizowane sq od roku akademickiego 2019/2020 w formie
jednolitych studiéw magisterskich. Trwajg w sumie 10 semestrow
i konczq sie uzyskaniem tytutu zawodowego magistra inzyniera
oraz stopnia wojskowego podporucznika.
Studenci studiéw wojskowych , mogg zdobywaé w WAT kwalifikacje
zawodowe w nastepujgcych specjalnosciach:

o Maszyny inZynieryjne

o Czotgowo-samochodowa

o Materiaty pedne i smary

o Organizacja transportu i ruchu wojsk
Absolwenci konczqcy jedng z powyzszych specjalnosci posiadajqg
wiedze, umiejetnosci i kompetencje spoteczne umozliwiajgce
kontynuowanie stuzby wojskowej w odpowiednim korpusie
wojskowym.

STUDIA CYWILNE

Program ksztatcenia kierunku obejmuje efekty uczenia sie wtasciwe
dla dziedziny nauk inzynieryjno-technicznych i dyscypliny naukowej
inzynieria mechaniczna. Program studidéw obejmuje ksztatcenie ogdline,
podstawowe i kierunkowe - wspdlne dla wszystkich studentéw

- oraz ksztatcenie specjalistyczne i prace dyplomowaq.

Specjalnosci w ramach kierunku:

o Mechatronika i diagnostyka samochodowa

o Pojazdy samochodowe i specjalne

o Projektowanie i sterowanie maszyn

o Techniki komputerowe w inZynierii mechanicznej
o Techniki wytwarzania

W 2023 roku kierunek uzyskat pozytywnq ocene
Polskiej Komisji Akredytacyjne;j.

Wydziat
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KT
CERTIFICATE

Mr/Mrs

a graduate of the Bachelor Degree Programme
Mechanical Engineering
(Mechanika i Budowa Maszyn)
Faculty of Mechanical Engineering
(Wydzial Inzynierii Mechanicznej)

provided by
Military University of Technology
(Wojskowa Akademia Techniczna)

accredited by
Accreditation Commission of Universities of Technology
(Komisja Akredytacyjna Uczelni Technicznych)
until 2026

on 2021

which satisfies ENAEE standards specified in the EUR-ACE® Standards and
Guidelines for Accreditation of Engineering Programmes

European-Accredited Engineering Bachelor Degree Programme

Military
E E [T university
KAUT h’}» of Technology

Accreditation Commission
of Universities of Technology
(KAUT)

European Network
for Accreditation
of Engineering Education

Military University
of Technology

Dziekan / Dean

Absolwenci kierunku studiéw mechanika i budowa maszyn wraz
z dyplomem ukonczenia studidow otrzymujg certyfikat potwierdzajqcy
uzyskanie dyplomu na akredytowanym kierunku studiow.

Certyfikat poswiadcza przyznanie akredytacji sSrodowiskowej
KAUT i europejskiej EUR-ACE® Label kierunkowi studiow
mechanika i budowa maszyn na lata od 2021 do 2026.

Certyfikat potwierdza wysoki poziom ksztatcenia w Wydziale
Inzynierii Mechanicznej na pierwszym i drugim stopniu ksztatcenia
oraz zgodnosc¢ z przyjetymi w Europie normami i zasadami.

KAUT - Komisja Akredytacyjna Uczelni Technicznych



KT
CERTIFICATE

Mr/Mrs

a graduate of the Bachelor Degree Programme
Logistic
(Logistyka)
Faculty of Mechanical Engineering
(Wydzial Inzynierii Mechanicznej)

provided by
Military University of Technology
(Wojskowa Akademia Techniczna)
accredited by
Accreditation Commission of Universities of Technology
(Komisja Akredytacyjna Uczelni Technicznych)

on 2021 until 2026

which satisfies ENAEE standards specified in the EUR-ACE® Standards and
Guidelines for Accreditation of Engineering Programmes

European-Accredited Engineering Bachelor Degree Programme

Military

vy KAUT

[ 1 university
A‘:,,_@j‘« of Technology

European Network Accreditation Commission Military University
for Accreditation of Universities of Technology of Technology
of Engineering Education (KAUT)

Dziekan / Dean

Absolwenci kierunku studiéw logistyka wraz z dyplomem ukohczenia
studidow otrzymujg certyfikat potwierdzajgcy uzyskanie dyplomu
na akredytowanym kierunku studiow.

Certyfikat poswiadcza przyznanie akredytacji sSrodowiskowej
KAUT i europejskiej EUR-ACE® Label kierunkowi studiéw
logistyka na lata od 2021 do 2026.

Certyfikat potwierdza wysoki poziom ksztatcenia w Wydziale
Inzynierii Mechanicznej na pierwszym i drugim stopniu ksztatcenia
oraz zgodno$¢ z przyjetymi w Europie normami i zasadami.

KAUT - Komisja Akredytacyjna Uczelni Technicznych

Oferta dydaktyczna

KIERUNEK
LOGISTYKA
profil ogélnoakademicki

STUDIA CYWILNE

Kierunek o profilu ogélnoakademickim prowadzony przy wspoétpracy
z Wydziatem Bezpieczenstwa, Logistyki i Zarzqgdzania (WBLiZ) WAT.

Wydziat Inzynierii Mechanicznej (WIM) prowadzi studia na kierunku
Logistyka zaréwno w formie stacjonarnej, jak i niestacjonarne;j.
Studia | stopnia na tym kierunku trwajqg 7 semestrow,
natomiast studia Il stopnia - 3 semestry.
Specjalnosci realizowane na kierunku Logistyka:
o Logistyka i ekologia ptynéw eksploatacyjnych
(specjalnosé profilowana przez Instytut Pojazdow i Transportu WIM WAT)
o Logistyka przedsiebiorstw
(specjalnosc profilowana przez Instytut Logistyki WBLiZ WAT)
o Logistyka w motoryzacji
(specjalnosc profilowana przez Instytut Pojazdow i Transportu WIM WAT)

W 2023 roku kierunek uzyskat pozytywng ocene
Polskiej Komisji Akredytacyjnej.

R ing R ng .
A 34
| INZYRUERGKICH | INZYMRERSKICH
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Oferta dydaktyczna

KIERUNEK
) BIOCYBERNETYKA
I INZYNIERIA BIOMEDYCZNA

STUDIA CYWILNE

Kierunek realizowany przez 4 jednostki organizacyjne WAT:
Wydziat Inzynierii Mechanicznej (WIM)
Wydziat Cybernetyki (WCY)
Wydziat Elektroniki (WEL)
Instytut Optoelektroniki (IOE)
Wydziat Inzynierii Mechanicznej, jako wydziat wiodqcy, koordynuje
proces ksztatcenia i prowadzi dokumentacje przebiegu studiow.

Specjalnosci realizowane na kierunku Biocybernetyka i Inzynieria Biomedyczna:

o Biomechatronika i sprzet rehabilitacyjny
(specjalnosé profilowana przez WIM WAT)

o Elektronika biomedyczna (tylko | stopieri)
(specjalnosé profilowana przez WEL WAT)

o Optoelektronika dla inzynierii biomedycznej
(specjalnosé profilowana przez IOE WAT)

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej
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KIERUNEK
MIEDZYNARODOWY
TRANSPORT DROGOWY

STUDIA CYWILNE

Program studiéw zawiera niezbedng rownowage pomiedzy ksztatceniem
technicznym i menedzerskim. Obejmuje aktualne i potrzebne zagadnienia
oraz najnowsze osiggniecia naukowe i technologiczne w przedmiotowym
obszarze dotyczqce budowy i uzytkowania srodkéw transportu,
bezpieczehstwa samochodoéw i ruchu drogowego oraz transportu drogowego
rzeczy i 0sob, spedycji, logistyki i magazynowania uzupetniong o zielong
transformacje transportu drogowego.

Studia przygotowujq inzynieréw moggcych podjgé prace w sektorze TSL
oraz szeroko rozumianej branzy motoryzacyjnej, jak réwniez do prowadzenia
samodzielnej dziatalnosci gospodarczej lub firmy w branzy transportowe;j.
Studia przygotowujq do uzyskania Certyfikatu Kompetencji Zawodowych

w transporcie drogowym, niezbednego do prowadzenia samodzielnej
dziatalnosci gospodarczej w sektorze transportu.




Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej

PRIORYTETOWE OBSZARY DZIAL-ALNOSCI NAUKOWEJ | BADAWCZE)

© Badania i opracowanie systemu zdalnego sterowania platformami bezzatogowymi.

© Modelowanie, projektowanie, modernizacja oraz badania maszyn roboczych (inzynieryjnych)
ze szczegolnym uwzglednieniem hydrostatycznych i hydrokinetycznych uktadéw napedowych,
ich automatyzacji i sterowania oraz pracy w skrajnych warunkach klimatycznych.

o Innowacyjne techniki wytwarzania, w tym technologie przyrostowe oraz wysokoenergetyczne
techniki spajania materiatéw konstrukcyjnych.

o Badania eksperymentalne i modelowe wtasnosci jezdnych pojazddw i elementéw infrastruktury
drogowej w warunkach operacyjnych i poligonowych.

© Badania statyczne i dynamiczne uktadéw jezdnych pojazdéw ze szczegdélnym uwzglednieniem
cisnieniowych i bezcisnieniowych két jezdnych.

o Badania i rozwéj technologii automatyzacji pojazdéw, badania uktaddw percepcji otoczenia
z zastosowaniami sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego.

o Badania ptynow eksploatacyjnych, tribologiczne oraz wytrzymatosci zmeczeniowej nowych
materiatéw konstrukcyjnych.

o Laserowe metody obrobki, badania warstwy wierzchniej i oczyszczanie bezstykowe.
o Badania, modernizacja i doskonalenie konstrukcji wozéw bojowych i Srodkéw transportu kotowego.

o Badania silnikéw o spalaniu wewnetrznym i hybrydowych uktadéw napedowych, zastosowanie
ogniw paliwowych, jak rowniez systemow sterowania nimi.

o Prace badawczo-rozwojowe bazujgce na metodach numerycznych i eksperymentalnych
ukierunkowanych na balistyke wewnetrzng, na analize i opracowanie paneli ochronnych pojazdéw
przed skutkami dziatania prowizorycznych tadunkéw wybuchowych.

o Prace badawcze z obszaru logistyki wojskowej i cywilnej, e-logistyki, mikrologistyki, eurologistyki,
logistyki miedzynarodowej, ekologistyki.

o Prace z zakresu inzynierii biomedyczne;j.

W Wydziale Inzynierii Mechanicznej funkcjonuje akredytowane
przez Polskie Centrum Akredytacji Laboratorium Pojazdéw
Mechanicznych nr AB 733, posiadajqgce réwniez akredytacje
w zakresie OiB nr 50/MON/2022, ktore prowadzi
badania klimatyczne, silnikow spalinowych, Wydziat @
pojazdoéw mechanicznych i ptynoéw eksploatacyjnych.

Inzynierii Mechanicznej




Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej BADANIA NA RZECZ BEZPIECZENSTWA
| OBRONNOSCI PANSTWA

Opracowanie i badania innowacyjnych konstrukcji zdalnie sterowanych platform bezzatogowych
- w ramach programoéw polskich, UE (EDA) i NATO (NATO STO)

L P, E‘r e e - %
- = -_:_ﬁ.b:_.. N _"'._-'r. e R i e

Platforma do réalizacji zadan w stfefach zagroz‘ehia ,Bogus” Inzynieryjny robot wsparcia ,Marek”

Modernizacja i doskonalenie konstrukcji wozéw bojowych i sSrodkéw transportu kotowego

e e

Defender -

MSPO Kielce 2014 Defender Wyréznienie specjalne Siad Al
Mobilne laboratorium do poboru prébek : MSPO Kielce 2017 MSPO Kielce 2019 P
srodowiskowych i identyfikacji zagrozen biologicznych Sredni samochéd ratowniczo gasniczy ERGOTRUCK Nowy Ptywajgcy Bojowy W6z Piechoty , Borsuk”

Projektowanie, badania eksperymentalne i modelowanie numeryczne ztozonych konstrukcji inzynierskich wojskowych i cywilnych

Wydziat ;
In g;nierii Mechanicznej Modut przeprawy mostowej Defender - MSPO Kielce 2012 Wagon kolejowy z obrotowgq platformg tadunkowqg



BADANIA NA RZECZ BEZPIECZENSTWA
| OBRONNOSCI PANSTWA

Opracowanie systemu do weryfikacji uszkodzen bojowych
i eksploatacyjnych KTO Rosomak

ediagnozowanie silnika i skrzyni biegow
z wykorzystaniem czujnikéw pojazdu

e sprawdzenie dziatania skrzyni biegéow
i innych uktaddow pojazdu na podstawie
pomiaréw przebiegdw cisnienia w skrzyni
biegéw oraz w pozostatych uktadach
hydraulicznych oraz pneumatycznych

Zestaw do identyfikacji stanu technicznego
zintegrowanego zespotu napedowego

e pomiar rozmieszczenia punktow
bazowych wewngtrz i na zewnqtrz
nadwozia

e pomiar odksztatcen powierzchni
zespotow podwozia i nadwozia
duzych pojazdéw

Zestaw do identyfikacji uszkodzerh mechanicznych
struktury nosnej transportera metodq fotogrametryczng

Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej

Badania KTO ROSOMAK w warunkach wybuchowego
rozszczelnienia ogumienia

Badania modelowe
wyznaczenie toru ruchu i zachowania pojazdu
po wybuchowym rozszczelnieniu ogumienia

Badania poligonowe
chwila wybuchowego rozszczelnienia

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej



Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej

Badania w zakresie technik wytwarzania przyrostowego - druk 3D

Mozliwos¢ badan w zakresie
technik wytwarzania:

Selective Laser Melting (SLM)
laserowe stapianie proszkéw metali i ich stopow

Selective Laser Sintering (SLS)
laserowe spiekanie proszkéw tworzyw sztucznych

Laser Metal Deposition Technology (LMDT)
laserowe osadzanie metalu

Fused Filament Fabrication (FFF)
termoplastyczna ekstruzja materiatu (filamentu)

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej

BADANIA NA RZECZ BEZPI ECZEIEISTWA
| OBRONNOSCI PANSTWA

Zaawansowane techniki spajania materiatéow konstrukcyjnych

Technika tgczenia
tarciowego FSW

Mozliwos¢ tgczenia:
stopow aluminium;
stopow magnezu;
stopoéw tytanu;
stali; miedzi; stopéw niklu;
oraz tworzyw sztucznych.

Technika spawania LBW




BADANIA NA RZECZ BEZPIECZENSTWA Obszary dziatalnosci naukowej i badawcze;j
| OBRONNOSCI PANSTWA

Badania funkcjonalnosci bezzatogowych platform lgdowych

i

Prowadzenie badan na wewnetrznych
i zewnetrznych torach testowych

Aparatura fotogrametryczna
do pomiaréw bezkontaktowych

 FEW
*_l-:% '_._.._ i
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Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej

i BADANIA W ZAKRESIE
BEZPIECZENSTWA W RUCHU DROGOWYM

Ujecie modelowe bezpieczenstwa pasazeréw w pojazdach

Upper viaw

Sale view

Tomt #1 Tl 2 Tesl i3 Tersd #ad Tenl 05

— =  |inas indicaling infiad position of head TG

Auto Mobility Center

Badania drogowych barier ochronnych

@ Wydziat
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BADANIA W ZAKRESIE
BEZPIECZENSTWA W RUCHU DROGOWYM

Symulacje zderzen wg normy PN-EN 1317

Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej

Badania két bezcisnieniowych

Compasite stucte
Jiregressny Failure

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej



Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej BADANIA W ZAKRESIE
INZYNIERI BIOMEDYCZNE)

Badania w zakresie ortez Opracowanie tréjwymiarowego modelu stawu skroniowo-zuchwowego

Rozwigzania stentéow biodegradowalnych

OPTYMALIZACIA KONSTRUKCH = BADANM MDDELDWE 2Di3D = BADANIA WALIDACYINE STENTU
— ] """..“.'..“f.:,.‘ b . s 0 iy i 6§ A G

. [ - pro
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P i. I
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.
BADANIA IN VIVO ~ BADANIA MODELOWE | ANALIZY CFD

@ Wydziat
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BADANIA W ZAKRESIE Obszary dziatalnosci naukowej i badawczej
PROJEKTOWANIA METRYK STRZALOWYCH

Modelowanie skat i symulacje numeryczne strzelan dotowych w aspekcie oszacowania wielkosci zabioru
oraz analizy efektywnosci metryk strzatowych

Przyktadowa metryka strzatowa Rzeczywista metryka oraz jej model numeryczny

Pogawienie
sie trw. fajki

Analiza efektywnosci metryk strzatowych

Wydziat

Symulacja numeryczna wybranego uktadu otworéw wtomowych Inzynierii Mechanicznej




Wspotpraca naukowa

WSPOLPRACA NAUKOWA KRAJOWA

Akademia Marynarki Wojennej, Wydziat Mechaniczno-Elektryczny

e WYDZIAL
MECHANICZNY

Politechniki Biatostockie]

Akademia Sztuki Wojennej, Wydziat Zarzqgdzania i Dowodzenia
Politechnika Biatostocka, Wydziat Mechaniczny
Politechnika Bydgoska im. J.J. Sniadeckich, Wydziat Inzynierii Mechanicznej

Politechnika Gdariska, Wydziat Inzynierii Lgdowej i Srodowiska =
Politechnika Gdanska, Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa > §\* K 1\5 T ”.".;f;' -
POLITECHNIKA TR
Politechnika tédzka, Wydziat Mechaniczny BYDGOSKA L : ]
Wydziat Inzynierii Mechanicznej it :
Politechnika Poznanska, Wydziat Inzynierii Lgdowej i Transportu POI@E}&E&' AKA "-L’{ | R
C e
Politechnika Poznanska, Wydziat Inzynierii Mechanicznej Py e

Politechnika Rzeszowska, Wydziat Budownictwa, Inzynierii Srodowiska i Architektury

Politechnika Rzeszowska, Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa

Politechnika Slgska, Wydziat Inzynierii Biomedycznej
Politechnika Slgska, Wydziat Mechaniczny Technologiczny

p YV
Politechnika Swietokrzyska, Wydziat Mechatroniki i Budowy Maszyn ')) POLITECHNIKA
Politechnika Warszawska, Wydziat Inzynierii Materiatowej " Ezlﬁﬁiﬁgﬂiﬂl\m Politechnika
Politechnika Warszawska, Wydziat Mechaniczny Technologiczny Slaska
Politechnika Warszawska, Wydziat Samochodéw i Maszyn Roboczych Pol hnik
" olitechnika
Politechnika Warszawska, Wydziat Transportu 4
Y P Pk Swietokrzyska

Politechnika Wroctawska, Wydziat Geoinzynierii, Gérnictwa i Geologii

Politechnika Wroctawska, Wydziat Mechaniczno-Energetyczny

Uniwersytet Morski w Gdyni, Wydziat Mechaniczny s]&

Uniwersytet
Wroctawski

&

v

Uniwersytet Wroctawski, Wydziat Nauk o Ziemi i Ksztattowania Srodowiska

@ Wydziat Politechnika

S . . Wroctawska
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WSPOEPRACA NAUKOWA ZAGRANICZNA

Armed Forces Academy of General Milan Ratislav Stefanik, Stowacja
Fraunhofer IWU, Niemcy

Florida State University, College of Engineering, USA
French-German Research Institute of Saint-Louis, Francja
Graz University of Technology, Austria

Hellenic Mediterranean University, Iraklion, Grecja
Indiana State University, USA

Institute of Condensed Matter Chemistry and Technologies for Energy
of the National Research Council, Padwa, Wiochy

Institute of Mechanics, Butgaria
Narodowa Akademia Nauk Ukrainy, Instytut Elektrospawania, Ukraina

Narodowa Akademia Nauk Ukrainy, Instytut Fizyko-Mechaniczny, Ukraina

Narodowa Akademia Nauk Ukrainy, Instytut Metalofizyki, Ukraina
Narodowy Uniwersytet Techniczny, Ukraina

Narodowy Uniwersytet Bioresurséw i Wykorzystania Natury, Ukraina
National Technical University, Kharkiv Polytechnic Institute, Ukraina
Petroleum-Gas University of Ploiesti, Rumunia
Politechnika Czeska w Pradze, Czechy
Politechnika Mediolarnska, Wtochy

Ryski Uniwersytet Techniczny, totwa
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RIGA TECHNICAL

UNIVERSITY
Technical University of Liberec, Czechy
University of Agder, Norwegia i\ BIE\TG[\LIIE??JJB\I
University of Defence, Czechy FIRENZE
University of Oulu, Finlandia
University of Vaasa, Finlandia ' 1 VILNIUS
Uniwersytet Florencki, Wiochy w’ TECH

Uniwersytet Mariborski, Stowenia
Wilenski Uniwersytet Techniczny im. Giedymina, Litwa

A
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University of Maribor

Wspotpraca naukowa
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Autobox Innovations Sp. z 0.0. Sp. Komandytowa
AMZ - KUTND S A ® Balton Sp. z o.0.
@ @ Benson Consultants Sp. z o.0.
RMPOL. \ BG Poland Sp. z o.0.

A =M £’BALTON

Blue Air Filter Sp. z o.0.
» DY
INNOVATIONS BUMAR LA‘I‘LI’\ Bumar tab e dy S.A.

B E N S i N Carpol Sp. zo.0.

Conmm et CEBA Poland CENZIN ] X PGZ  CEBAPolandSp.zo.0.
HRP CEBA Poland Celtech Sp.zo.0.
c Ol CENZIN Sp. z 0.0. (Grupa PGZ)

CHEMA Sp.zo.0.

EMIR 62 Sp. zo.0.
- Celtec h ETRONIKA Sp. z 0.0.
l_\/_l Fabryka Sprzetu i Narzedzi Gérniczych Grupa Kapitatowa FASING S.A.
(A1 410] Fiedor-Bis. PHU. Wawrzynek Z.

@ ETRONIKA e - Finish Profiles Sp. z 0.0,
m PROFILES & GIM “tc'S INSTYTUT Gerkos Sp. z 0.0.

Wspotpraca przemystowa = AMZ-KUTNOS.A.
@ ARMPOL Przedsiebiorstwo Innowacyjno-Wdrozeniowe Sp. z o.0.

\

TRANSPORTU
SAMOCHODOWEGO GIM Sp. z o0.0.

@) //-‘— GISS Sp.zo.0.
N G G LO BT R A K Globtrak P.olska Sp. z 0.0.

H. Cegielski - Poznan S.A

mﬂ 3 @ HELLA Polska Sp. z 0.0.
7 A e ° ® HYDROMEGA Sp. z 0.0.
* Fd:Dr QGYLEEYEc]Y Jelcz ESp.200.

Instytut Badawczy Drég i Mostow

Instytut Instytut Mechaniki Precyzyjnej
I Instytut Metali Niezelaznych

h Badawczy Instytut \c‘ InTEn ‘ ' Niez
Drég i Mostow Metali Niezelaznych Instytut Transportu Samochodowego

Gliwice Inter Cars S.A.

« A GNE Investment Service Center S.A.
iIM P» T Jelcz Sp. zo.0.
m n H LE MARELL Magneti Marelli Aftermarket Sp. z o.0.

INSTYTUT MECHANIKI PRECYZYJNEJ MAHLE Polska Sp. z o.0.
M-AN Truck & Bus Polsk .Z0.0.

i ruck & Bus Polska Sp. z 0.0

Wydziat T MDTDTECHHIKA NEW VALUE Mototechnika J6zef Zborowski Sp. j.

Iniynierii Mechanicznej o mgy CEMENTY UKLADU KIEROWNIGZEGS | ZAWIESZEN New Value Sp. Z 0.0.

mach desl develop
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Oddziat Warszawski Stowarzyszenia Inzynieréw i Technikéw Mechanikéw Polskich Ws pél’ p raca p rze mysl'owq
Osrodek Badawczo-Rozwojowy Urzgdzen Mechanicznych OBRUM Sp. z 0. o.

Paradowscy AMP Sp. j.
Partner Systems Sp. z o.0.

PERNaA e /N @azwnn@ PZRN <> PKPCARGO

PKP CARGOS.A.

PKP Intercity -, ‘ ' '
Pronar Sp. 2 0.0. PARTNER @ SYSTEMS  gil/[I, PKP INTERCITY J t
Polska Izba Gospodarcza Osrodkow Szkolenia Kierowcow '
Polska Izba Stacji Kontroli Pojazdéw

Przedsiebiorstwo Wielobranzowe "ATEX" Makowski - Adam
PUH JAN MAR MARTA WEGLORZ

PRONAR

HEFHETCmY OBROOECHIOWE

. . POLANEC
Robert Lorenc Pojazdy Specjalne .e ‘. | i — o anm;
Saga Poland Sp. z o.0. Al Z o z ikl
Sie¢ Badawcza tukasiewicz - Instytut Lotnictwa f_ukasrewlcz HUANRWILE

. . .. . .. ristytut Lotnictwa Przermystowy Instytit
Sie¢ Badawcza tukasiewicz - Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw Maszyn Rolniczych <> K B
Sie¢ Badawcza tukasiewicz - Przemystowy Instytut Maszyn Rolniczych I ' DRIVETECH
Sie¢ Badawcza tukasiewicz - Przemystowy Instytut Motoryzacji Z

) ystowy Insty yzad tukasiewicz Z‘I t ukasiewi

SKB Drive Tech S.A. Proemistowy INStytut MoBofEaH ukasiewicz

Przemystowy Instytut Automatyki
SRTSIRD i Pomiarow PIAP

SOBCZAK

T $ SZCZESNIAK

TELESYSTEM

5
g %
- L

Smart Trading Company Sp. z o.o.

Sobczak Auto Serwis

Stowarzyszenie Dystrybutorow i Producentéw Czesci Motoryzacyjnych
Stowarzyszenie Inzynieréw i Technikéw Komunikacji RP oddziat w Krosnie
Stowarzyszenie Rzeczoznawcéw Techniki Samochodowej i Ruchu Drogowego
Szczesdniak Pojazdy Specjalne Sp. z o.0.

Tabor Debica Sp. z o.0.

Telesystem-Mesko Sp. z 0.0. Centrum Rozwojowo-WdrozZeniowe Mﬁoﬁﬁ
Transition Technologies S.A. Warszawa -
Wojskowe Centralne Biuro Konstrukcyjno-Technologiczne S.A.
Wojskowe Zaktady Motoryzacyjne S.A. _C%
Wojskowy Instytut Techniczny Uzbrojenia hzq (WEBKT)
Wojskowy Instytut Techniki Pancernej i Samochodowej

Zaktad Technologii Wysokoenergetycznych "EXPLOMET" Sp. j. Gatka Szulc

3D Lab Sp.zo.o.

3DGence Sp. z 0.0. Ay . et
i explomet -:<{§ 3DLA3 Wydziat @
4D Fusion Sp. zo.o. iy_l..ﬁlﬂ_ﬂ -_— p a Inzynierii Mechanicznej
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Forum Wspétpracy z Przemystem

Forum Wspotpracy Wydziatu Inzynierii Mechanicznej WAT

z Przemystem zostato powotane Decyzjq Dziekana Wydziatu
Inzynierii Mechanicznej Wojskowej Akademii Technicznej

im. Jarostawa Dgbrowskiego nr 1043/WME/2017

zdniem 01.08.2017r.

Celem Forum jest kontynuacja podjetej wczesniej wspotpracy
w obszarze naukowo-badawczym oraz poszerzenie jej o udziat
w konsultacjach w procesie ksztatcenia studentéw oraz

w ksztattowaniu planéw i programoéw studiow zgodnie

z oczekiwaniami sSrodowiska technologicznego i biznesowego.

Zgodnie z przyjetymi zatozeniami, Forum umozliwi zespotom

naukowym Wydziatu Inzynierii Mechanicznej wyjscie naprzeciw

potrzebom pracodawcéw z réznych sektordw przemystowych,

jak réwniez stworzy przestrzen do szybszego transferu wiedzy
naukowej i przyspieszy proces wdrazania wynikdéw prac projektowo-
-technologicznych do szeroko rozumianego biznesu i przemystu.

KGHM CUPRUM
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KONFERENCJA Organizowane konferencje

BEZZAtOGOWE SYSTEMY AUTONOMICZNE
- UNMANNED AUTONOMOUS SYSTEMS

Organizowana cyklicznie przez Centrum Robotéw Mobilnych i Platform Bezzatogowych WAT,
konferencja stanowi doskonatq ptaszczyzne do dyskusji o wyzwaniach i mozliwosciach
systeméw bezzatogowych oraz ich wptywie na taktyke prowadzenia wspétczesnych

i przysztych dziatan bojowych.

Woydarzenie corocznie gromadzi naukowcow, ekspertéw wojskowych i przedstawicieli
przemystu, prezentujgc wyniki badan oraz rozwigzania zwigzane z lgdowymi, powietrznymi

i morskimi systemami bezzatogowymi. Uczestnikami konferencji sg m.in. instytucje wojskowe,
takie jak Sztab Generalny Wojska Polskiego, Dowddztwo Generalne Rodzajéw Sit Zbrojnych,
Dowdédztwo Operacyjne Sit Zbrojnych, Departament Innowacji MON, Departament
Szkolnictwa Wojskowego MON, Agencja Uzbrojenia czy Centrum Doktryn i Szkolenia

Sit Zbrojnych. W wydarzeniu biorqg takze udziat przedstawiciele uczelni wojskowych.

Obok Wojskowej Akademii Technicznej, sq to: Akademia Marynarki Wojennej, Lotnicza
Akademia Wojskowa, Akademia Wojsk Lgdowych oraz Akademia Sztuki Wojennej.
Aktywnymi uczestnikami sq réwniez liczni reprezentanci uczelni cywilnych, instytutow
badawczych i przedsiebiorstw specjalizujgcych sie w systemach bezzatogowych.

Konferencja stanowi platforme wymiany doswiadczen i wspétpracy miedzy srodowiskami
naukowymi, wojskowymi i przemystowymi, wspierajgc rozwdj innowacyjnych technologii
bezzatogowych dla bezpieczenstwa i obronnosci. Szczegdlny nacisk ktadziony jest

na mozliwos$¢ zastosowania rozwigzan w dynamicznych i zmiennych warunkach
wspoétczesnego pola walki, gdzie systemy bezzatogowe odgrywajqg coraz wiekszg role

w zapewnianiu przewagi taktyczne;j.

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej



Organizowane konferencje KONFERENCJA NAUKOWO-SZKOLENIOWA
MOBILNOSC OSOB O SZCZEGOLNYCH POTRZEBACH

Gtéwnymi zagadnieniami Konferencji jest projektowanie uniwersalne

w transporcie indywidualnym oraz doskonalenie pojazdéw przeznaczonych
dla oséb o szczegdlnych potrzebach w celu zwiekszenia ich mobilnosci

oraz minimalizowania zagrozenia wypadkami drogowymi.

Konferencja jest efektem integracji Srodowisk naukowych:

Instytutu Transportu Samochodowego, nadzorujgcego funkcjonowanie projektu,
Uniwersytetu Kardynata Stefana Wyszynskiego, podejmujgcego dziatania

w obszarze zagadnienh spotecznych i Wojskowej Akademii Technicznej,
realizujgcej ksztatcenie i badania w zakresie projektowania uniwersalnego.

Mobilnosé
0s6b o szczegélnych
potrzebach

@ Wydziat
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OGOLNOPOLSKI KONKURS ROZWIAZANIA Organizowane konferencje
ULATWIAJACE TRANSPORT INDYWIDUALNY
0SOB O SZCZEGOLNYCH POTRZEBACH

Konkurs zorganizowany w ramach projektu Centrum Wiedzy o Dostepnosci. Rozwigzania
przedstawione przez mtodziez majg stuzy¢ poprawie mobilnosci i bezpieczenstwa ruchu
drogowego 0s6b o szczegdlnych potrzebach, w tym oséb z niepetnosprawnosciami,

0s0b starszych i chorych, korzystajgcych ze srodkéw transportu i mobilnosci indywidualne;j.

CENTRUM WIEDZY O DOSTEPNOSCI . RR : AR e S .
DO TRANSPORTU | MOBILNOSCI e TR G e e Wydziat
0SOB O SZCZEGOLNYCH POTRZEBACH o I ST e s, T Inzynierii Mechanicznej



Organizowane konferencje KONFERENCJA NAUKOWO-TECHNICZNA
TECHNIKI KOMPUTEROWE W INZYNIERII (0d 1996 r)

Konferencja TKI skupia sie na rozwoju technik numerycznych i eksperymentalnych
w inzynierii, transferze wiedzy naukowej i technicznej miedzy osrodkami naukowymi,
a takze miedzy osrodkami naukowymi a przedsiebiorstwami.

Konferencja to miejsce popularyzacji badan naukowych, szczegélnie poprzez
publikacje naukowe o zasiegu krajowym i miedzynarodowym, a takze forum
wymiany doswiadczen w zakresie wdrozen innowacyjnych rozwigzan inzynierskich,
majgcych sie przyczyni¢ do opracowania nowatorskich rozwigzan w dziedzinie
bioinzynierii, technologii produkcji oraz szeroko pojetej inzynierii mechanicznej.

Konferencja stanowi miejsce rozwoju spotecznosci naukowej oraz transferu
wiedzy naukowej do spoteczenstwa, jak réwniez petnieni funkcje forum
wymiany doswiadczen uzytkownikéw systeméw CAD/CAM/CAE.

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej



Wybrane projekty naukowo-badawcze

EUROPEAN

Program wykrywania improwizowanych urzqdzer wybuchowych (IED) - faza Il (IEDDET II) (2025-2027) q RGENCY
Innowacyjne uktady napedowe dla lgdowych i morskich zastosowar obronnych (CALIPSO) (2024-2027) =urorean

EFENCE
FUND

uuuuuuuu
uuuuu

Technologie dla istniejqcych i przysztych czotgéw podstawowych (FMBTech) (2024-2027) zurorean

FUND

Wptyw domieszkowania nanoczgstkami TiC na wtasciwosci kompozytéw warstwowych stal 316L - miedz wytworzonych
przy uzyciu selektywnego stapiania laserowego (2024-2025)

Mobilny system do zwalcznia BSP klasy mikro i mini - JERZYK (2023-2027)
UROPEAN

Hybrid Drive Train Demonstrator - phase 2 (HybriDT-11) (2023-2024) “ §E§§,’§5€

-

Zautomatyzowany system okreslania wojskowej przejezdnosci drdg i terenu na podstawie uwarunkowan terenowych,
meteorologicznych i hydrologicznych (2023-2025)

Opracowanie nowoczesnej technologii wytwarzania dwuelementowych, zoptymalizowanych topologicznie két zebatych o zebach prostych
z wykorzystaniem selektywnego laserowego stapiania proszkéw metali oraz innowacyjnych potqgczen ksztattowo-wciskowych wykonanych
metodq utwardzania laserowego (MoTOG) (2023-2026)

EUROPEAN

Combat Unmanned Ground System (CUGS) (2023-2026) ﬂ DEFENCE

AGENCY
EUROPEAN

Additive Manufacturing for Logistic Support (AMLS) (2023-2033) “ DEFENCE

-

EUROPEAN

Additive Manufacturing of Metallic Auxetic Structures and Materials for Lightweight Armour (AMALIA) (2022-2025) ﬂ DEFENCE

Convoy Operations with Manned-unManneD Systems (COMMANDS) (2022-2025) u E\EE%@%@ §
Zautomatyzowane urzqdzenie do samodzielnej rehabilitacji w schorzeniach kregostupa, miesni i uktadu nerwowego w aspekcie poprawy

dostepnosci i tatwosci obstugi medycznej (2022-2025)

Wptyw sekwencyjnego naswietlania wigzkq lasera na zmiane wtasciwosci materiatow metalicznych
w procesie selektywnego stapiania laserowego (2022-2023)

zzzzzz
uuuuu

ACHILE: Augmented Capability for High end soLdiErs (2022-2026) ;';Egﬁéé“
Mobilny system dezynfekcyjny do medycznego zabezpieczenia SZ RP w przeciwdziataniu SARS-CoV-2 (2021-2025)

MILGEOMED - Inteligentny, zintegrowany system do lokalizacji, wstepnej oceny i pomocy medycznej poszkodowanym na polu walki
wykorzystujgcy geoinformacje i sensory biomedyczne (2021-2025)
Wydziat .
Inzynierii Mechanicznej @



Wybrane projekty naukowo-badawcze

Modelowanie hemodynamiki przeptywu przez tetnice krgzenia mézgowego o matej srednicy
w warunkach fizjologicznych i po stentowaniu (2021-2025)

Micro-vehicle for autonomous and shared mobility- LEONARDO (2021-2024)

Centrum wiedzy o dostepnosci do transportu i mobilnosci 0séb o szczegolnych potrzebach w przemieszczaniu sie (2021-2023)

Wybuchowa obrébka potqczern FSW wysokowytrzymatego stopu aluminium (2021-2022)

TubeRoSa - opracowanie innowacyjnego urzqdzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego bazujqcego na wertykalnych absorberach energii
z wykorzystaniem zaawansowanych metod symulacji w srodowisku wirtualnym (2020-2024)

Innowacyjna ekologiczna instalacja CNG do silnikéw wysokopreznych ograniczajgca emisje szkodliwych sktadnikow spalin
wraz z mobilnym stanowiskiem diagnostyczno-montazowym (2020-2023)

Opracowanie technologii i uruchomienie procesow produkcji stalowych, zgrzewanych rur i profili znaczqgco ulepszonych poprzez wprowadzenie
powtoki ZnAlMg i skuteczne pokrycie strefy zgrzewania (2020-2023)

Nowoczesne stopy na bazie zelaza i na bazie miedzi przeznaczone do wytwarzania wyroboéw o projektowanej strukturze i wtasciwosciach
Z zastosowaniem technologii przyrostowej (2020-2023)

tgczenie ultradrobnoziarnistego aluminium metodq zgrzewania tarciowego z mieszaniem materiatu zgrzeiny
- globalna i lokalna perspektywa (2020-2023)

Opracowanie nisko-odpadowej technologii platerowania wybuchowego oraz technologii przetwarzania wielowarstwowych,
wysokowytrzymatosciowych materiatéw lekkich i superlekkich z warstwami reaktywnymi i funkcjonalnymi
oraz blach platerowanych wybuchowo metalami reaktywnymi i ich stopami (2019-2023)

Odksztatcalnosé i wytrzymatosc ztqgczy spawanych stali konstrukcyjnych ze spoiwem austenitycznym (2019-2021)

Kompozyt ceramika-metal z uktadu Al,O3/Ti/Ni zbrojone fazami miedzymetalicznymi (2019-2021)

Optymalizacja rozmieszczenia sprzetu na samochodach pozarniczych w celu obnizenia wysokosci pojazdu (2018-2021)

System scentralizowanego zarzqdzania Rojem Bezzatogowych Platform Lgdowych (2018-2022)

Modelowanie wtasciwosci udarowych i ttumigcych na podstawie badan eksperymentalnych elementéw tkaninowo-gumowych (2018-2022)

Badanie zjawisk termomechanicznych towarzyszqcych procesom tqczenia stopow lekkich o przeznaczeniu militarnym (2018-2022)

@ Wydziat
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Przyktady patentow i wdrozen

UZYSKANE PATENTY KRAJOWE

Sposob grafenowania hybrydowego z wykorzystaniem zabiegu kulowania (PAT.246524 z dnia 25.11.2024)

Sposéb wytwarzania tgczenia ksztattowo - wciskowego z dodatkowymi wzmocnieniami (PAT.245750 z dnia 25.07.2024) ‘
Sposéb tgczenia polimerowych materiatow termoplastycznych (PAT. 245246 z dnia 20.03.2024) .’ '
Regat na materiaty wybuchowe nieprzenoszqcy energii wybuchu (PAT.243478 z dnia 06.06.2023)

Poduszka zderzeniowa (PAT.243300 z dnia 11.05.2023) URZAD PATENTOWY
Przyrzqd i sposéb wykonania jednozaktadkowych potqczen klejowych (PAT.242674 z dnia 03.04.2023) REECEIPOSPOLTE FOLSKIE]
Platforma do transportu kolejowo-drogowego zwtaszcza dtuzycy drewnianej i metalowej (PAT.241053 z dnia 13.05.2022)

Lakier wodorozcienczalny z dodatkiem tlenku grafenu o wtasciwosciach antykorozyjnych (PAT.240956 z dnia 15.03.2022)

Zbiornik do magazynowania wodoru (PAT.240692 z dnia 02.03.2022)

tozysko toczne walcowe dwurzedowe z elementami teksturowanymi laserowo (PAT.240507 z dnia 21.01.2022)

Zestaw drogowy zwtaszcza do transportu kaset mostu ptywajgcego (PAT.238662 z dnia 13.07.2021)

Wktad filtra sita molekularnego (PAT.236989 z dnia 19.11.2020)

Narzedzie do badania odsprezynowych blach i sposéb badania odsprezynowania blach (PAT.236661 z dnia 12.10.2020)

Napinacz ciegien (PAT.236524 z dnia 11.09.2020)

Sposob rejestracji ruchu i geometrii stawu skroniowo-zuchwowego (PAT.235136 z dnia 17.02.2020)

Sposoéb chtodzenia wyrobisk (PAT.234126 z dnia 19.09.2019)

Zawor regulujqcy przeptyw czynnika szczelinujgcego (PAT.233118 z dnia 22.05.2019)

Naktadka na fotele pojazdow komunikacji zbiorowej (PAT.232622 z dnia 15.03.2019)

Kompaktowe sktadane podwozie ggsienicowe (PAT.231600 z dnia 13.11.2018)

Naktadka na prowadnice bariery ochronnej na tuku drogi (PAT.231119 z dnia 17.09.2018)

Uktad do monitorowania obciqgzen struktury statku powietrznego ze zmiennq geometriq skrzydet (PAT.230828 z dnia 21.08.2018)

Sposéb wytwarzania jednoelementowej ktadki kompozytowej (PAT.230477 z dnia 15.06.2018)

Zespét napedu ggsienicowego pojazdu, zwtaszcza dla pojazdu poruszajqcego sie po terenach wodno-btotnych parkéw narodowych
(PAT.230427 z dnia 06.06.2018)

Balon angioplastyczny o zredukowanej srednicy czesci proksymalnej (PAT.229526 z dnia 19.03.2018)
Panel energochtonny na bariery drogowe (PAT.231650 z dnia 12.03.2018)

Sposéb wytwarzania kompozytowych warstw wierzchnich na metalowych materiatach konstrukcyjnych
Z wykorzystaniem mikroobrébki laserowej (PAT.228372 z dnia 25.10.2017)

Wydziat @
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Przyktady patentow i wdrozen

UZYSKANE PATENTY ZAGRANICZNE

A platform for rail-road transport, in particular wood and metal logs, and method for stacking said platforms (Patent Europejski nr EP3922579
zdnia 10.08.2023)

Crash Cushion (Patent Europejski nr EP3686346 z dnia 21.09.2022)
An active protection system (Patent Europejski nr EP2942597 z dnia 30.09.2020)
A cassette of a floating bridge (Patent Europejski nr EP2570551 z dnia 28.11.2018)

A railway wagon and a mechanism for rotating and blocking a loading floor of a railway wagon for combined transportation
(Patent Europejski nr EP2532562 z dnia 28.03.2018)

A lightweight bar armor (Patent Izraelskinr IL229452 z dnia 29.12.2017)
A lightweight bar armor (Patent Europejski nr EP2715271 z dnia 10.09.2014)
A railway wagon with a rotatable loading floor (Patent Europejski nr EP2388173 z dnia 27.11.2013)

UZYSKANE PRAWO OCHRONNE NA WzOR uzyTkowy I

Kontenerowy zestaw pomiarowo-diagnostyczny do zespotéw napedowych wspétczesnych wozow bojowych (Prawo ochronne nr Ru.072186 z dnia 16.07.2021)
Urzgdzenie przesiewowe (Prawo ochronne nr Ru.070912 z dnia 10.04.2019)

Przeciwwybuchowy panel ochronny (Prawo ochronne nr Ru.070249 z dnia 19.04.2018)

Podpora systemu mocujgcego fotelik bezpieczeristwa (Prawo ochronne nr Ru.070044 z dnia 14.02.2018)

Manipulator kompaktowy z napedem hydrostatycznym (Prawo ochronne nr Ru.068974 z dnia 26.09.2016)

Wielocztonowe urzgdzenie penetrujgce do wykonywania odwiertow o matej srednicy (Prawo ochronne nr Ru.068798 z dnia 25.04.2016)

Pancerz pretowy o matej masie efektywnej (Prawo ochronne nr Ru.067112 z dnia 03.09.2013)

PRAWO OCHRONNE Z TYTULU REJESTRACJI WZORU PRZEMYStOWEGO

Korpus jednoosiowego robota do zadan zwiadowczych i rozpoznawczych (Prawo ochronne nr 5839016-0001, z dnia 29.11.2018)

Koto bezoponowe jednoosiowego robota do zadan zwiadowczych i rozpoznawczych (Prawo ochronne nr 5838471-0001, z dnia 29.11.2018)
Karoseria robota (Prawo ochronne nr 003056894-0001, z dnia 06.04.2016)

Obudowa tqcza sterowania (Prawo ochronne nr 003056894-0002, z dnia 06.04.2016)

Reflektor robota (Prawo ochronne nr 003056894-0003, z dnia 06.04.2016)

Robot (Prawo ochronne nr 003056894-0004, z dnia 06.04.2016)

Wydziat
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Dziatalnos¢ promocyjna

Platforma Bazowa Ekstremalnej Mobilnosci
z Napedem Hydrostatycznym - ExMot

: Wydziat @
Robot mobilny KUNA Inzynierii Mechanicznej



Dziatalnos¢ promocyjna

Zautomatyzowany pojazd badawczy Zefir 1 UTV

Koto bezcisnieniowe

@ Wydziat Wielofunkcyjne podwozie bezzatogowego
Inzynierii Mechanicznej pojazdu lgdowego z napedem hybrydowym




Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

Dyrektor Instytutu
dr inz. Kamil SYBILSKI

tel.: +48 261837 152,+48 261 839 849
e-mail: kamil.sybilski@wat.edu.pl
https://imiio.wim.wat.edu.pl

TEMATYKA NAUKOWO-BADAWCZA

o Modelowanie zaawansowanych materiatéw na poziomie - mikro-, mezo- i makro-.
o Symulacja ztozonych proceséw technologicznych.
o Symulacja ztozonych proceséw mechanicznych (liniowych, nieliniowych, statycznych, dynamicznych, termomechanicznych, reologicznych iin.).

o Analiza wytrzymatos$ciowa MES ztozonych elementéw maszyn, uktadéw mechanicznych i konstrukcji o dowolnej geometrii,
o przeznaczeniu cywilnym i wojskowym, pracujgcych w warunkach standardowych lub ekstremalnych.

o Analiza ruchu i pomiar sit w uktadzie kostno-stawowo-mie$niowym, pomiar aktywnosci miesni, analiza przeptywu krwi
oraz badanie uktadéw i struktur wewnetrznych.

o Numeryczna analiza wytrzymatosciowa konstrukcji dowolnego typu i jej elementéw.
o Eksperymentalna analiza wytrzymatosciowa konstrukcji dowolnego typu i jej elementéw.

o Numeryczna analiza zagadnien z szeroko pojetej inzynierii biomedyczne;j.

Wydziat @
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Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej OFERTA PRAC
BADAWCZO-ROZWOJOWYCH

o Badania statyczne i dynamiczne wtasciwosci zaawansowanych materiatéw opracowanych w celu zabezpieczenia potrzeb
réznych sektoréw przemystu.

o Wyznaczanie wytrzymatosci zmeczeniowej zaawansowanych materiatéw i wspétpracujgcych elementdéw wysoce energooszczednych,
zoptymalizowanych geometrycznie nowatorskich konstrukgji.

o Badania materiatéw w szerokim zakresie szybkosci odksztatcen i w szerokim zakresie temperatur.
o Testowanie i weryfikacja poprawnosci dziatania konstrukcji w warunkach symulujgcych warunki rzeczywiste.

o Okreslanie stopnia energochtonnosci innowacyjnych rozwigzan konstrukcyjnych z zakresu inzynierii bezpieczenstwa
oraz mechaniki i mechatroniki.

o Okreslanie wptywu technologii produkcji na doktadnos$é wykonania oraz zachowanie materiatu w zakresie sprezystym i plastycznym.

o Okreslanie wptywu sposobu eksploatacji na trwatos¢ zmeczeniowq konstrukgji.

o Zaawansowane badania wytrzymatosciowe i energochtonne materiatéw i struktur balistycznych na potrzeby rynku obronnego.

o Okreslanie naprezen wtasnych konstrukcji po procesach technologicznych i po eksploatacji.

o Badania wytrzymatosci zoptymalizowanych elementéw i fragmentéw konstrukcji pod obcigzeniem statycznym i dynamicznym.

o Badania ergonomii opracowywanych produktéw i weryfikacja ich dziatania pod kgtem maksymalizowania wydajnosci i skutecznosci operatora.
o Okreslenie wptywu konstrukgji i zasady dziatania konstrukcji na prace osoby wykorzystujgcej dany sprzet.

o Ocena ochrony przed urazami cztowieka oraz badanie wptywu urazéw na realizacje podstawowych dziatan.

o Analiza jakosciowa oraz ilosciowa réznych form ruchu w zaleznosci od wykonywanego zadania oraz dostepnego wyposazenia.

o Pomiar sit i momentow w stawach, ktére w potgczeniu z analizq ruchu dostarczajg informacje potrzebne do oceny zdolnosci
do wykonywania danego zadania.

o Analiza naciskdw wywieranych na ciato cztowieka, co po zastosowaniu zaleznosci z zakresu mechaniki pozwala na okreslenie
obcigzenh wystepujgcych w réznych obszarach ciata.

@ Wydziat
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OFERTA PRAC Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej
BADAWCZO-ROZWOJOWYCH

o Modelowanie numeryczne materiatéw i elementéw konstrukcji z optymalizacjq pod kqtem okreslonego dziatania w warunkach
obcigzen statycznych i dynamicznych.

o Zawansowane modelowanie numeryczne proceséw kontrolowanego niszczenia na potrzeby rynku inzynierii bezpieczenstwa, biomedycznej,
mechanicznej oraz materiatowe;.

o Projektowanie, modelowanie i wirtualne testowanie systeméw zmniejszajqcych skutki oddziatywan obcigzen dynamicznych.

© Modelowanie struktur materiatu w skali mikro oraz okreslanie na tej podstawie zachowania materiatéw w skali makro (homogenizacja)
- analizy i badania wieloskalowe.

o Zaawansowane modelowanie numeryczne i optymalizacja energochtonnosci materiatéw i struktur balistycznych na potrzeby
bezpieczenstwa pojazddéw, w tym pojazddw o przeznaczeniu specjalnym.

o Przedprodukcyjne wirtualne testy nowatorskich i innowacyjnych konstrukgji.

o Odwzorowywanie proceséw technologicznych, ktérym poddawane sq konstrukcje oraz na tej podstawie okreslenie ich wptywu
na wytrzymatos¢ ostatecznego rozwigzania.

o Symulacje proceséw silnie dynamicznych, niemozliwych do zrealizowania w warunkach produkcyjnych, polowych i laboratoryjnych.
o Okreslanie stopnia zuzycia wspdtpracujqgcych par kinematycznych i ciernych.
o Modelowanie naprezen wtasnych konstrukcji po procesach technologicznych.

o Wyznaczanie i modelowanie charakterystyk naprezenia w funkcji odksztatcenia materiatéw o réznej sztywnosci
(szkto, drewno, tkanki, skéra, guma itp.).

o Analiza, optymalizacja oraz weryfikacja pracy elementéw konstrukcji z wykorzystaniem metod wirtualnego modelowania.
o Zastosowanie inzynierii odwrotnej na potrzeby zaawansowanego modelowania numerycznego konstrukcji.

o Analiza i ocena efektywnosci oraz wspdétpracy elementéw konstrukeji w warunkach odzwierciedlajgcych rzeczywistg wzajemng interakcje
oraz obstuge operatoréw.

o Ocena ergonomicznosci nowatorskich i innowacyjnych konstrukgji.

o Analiza i optymalizacja kinematyki maszyn i mechanizmoéw w zakresie zmniejszenia obcigzeh dynamicznych i poprawy wydajnosci.
o Ocena wptywu dziatania konstrukcji/urzqgdzenia na kinematyke operatora.

o Dobér zakreséw i sposobu pracy konstrukcji/urzqgdzenia pod kgtem maksymalnego wykorzystania potencjatu operatora

oraz obnizenia m.in. efektu zmeczenia.
o Wirtualne testy dziatania urzgdzenia z udziatem operatora w warunkach odwzorowujgcych
Wydziat @
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Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

Klaster obliczeniowy DOBRAWA

= 520 core, 1.9 TB RAM, 24 TB HDD

= 5 weztéw - 2 x Intel Xeon E5-2690 v3 (12 core)
192 GBDDR4 ECC 2133 MHz RAM

' s weztdéw - 2 x Intel Xeon E5-2690 v4 (14 core)
192 GB DDR4 ECC 2133 MHz RAM

= macierz dyskowa HDD: 16 TB

Klaster obliczeniowy MIESZKO

= 56 core, 384 GB RAM,7 TBHDD

= 2 wezty - 2 x Intel Xeon E5-2690 v4 (14 core)
192 GBDDR4 ECC 2133 MHz RAM

= macierz dyskowa HDD: 7 TB

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej

BAZA LABORATORYJNA

Uniwersalna maszyna wytrzymatosciowa
INSTRON SATEC 1200 kN

= maksymalna sita £1200 kN
= skok sitownika £610 mm

= maksymalna szybkos$¢ badania
przy petnym obcigzeniu - 200 mm/min

I = maksymalna wysokos¢
przestrzeni roboczej - 2310 mm

\ = odlegtos¢ pomiedzy kolumnami - 873 mm

Wielofunkcyjna maszyna wytrzymatosciowa
do badan udarowych i statycznych

Badania udarowe:
= energia 7 kJ

= pomiar sity za pomocq specjalizowanego
sitomierza do obcigzen udarowych

= pomiar przemieszczen bijaka za pomocq
laserowego czujnika przemieszczen

Badania statyczne:
= ruch roboczy sitownika 2000 mm
= obcigzenie nominalne sitownika 100 kN

= przestrzen robocza pomiedzy
kolumnami - 1000 mm




Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

BAZA LABORATORYJNA

Maszyna wytrzymatosciowa do badan Serwoelektryczny uktad obcigzajqcy do badan
statycznych i dynamicznych INSTRON 8802 statycznych i dynamicznych model INSTRON 8862

.| = gtowica pomiarowa 250 kN
= szczeki hydrauliczne +300 kN

= gtowica pomiaru sit +100 kN

= dwukolumnowa rama o obcigzalnosci £250 kN
= serwoelektryczny uktad obcigzajgcy +100 kN
= maksymalna odlegtos¢ pomiedzy = ruch roboczy sitownika 50 mm

trawersq gérng a sitownikiem - 2375 mm = precyzyjny czujnik przemieszczen sitownika typu LVDT
= odlegtos¢ pomiedzy
kolumnami - 664 mm

= skok sitownika £125 mm

= zakres predkosci obcigzenia od 1 um/h do 350 mm/min

= maksymalna odlegtos¢ pomiedzy trawersq
goérngidolng 1975 mm

= odlegtosé pomiedzy kolumnami - 664 mm

= piec rurowy 3-strefowy, dzielony, 1000°C, z systemem
sterujgcym

= karta przetwarzania sygnatu sterowania termopar
do integracji w systemie sterujgcym serii Instron 8800

= ciegna wysokotemperaturowe 1000°C do testéw

Maszyna wytrzymatosciowa
ElectroForce 3330 Series Il Axial

= mozliwos¢ realizacji préb statycznych
na rozcigganie, Sciskanie oraz zginanie
3-i4-punktowe
= zakres obcigzen na rozcigganie
i $ciskanie: 3000 N
= elektryczny naped trawersy
= wymiary przestrzeni roboczej:
wysokos$¢ 500 mm, szerokos$¢ 450 mm
= bezstopniowa regulacja predkosci
w zakresie od 0,02 um/sdo 1 m/s

rozciggania i Sciskania przystosowane do chtodzenia
wodnego

i " zestaw uchwytow wysokotemperaturowych 1000°C

g dotestédw rozcigganiaisciskaniadla 3 rodzajéw prébek
o wymiarach mocowan: M8x1,25; M10x1,5i M12x1,75

= zestaw ekstensometru wysokotemperaturowego 1000°C

g " zestaw ekstensometru 2-osiowego: pomiar usrednionych

odksztatcen osiowych i odksztatcen poprzecznych

Wydziat
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Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

BAZA LABORATORYJNA

Twardosciomierz uniwersalny NEXUS 7000
firmy INNOVATEST EUROPE BV

= pomiar twardosci wg nastepujgcych metod: Vickers, Brinell, Rockwell
= zakres obcigzenia 1-250 kg

= odczyt wynikéw - wyswietlacz cyfrowy LCD

= gutomatyczna kontrola cyklu testéw

= kalkulator twardosci

= ztqcze komunikacji zkomputerem: USB, RS-232

= rozdzielczos$¢ - minimum 0,001 mm

= wgtebniki:
- Rockwella - stozek diamentowy 120°
- Brinella - kulka 2,5 mm; kulka 5 mm
- Vickersa - piramida diamentowa 136°

Elektromechaniczny uktad obciqgzajqgcy
KAPPA 50 DS

= mozliwos¢ realizacji préb statycznych,
petzania i relaksacji na rozcigganie,
sciskanie oraz zginanie 3-punktowe
z wykorzystaniem wideoekstensometru

= zakres obcigzen +50 kN

= wymiary przestrzeni roboczej: wysokos¢ 1490 mm,
szeroko$¢ 610 mm

= bezstopniowa regulacja predkosci w zakresie
0,001 mm/h do 100 mm/min

@ Wydziat
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Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

BAZA LABORATORYJNA

Mtot opadowy

Badania udarowe:
= energia 1 kJ

= pomiar sity za pomocg specjalizowanego sitomierza
do obcigzen udarowych

= pomiar przemieszczen bijaka za pomocq laserowego
czujnika przemieszczen

= pomiar predkosci bijaka za pomocq barier laserowych

= ré6zne rodzaje bijakow

= komputerowy system sterowania, akwizycji i obroébki
danych pomiarowych

Stanowisko do badan materiatéow przy duzych predkosciach odksztatcenia
(zmodyfikowany pret Hopkinsona)

= materiat pretéw pomiarowych: stal maraging V720, stal Cf53, aluminium, poliweglan

= dtugosc pretéw pomiarowych 2000 mm

= $rednica pretow pomiarowych od 10 do 60 mm

= ciSnienie w zbiorniku do 12 bar

= programowa regulacja cisnienia w zbiorniku za pomocg zaworu proporcjonalnego

= pociski o dtugosci 100, 150, 200, 250, 300 oraz 400 mm

= pomiar predkosci pocisku za pomocg barier laserowych

= programy do sterowania stanowiskiem oraz akwizycji i obrébki sygnatéw pomiarowych

Wydziat
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Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

Stanowisko do badania miekkich materiatéw
balistycznych na igtoodpornosé

= regulowana predkos$¢ wylotowa strzatek

= szybki system wymiany luf dopasowanych do strzatek
= laserowy celownik
= ci$nienie w zbiorniku do 6 bar

= programowa regulacja ci$nienia w zbiorniku
Za pomocq zaworu proporcjonalnego

= pomiar predkosci strzatki za pomocq barier laserowych

= tarcza z regulowanym potozeniem pionowym i poziomym
oraz z normowym podktadem z pianki neoprenowe;j

= skomputeryzowany uktad sterowania wyrzutnig pneumatyczng

BAZA LABORATORYJNA

Stanowisko do badania miekkich materiatéw balistycznych na nozo- i szpikulcoodpornosé

= badania zgodnie z normqg NIJ Standard-0115.00
,Stab Resistance of Personal Body Armor”

= noze typu PSDB/P1/A, PSDB/S1/G lub szpikulec

= pomiar predkosci penetratora za pomocq
barier laserowych

= skomputeryzowany uktad sterowania
stanowiskiem pomiarowym

Wielokanatowy system pomiarowy do badan w locie KAM-500 firmy ACRA Control

= osmiokanatowy modut ¢wieré mostka tensometrycznego 350 Ohm
typu KAD/ADC/109/C/QB3 z przetwornikiem A/D,
zasilaniem i uktadem kondycjonowania sygnatu

= o$miokanatowy modut petnego mostka tensometrycznego
typu KAD/ADC/109/C/S1 z zasilaniem i programowanym
wzmocnieniem

@ Wydziat
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= dwunastokanatowy modut dla czujnikéw ICP typu KAD/ADC/116/XXX modut GPS
i IRIG do generowania podstawy czasu rzeczywistego typu KAM/TCG/102/D

= sieciowy rejestrator z pamiecig CompactFlash typu NET/REC/001
= karta pamieci CompactFlash 64 GB typu DRE/CFM/007/64GB

= specjalizowane oprogramowanie DAS Studio do akwizycji danych
i zarzgdzania modutami typu SWP/DAS/003

= specjalizowane oprogramowanie GS Works 7 do wizualizacji i analizy danych
typu SWP/GSW/007
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BAZA LABORATORYJNA

Mostek tensometryczny ESAM Traveller Plus (zmodernizowany)
= pomiary odksztatcen za pomocq tensometréw elektrorezystancyjnych
w uktadzie ¢wieré-, pét- i petnego mostka - 24 kanaty pomiarowe
= pomiary przemieszczen za pomocg przetwornikow potencjometrycznych
= rejestracja sygnatéw napieciowych lub prgdowych z innych przetwornikéw

Mostek tensometryczny ESAM Traveller CF
= pomiary odksztatcen w uktadzie éwierc-,
pot- i petnego mostka - 32 kanaty pomiarowe

= akwizycja za pomocq 16-bitowych
przetwornikéw A/D

= zintegrowany modut do telemetrii (PCM)

= komunikacja z komputerem za pomocg
portu USB 2.0

= pamiec flash typu CF o pojemnosci 1 GB

= wyswietlacz LCD i klawiatura na panelu frontowym do programowania kanatéw
i wykonywania pomiaréw bez uzycia komputera

System optycznej dynamicznej analizy deformacji 3D ARAMIS

= 2 kamery o matrycy 4 min pikseli; czestotliwosc pracy kamer 50 obrazéw na sekunde przy petnej rozdzielczosci

= wejscie analogowe: liczba kanatéw 8; rozdzielczos¢ 16 bitow; zakres -10V do +10 V; czestotliwosé probkowania do 100 kHz

= wyjsécie analogowe: liczba kanatéw 4; rozdzielczos¢ 12 bitow; zakres 0 do +10 V; czestotliwos¢ do 500 Hz; wyzwalanie czasowe, analogowe, cyfrowe

= transfer danych - gigabit ethernet; komputer stacjonarny i przenosny do przetwarzania obrazu 3D; specjalistyczne oprogramowanie

= dwie lampy LED; sterowanie laserem i oswietleniem LED

= zakres pomiaru 3D od 50x50 mm2 do 1000x 1000 mm?2 Wydziat

Inzynierii Mechanicznej
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BAZA LABORATORYJNA

Oswietlenie laserowe CAVILUX HF

= 7rédto lasera o mocy 500 W

= czas trwania impulséw w zakresie minimum 100 ns do 10 ps
= generowanie pojedynczych impulséw i paczki impulséw

= czestotliwos¢ generowania impulséw do 200 kHz

= komunikacja z komputerem za pomocq ztqgcza USB

Szybka kamera V12 Vision Research

= jlo$¢ pikseli - 1280x800; szybkos$c skanowania przy petnej rozdzielczosci - 6315 obrazéw/s
= gtebia przetwornika - 12 bitéw; maksymalna predkos¢ migawki - 1 ps

= ztqcze sterowania i przesytu danych - Gigabit Ethernet; pamiec - 8 GB

= wyjscie video: PAL, NTSC, Component

= specjalistyczne oprogramowanie TEMA 3D

)

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej

ThermoW1SION 5C 4000 [in

Kamera termowizyjna SC 6000 firmy FLIR

= ilo$¢ pikseli - 640x512; gtebia przetwornika - 14 bitéw
= szybkos¢ skanowania przy petnej rozdzielczosci - 125 obrazéow/s
= ztqcze sterowania i przesytu danych - Gigabit Ethernet
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BAZA LABORATORYJNA

Wielokanatowy system do pomiaréw drgan i analizy modalnej

= 16 kanatéw wejsciowych (zrodta prgdowe dla czujnikéw drgan ICP)

= zakres czestotliwosci 0-25,6 kHz

= zasilanie: z baterii (5 godzin pracy) lub z zasilacza 10-32 VDC

= wytrzymata obudowa z zabezpieczeniem przed wptywem czynnikdéw atmosferycznych
= oprogramowanie do rejestracji danych i prowadzenia analizy modalnej

Wzmacniacz przebiegéw szybkozmiennych LTT 500 firmy Labortechnik Tasler

= 8 kanatéw pomiarowych

= galwaniczna izolacja wej$é; uktad wykrywania btedéw instalacji

= wejscie dla czujnikéw tensometrycznych, ICP(TEDS), tadunkowych, napiecia, prqgdu i rezystancji
= zakres napiec wejsciowych - od £1 pV do +150 V; pasmo przenoszenia - DC do 1 MHz

= zakres napiecia zasilajgcego przetworniki 0-20 'V

= zakres prgdu zasilajgcego przetworniki 0-100 mA

Rejestrator szybkich przebiegow LTT 24 (Labortechnik Tasler)

= obudowa na osiem kanatéw pomiarowych; probkowanie - 2 MHz na kanat
= rozdzielczos$¢ - 16 bitéw; pasmo przenoszenia - 1,7 MHz

= modut wejsciowy napieciowy - 4 szt.

= modut wejsciowy tensometryczny (¢wieré, pét i peten mostek) - 4 szt.

= modut wejsciowy (kondycjoner) dla czujnikéw ICP - 4 szt.

= interfejs przesytu danych - USB 2.0/USB 3.0

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej
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BAZA LABORATORYJNA

Mikrotomograf SkyScan 1174

= Zrédto promieniowania X: 20-50 kV, 10W

= detektor - 12 bitowa kamera rentgenowska

= matryca - 1280x1024; rozdzielczos¢ na piksel - 5 um

= maksymalna wysokos¢ probki - 50 mm

= maksymalna szerokos$¢ préobki - 30 mm

= mocowanie préobki z mozliwosciq obrotu o 360 stopni

= stolik pozycjonowania XY

= uktad chtodzenia do 40 K ponizej temperatury otoczenia

= przystawka do badan materiatowych przy rozcigganiu i Sciskaniu

SRYRCAR

Mikroskop metalograficzny XJL-17 DITTO

= gtowica: 3-okularowa z torem wizyjnym
dla aparatu cyfrowego lub kamery

= okulary szeroko-polowe: 10x, 16x i 20x
= obiektywy: 10x, 25x, 40x, 100x

= stolik mechaniczny o wielkosci 150x150 mm
zprzesuwem 15x15 mm

= system oswietlenia: halogenowe z regulowang sitq $wiatta

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej
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BAZA LABORATORYJNA
System do wideo analizy ruchu Noraxon MyoVideo Platformy pomiarowe BTS P6000
= dwie kamery FULHD 1080p Przyktadowe mozliwosci zastosowania: = pomiar sity stycznej oraz pionowej w jednym
= dwie kamery LED IR OptiTrak = analiza chodu, z czterech zakresow:
= czestotliwo$é¢ nagrania 100 fps = ocena funkcjonalna, f;gg m
= markery pasywne przyklejane * ocena ruchu w sporcie, +1000 N
= analiza postawy, +2000 N

= ocena wykonywanej techniki ruchu. . . L.
yKony J = 16-bitowa rozdzielczos¢

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej
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)

Zestaw inercyjny do analizy ruchu iSEN STT

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej

= 17 sensoréw IWS do rejestracji danych ruchowych 3D
W czasie rzeczywistym

= bezprzewodowy zasieg do 40 metrow

= czestotliwos¢ prébkowania 400 Hz

» mozliwosc rejestracji w dowolnym otoczeniu
= zakres zyroskopdw +2000 deg/s

= zakres akcelerometrow +16g

= zakres magnetometrow £1300 pT

= zakres pracy barometrow 300-1100 hPa

= kalibracja temperaturowa i wilgotnosciowa

= maksymalny czas pojedynczego badania 3,5h

BAZA LABORATORYJNA

Zestaw VR HTC VIVE Pro

= pole widzenia - 110°
= rozdzielczos¢ - 2880x1600
= czestotliwos$¢ odswiezania - 90 Hz

= wbudowane: akcelerometr, zyroskop, $ledzenie laserowe

Zestaw bezprzewodowy EMG

= czestotliwos¢ prébkowania do 4 kHz
= 24-bitowa rozdzielczos$é

= zakres sygnatéw wejsciowych
EMG +£24,000 pV

= CMRR =-100dB
= zintegrowany akcelerometr 16g
= 32 wyjscia analogowe

= dane z EMG oraz akcelerometru
(2000Hz/500Hz)



Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

BAZA LABORATORYJNA

Brama FINNLO MAXIMUM FT2

= mozliwos¢ wykonywania treningu, aktywacji miesni wykonujgc do 60 funkcjonalnych éwiczen
= mozliwos$¢ wyciskania na klatke piersiowq, barki

= plecy (drgzek do podciggania, wyciqgg gorny oraz dolny)

= mie$nie dwugtowe i czworogtowe ud

= miesnie przywodzicieli i odwodzicieli ud

= rozpietki

= biceps/ triceps

* migsnie brzucha Mozliwosci zastosowania:

= martwy ciqg = analiza aktywacji mie$ni w réznych fazach zmeczenia,
® przysiady = badania maksymalnej sity miesni w réznych stanach
= trening i aktywacja tydek obcigzenia organizmu.

Biodex Balance System SD

= trening stabilnosci posturalnej (¢wiczenie
specyficznych ruchow, strategii ruchowej)

MOTOmed viva2 - ergometr cyklocentryczny = trening kontroli motorycznej i propriocepcji
konriczyn gérnych i dolnych = trening rownowagi - przemieszczanie sie

- ) ] w obszarze limitéw stabilnosci
= mozliwosc¢ izolowanych ¢wiczen tylko konczyn

gornych albo tylko konczyn dolnych
lub jednoczesnie konczyn gérnych

i dolnych w dwoch kierunkach

(w przdd, w tyt)

= trening kontroli motorycznej - podgzanie
za ruchomym celem

= przenoszenie ciezaru ciata - ¢wiczenie
w ptaszczyznie czotowej i strzatkowej

= trening symetrii = procentowe obcigzanie kohczyn

- biofeedback w czasie rzeczywistym
dotyczgcy roztozenia ciezaru ciata

= obcigzenie ustalane zaleznie
lub niezaleznie od predkosci obrotu

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej
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Zestaw do analizy ruchu VICON

= system optyczny, bazujgcy na sledzeniu markerow

= analiza ruchu

= $ledzenie pojedynczych markeréw w przestrzeni
(zmiana wspodtrzednych)

= 10 kamer VICON Vantage V5
= czestotliwo$¢ 420 Hz przy 5 MP
= maksymalna czestotliwos¢ 2000 Hz

BAZA LABORATORYJNA

Zestaw VR Vive Pro Eye

= $ledzenie ruchu gatek ocznych

= rozdzielczos¢ 2880x 1600 pikseli

= przekgtna 2x3,5"

= czestotliwos¢ odswiezania 90 Hz

= czujniki: akcelerometr, zyroskop, $ledzenie laserowe

= Vive wireless adapter - catkowicie bezprzewodowa
komunikacja z jednostkg sterujgcg

Zestaw VR Vive Pro Eye

.

a

Bieznia HAMMER Q. VADIS 7.0

= moc silnika: 3,0 KM

= zakres predkosci: od 0,3 km/h do 22 km/h

= nachylenie: 0-12 % z doktadnosciq do 1 %

= wymiary pasa: 152 x 51 cm max.waga uzytkownika: 150 kg
= wbudowany czujnik tetna

=30 programoéw treningowych

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej

= mozliwos¢ ruchu 360 stopni
= mozliwos¢ chodu oraz biegu

= niezalezne $ledzenie gtowy i tutowia
dla zwiekszenia realizmu podczas pracy
w srodowisku wirtualne rzeczywistosci

= minimalne opdZnienia wazne do prawidtowych
odczuc podczas symulacji

= Sledzenie stép w celu okreslenia precyzyjnych ruchéw

= oprogramowanie umozliwiajqgce tqgczenie danych
z systemami graficznymi typu Unity/Unreal
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BAZA LABORATORYJNA

fNIRS - system do rejestracji aktywnosci mézgu

= technologia: spektroskopia fal ciggtych w bliskiej podczerwieni

= mozliwo$¢ pomiaru minimum: oksyhemoglobina, deoksyhemoglobina,
hemoglobina catkowita i wskaznik nasycenia tkanek

= liczba kanatéw: min. 8

= Zrodto Swiatta: diody emitujgce swiatto: 8x2 zakresy fal

= zakres wykorzystywanych fal musi obejmowac co najmniej: 760 nm oraz 850 nm
= zasilanie: wymienne akumulatory

= minimalny czas pracy bez tadowania: min 10 godzin

= czestotliwosc probkowania: minimum 50 Hz

= system musi zawiera¢ oprogramowanie umozliwiajgce wizualizacje pomiaru

» maksymalna waga urzqdzenia z baterig: 300 g

fNIRS - system do rejestracji natlenienia miesni Biodex System 4
= technologia: spektroskopia fal ciggtych w bliskiej podczerwieni = komplet akcesoriéw do oceny i treningu stawow:
z wykorzystaniem zmodyfikowane prawo Lamberta-Beera barkowego, tokciowego, nadgarstkowego,
= mozliwos$¢ pomiaréw minimum: oksyhemoglobina, biodrowego, kolanowego, skokowego
deoksyhemoglobina, hemoglobina catkowita oraz czynnosci funkcjonalnych
i wskaznik nasycenia tkanek = petny zakres pomiarowy (predkos¢, moment sity) (&
» zasilanie: wymienne akumulatory dla potrzeb oceny klinicznej i sportowej
= minimalny czas pracy bez tadowania: min. 6 godzin * mozliwosc oceny i treningu koordynacji

i propriocepcji (min. predkosc¢ ruchu

od 0,25 m/s, min. moment sity od 0,68 Nm)
= dynamometr elektryczny regulowany

w 3 ptaszczyznach

® liczba kanatéw: min. 8
= 7zrédto Swiatta: diody emitujgce $wiatto: 8x2 zakresy fal

= detektory: 2 fotodiody z zabezpieczeniem
przed wptywem $wiatta sztucznego

= wyjs$cie analogowo-cyfrowe do wspotpracy =| ‘-

= zakres wykorzystywanych fal musi obejmowac . .
z yrorzysty 4 us! ) systemu z EMG, systemami analizy ruchu

co najmniej 760 nm oraz 850 nm
= maksymalna waga urzgdzenia z bateriq: 220 g
= rozdzielczos¢: minimum 16 bit

= czestotliwos$¢ prébkowania:
minimum 50 Hz

= dopasowanie dystansu pomiedzy
optodami: 25-40 mm

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej
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BAZA LABORATORYJNA

System pomiarowy uPIV - Analysis

Experiment

= system do pomiaru wektoréw predkosci
na podstawie rejestracji ruchu czgstek
zawieszonych w ptynie

= laser dwuimpulsowy do pomiarow
anemometrii obrazowej pPIV

= kamera z mozliwosciq pracy w trybie
dual-frame do pomiaréw pPIV m 5%-1] [m 51

= optyka do prowadzenia pomiaréw pPIV - . - _-.

w S!(CI|I mIkI’O, przystosowana do pI’GCY ) ) ) a%a%aé -;-’ a a s-e;o_rb 2 l%:p%a“bav 9?,;0:,,'5-;,9-1\% oaa% oqfr,go ::l’ a{, a, :?‘_:'a‘_.,n ‘_bal{_o*o%anﬂr o%o‘%pﬁ B Oﬁr-‘%
z wiqzkq laserowqg 532 nm oraz dtugosciami fali

otrzymywanymi poprzez wykorzystanie

zjawiska fluorescencji rodamin

/ R ames | "
= program do akwizycji, zapisu i analizy [ - = i "

obrazéw i danych pPIV =

= jednostka sterujgca klasy tower

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej
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Drukarka Formlabs Form 3

= druk przy uzyciu technologii SLA (ang. Stereolithography)
wykorzystujgcej zywice fotopolimerowe

= technologia LFS (Low Force Stereolithography™),
ktéra zapewnia jeszcze wyzszq precyzje
wytwarzania przy zwiekszonej szybkosci druku

= obszar roboczy: 145x145%x185 mm
= wysokos$¢ warstwy: 25-300 um
= wielkos$¢ plamki lasera: 85 um

Instytut Mechaniki i Inzynierii Obliczeniowej

Drukarka Zortrax M200

= druk przy uzyciu technologii LPD (ang. Layer Plastic
Deposition) - technologia warstwowego
naktadania stopionego materiatu

= mozliwosc stosowania réznych filamentow
o $rednicy 1,75 mm

= obszar roboczy: 200x200x180 mm
= rozdzielczos¢ warstwy: 90-390 um
= minimalna grubos$¢ scian: 400 ym

Skaner F5 Mantis Vision

= rejestracja 4D (chmura punktéw rejestrowana
z czestotliwoscig 10 Hz, co pozwala
na rejestracje ruchu)

= pole widzenia (VxH): 38° x 44°

= odlegtos$¢ skanowaniaod 0,5do 4,5 m

= doktadnos¢ pojedynczej klatki - 0,5 mm

= szybkosc rejestracji - 500 000 punktéw sekunde
= maksymalny czas pojedynczej rejestracji- 1 h

Drukarka MakerBot Method X

= umozliwia drukowanie mi.in z tworzywa ABS,
w zamknietej komorze podgrzewanej do 100°C
= obszar roboczy 190x190x196 mm
pojedynczy ekstruder
= obszar roboczy 152x190x196 mm
podwojny ekstruder
= wysokos$¢ warstwy 20 - 400 um

= dzieki wykorzystaniu rozpuszczalnego
materiatu podporowego umozliwia
drukowanie skomplikowanych detali

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej
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Mikroskop Keyence VHX 6000

= rozdzielczos$¢ od 2 milionéw pikseli
do 18 milionéw pikseli

= funkcja HDR
= powiekszenie w zakresie 100-1000x

BAZA LABORATORYJNA

Zestaw do cyfrowej korelacji obrazu Dantec Q-400

= umozliwia pomiar odksztatcen i przemieszczen (2D-3D)
= umozliwia pomiar krzywizny detalu

= system sktada sie z:
- dwoch kamer 2 MPx 165 Hz
- dwodch soczewek 25 mm
- o$wietlenia regulowanym natezeniu oraz cieple

Drukarka Markforged Onyx Pro

Skaner 3D SHINING3D EinScan Pro HD

= umozliwia drukowanie elementéw wzmocnionych widknem = skaner charakteryzujqcy sie szybkoscig

ciggtym - szklanym, aramidowym przy pomocy technologii oraz wysokq rozdzielczosciq drobnych szczegotow

CFR (ang. Continuous Fiber Reinforcement)
= rozdzielczo$¢ warstwy: 100-200 pm
= obszar roboczy: 320x132x154 mm

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej

= umozliwia skanowanie ciemnych i metalowych obiektow
= posiada modutowq projekcje swiatta

= predkos¢ skanowania do 3 000 000 punktéw na sekunde
w trybie recznym oraz zmniejsza czas skanowania
w trybie statym o 0,5 sekundy na kazdq klatke

= zapewnia doktadnos¢ skanowania
do 0,045 mm w trybie recznego skanu HD,
do 0,1 mm w trybie recznego skanu szybkiego
i do 0,04 mm przy uzyciu Industrial Pack

= dzieki dodatkowej naktadce istnieje mozliwosé
skanowania w kolorze




Instytut Pojazdéw i Transportu

Dyrektor Instytutu
dr hab. inz. Mirostaw GIDLEWSKI, prof. WAT

tel.: +48 261839 565
e-mail: miroslaw.gidlewski@wat.edu.pl
https://iptwim.wat.edu.pl

TEMATYKA NAUKOWO-BADAWCZA

o Badania wtasciwosci zespotéw uktadu jezdnego pojazddw.

0 Ocena i doskonalenie konstrukcji ogumionych két jezdnych.

o Badania eksperymentalne i ocena wtasciwosci trakcyjnych pojazdow.

o Badania i rozwéj technologii automatyzacji pojazdéw, w tym bezzatogowych pojazdéw Igdowych (BPL).

o Modelowanie numeryczne i symulacje testéw zderzeniowych pojazdow.

o Badania silnikéw spalinowych i hybrydowych uktadéw napedowych.

o Zastosowanie metod inzynierii odwrotnej do identyfikacji deformacji obiektéw technicznych.

o Badanie paliw alternatywnych do zasilania silnikéw spalinowych oraz prace w zakresie wykorzystywania odnawialnych zrédet energii.
o Badania zespotéw pojazddw w ujemnej temperaturze.

o Badania urzqgdzen do magazynowania, transportowania i dystrybucji produktéw naftowych i paliw alternatywnych.
o Badania tribologiczne i wytrzymatosci zmeczeniowej nowych materiatéw konstrukcyjnych.

0 Zagadnienia laserowych metod obrébki i badan warstwy wierzchniej, oczyszczania bezstykowego.

o Badania nad doborem, zamiennoscig, unifikacjq i starzeniem ptynéw eksploatacyjnych.

o Badania eksperymentalne materiatow filtracyjnych powietrza wlotowego silnikéw spalinowych.

o Badania eksperymentalne cyklondw w zakresie wptywu parametréw geometrycznych i przeptywowych na efektywnosé ich dziatania.

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Pojazdéw i Transportu OFERTA PRAC
BADAWCZO-ROZWOJOWYCH

o Badania w akredytowanym przez Polskie Centrum Akredytacji Laboratorium Pojazdéw Mechanicznych (akredytacja PCA nr AB733
oraz w zakresie obronnosci i bezpieczenstwa 50/MON/2022).

o Badanie statycznych wtasciwosci ogumienia samochodowego, w tym: odpornosci na znoszenie boczne, sztywnosci kierunkowej, poslizgu w ztozonych
stanach obcigzen (znoszenie, hamowanie), okreslenie wymiaréw geometrycznych i parametréw masowych pojazdéw oraz charakterystyk zawieszenia.

o Badania dynamiczne uktadu jezdnego prowadzone w oparciu o stanowisko dwubebnowe i przyczepe dynamometryczng - pomiar sit
przenoszonych przez kota ogumione w trakcie toczenia ze znoszeniem bocznym i podczas hamowania, badanie wspdtpracy ogumienia
z nieréwnosciami drogi, pomiar wspoétczynnika przyczepnosci w funkcji poslizgu kota, pomiar nagrzewania powtoki opony.

o Badanie modelowe i eksperymentalne wtasciwosci trakcyjnych, obcigzeh dynamicznych i pojazdéw samochodowych
i ptynnosci jazdy pojazdéw samochodowych i ggsienicowych wozdéw bojowych, w tym narazenia cztowieka na drgania.

o Badanie i ocena dostepnosci, ergonomii i bezpieczenstwa srodkéw transportu indywidualnego, szczegdlnie z uwzglednieniem oséb
o szczegdlnych potrzebach jako uczestnikéw ruchu drogowego.

o Modernizacja i doskonalenie konstrukcji ggsienicowych wozéw bojowych oraz wybranych zespotéw pojazdéw specjalnych.

o Pomiar poziomu i widma hatasu wewnetrznego i zewnetrznego oraz narazenia cztowieka na drgania
w pojazdach nowoprojektowanych i modernizowanych.

o Pomiar naprezen (wykorzystanie tensometrii) wystepujgcych w wybranych weztach konstrukcji pojazdéw samochodowych
i ggsienicowych wozéw bojowych.
o Badania drgan podtoza wywotanych ruchem pojazdéw - identyfikacja pojazdéw.

© Badania zderzeniowe niechronionych uzytkownikéw ruchu drogowego z pojazdami oraz pasazerdw pojazdéw (w tym dzieci)
przy matych predkosciach jazdy. Modelowanie i badania symulacyjne zderzen pojazddw, ocena obcigzen dziatajgcych na uczestnikdéw zdarzenia.

o Wykonanie ekspertyz i analiz w zakresie rekonstrukcji zdarzen z udziatem srodkéw transportu drogowego (przy uzyciu zaawansowanych technik
symulacji komputerowej) oraz stanu technicznego pojazddw, jak réwniez jego elementdéw i zespotdow.

o Badania silnikow spalinowych na stanowiskach dynamometrycznych o mocy do 1250 kW, w tym pomiary: predkosci obrotowej, momentu
obrotowego, godzinowego zuzycia paliwa, sktadu oraz zadymienia spalin, szybkozmiennych przebiegdw cisnien, rozktadu temperatury
z wykorzystaniem pirometrow i kamer termowizyjnych, badania trwatos$ciowe silnikéw i ich zespotéw.

o Badanie pojazdéw i ich zespotéw w zakresie mechatroniki, diagnostyki silnikdw i uktadéw napedowych, uktadéw klimatyzacji,
uktadoéw zasilania, uktadéw filtracji powietrza dolotowego, drogowego zuzycia paliwa, wibroakustyki,
hatasu zewnetrznego i wewnetrznego, geometrii punktéw bazowych podwozia i nadwozia.

o Badania pojazdow elektrycznych i hybrydowych w warunkach drogowych i laboratoryjnych w zakresie bilansu energetycznego,
sprawnosci przetwarzania energii, zuzycia energii i paliwa, badania na stanowisku rolkowym - pojazdy o masie do 1000 kg w uktadzie do 6x6.

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej



OFERTA PRAC Instytut Pojazdéw i Transportu
BADAWCZO-ROZWOJOWYCH

o Badania wtasciwosci uzytkowych materiatéow konstrukcyjnych (sktadu chemicznego, mikrostruktury, twardosci, stereometrii powierzchni,
odpornosci na zuzycie w warunkach tarcia, badanie wtasciwosci zmeczeniowych, odpornosci na korozje).

o Skanowanie 3D obiektow przestrzennych z wykorzystaniem skanera oraz techniki fotogrametrycznej w szerokim zakresie wielkosci
mierzonych obiektow, ocena deformacji obiektéw uszkodzonych, ocena doktadnosci produkcji elementéw w stosunku do modelu CAD.

o Badania materiatéw filtracyjnych z wykorzystaniem licznika czgstek statych.
o Badanie paliw alternatywnych do zasilania silnikéw spalinowych oraz badania w zakresie wykorzystywania odnawialnych zrédet energii.
o Wytwarzanie przyrostowe (AM) prototypowych elementéw maszyn z wykorzystaniem precyzyjnego druku 3D w technologii SLA.

o Projektowanie, wykonanie i testowanie specjalistycznych urzgdzen do diagnozowania silnikéw i uktadéw napedowych pojazdéw
bedqgcych na wyposazeniu wojska.

o Projektowanie oraz wykonanie specjalistycznych urzgdzen do diagnozowania geometrii pojazdéw bedgcych na wyposazeniu wojska.
o Opracowanie konstrukcji porowatych tozysk $lizgowych nowej generacji.

o Badania modelowych weztéw tribologicznych, wtasciwosci warstwy wierzchniej i laserowych metod jej obrébki (w tym badania charakterystyk
micro/nano wtasciwosci mechanicznych i tribologicznych powierzchni, nosnosci i trwatosci samosmarownych tozysk slizgowych, twardosci
mechanicznych cienkich warstw metodg sklerometryczng, modutu Younga cienkich warstw, morfologii powierzchni w skali nano
oraz przyczepnosci powtok metodg zarysowania powierzchni).

o Testy tribologiczne na aparacie typu pin/ball on disc (ruch obrotowy i posuwisto-zwrotny), typu rolka klocek oraz na aparacie czterokulowym.
o Badania wtasciwosci powierzchniowych w uktadzie ciecz-ciato state, ciecz-gaz oraz ciecz-ciecz.
o Badania proceséw starzenia paliw i olejéw smarnych.

o Badania jakosciowe i ilosciowe ptyndw eksploatacyjnych (w tym badania widm FTIR (réwniez na mikroskopie IR), SAA,
badania mikroskopowe EPI i DIA, BF, DF, POL, DIC Nomarski, fluorescencja, interferometria).

o Badania kwalifikacyjne prototypéw sprzetu logistycznego przeznaczonego dla SZ na zgodnos¢ z wymaganiami ZTT.

o Precyzyjne spawanie, mikrospawanie, mikronapawanie i mikrociecie laserowe réznych stopéw metali w 2D oraz 3D z wykorzystaniem
nowoczesnych stanowisk laserowych - zastosowanie w inzynierii produkcji oraz naprawach elementéw maszyn i urzqdzen.

o Realizacja nowoczesnych proceséw oczyszczania bezstykowego, w tym ablacyjnego oczyszczania laserowego warstwy powierzchniowej,
mikro i nano obrébka laserowa elementéw maszyn i urzqdzen (oczyszczanie laserowe, teksturowanie).

o Procesy regeneracji elementéw maszyn i urzgdzen (napawanie tukowe TIG, napawanie metodqg PTA, napawanie laserowe, napawanie
przy uzyciu mikroplazmy, lutowanie twarde, napawanie tukowe MIG/MAG, natryskiwanie cieplne proszkami metalicznymi metodq gazowq).

o Badania laboratoryjne w zakresie odpornosci réznych warstw wierzchnich i powtok na zuzycie w warunkach tarcia,

testowanie elementéw maszyn i urzgdzen w komorze niskich temperatur.
Wydziat
Inzynierii Mechanicznej
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TEORIA | PRAKTYKA KSZTALCENIA
| EGZAMINOWANIA KIEROWCOW

Studia prowadzone sq przez Wojskowg Akademie Techniczng (Instytut Pojazdow
i Transportu WIM), Wojewddzki Osrodek Ruchu Drogowego
oraz Instytut Transportu Samochodowego.

Program studiéw tgczy dziedziny nauk technicznych (m.in. technika samochodowa,

mechanika ruchu, technika jazdy, analiza przebiegu wypadkdéw drogowych)
z naukami spotecznymi (psychologia, dydaktyka, prawo). W trakcie studiow
uczymy przede wszystkim jak wzorcowo ksztatci¢ kierowcéw, jak powinien
wyglgdad proces nadzoru szkolenia i egzaminowania, jak réwniez

jak indywidualizowa¢ podejscie do 0séb szkolonych.

Studia przeznaczone sq dla 0séb zainteresowanych bqdz zwigzanych zawodowo
z procesem szkolenia, egzaminowania kierowcéw, a takze szeroko pojetqg
problematykq bezpieczeAstwa ruchu drogowego, w tym oséb ze szczegdlnymi
potrzebami, bedgcymi uczestnikami ruchu drogowego.

Studia umozliwiajq rozwdj kariery zawodowej, realizacje potrzeb i obowigzkéw
podnoszenia kwalifikacji oséb zawodowo uczestniczgcych w procesie szkolenia
i egzaminowania kandydatéw na kierowcéw i kierowcdw, w tym instruktoréw
oraz egzaminatorow.

—_—

WYDZIAL
INFYHIERII MECHANICIMNE)

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej

STUDIA PODYPLOMOWE

BEZPIECZENSTWO RUCHU DROGOWEGO
| RZECZOZNAWSTWO SAMOCHODOWE

Studia prowadzone sq nieprzerwanie od 1998 roku
przez Wydziat Inzynierii Mechanicznej (wczesniej
Wydziat Mechaniczny) wspdlnie z Wydziatem
Samochodéw i Maszyn Roboczych Politechniki
Warszawskiej, Instytutem Transportu Samochodowego
oraz Stowarzyszeniem Rzeczoznawcow Techniki
Samochodowej i Ruchu Drogowego.

Program studiéw pozwala na uzyskanie aktualnej,
przydatnej wiedzy w zakresie:
= bezpieczenstwa ruchu drogowego,
= budowy i funkcjonowania wspétczesnych samochodéw,
= mechaniki ruchu pojazdéw w ztozonych krytycznych
sytuacjach drogowych,
= diagnostyki oraz zagadnien prawnych i techniczno-
-analitycznych zwigzanych z pracq biegtego,
= technik komputerowego wspomagania pracy rzeczoznawcy,
= podstaw opiniowania i opisu wypadku drogowego.




Instytut Pojazdow i Transportu

STUDIA PODYPLOMOWE
BUDOWA | EKSPLOATACJA ZARZADZANIE ZAOPATRYWANIEM, EKSPLOATACJA
BAZ PALIW | ZABEZPIECZENIEM MATERIALOWO-TECHNICZNYM W SZ
Studia niestacjonarne prowadzone sq od 2024 roku, trwajq Studia niestacjonarne prowadzone w Instytucie Pojazdéw i Transportu
dwa semestry (od pazdziernika do czerwca). Realizowane sq na zlecenie Ministra Obrony Narodowe;j.

w formie zjazdéw weekendowych (dwéch w miesiqeu). Stanowig element doskonalenia zawodowego zotnierzy zawodowych.

Przeznaczone sq dla specjalistow z obszaru eksploatacji
oraz zarzqdzania infrastrukturg paliwowq,
w tym gtéwnie bazami paliw.

Skierowane sqg do zotnierzy petnigcych stuzbe, bgdz przewidzianych do objecia
stanowisk w podsystemie zabezpieczenia materiatowo-technicznego wojsk
- jako studia rozszerzajgce wiedze i umiejetnosci oficeréw do samodzielnego

StUdliCl sq efektem wspotpracy WIM WAT oraz PERN S.A. planowania, kierowania i zarzgdzania systemem zaopatrywania, eksploatacjg
- spotki ZGqud?GJQCGJ strategiczng |nf|jostruktu rq energetycznq oraz zabezpieczeniem materiatowo-technicznym w stuzbach materiatowych
W POISce, arealizowane sg na pOdStClWIe ZGquteJ umowy na szczeblu operacyjno-taktycznym Sit Zbrojnych RP.

miedzy WAT a firmg PERN S.A. o prowadzeniu

studiéw podyplomowych. W toku studiéw uczestnicy sq zapoznawani z zarzgdzaniem w obszarze

zabezpieczenia materiatowo-technicznego wojsk i dziatania organéw
kierowania w Sitach Zbrojnych i Gospodarce Narodowej w tym zakresie.

Czesc zajec realizowana jest na terenie baz paliw firmy PERN S.A.

OFERTA SZKOLEN

= Szkolenia z zakresu obstugi i bezpieczehstwa uzytkowania pojazdéw elektrycznych i hybrydowych.

= Szkolenia z zakresu mechatronicznych uktadéw sterowania pojazddow.

= Szkolenia z zakresu diagnostyki i badan technicznych wspétczesnych pojazdéw samochodowych. .I

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej




Instytut Pojazdow i Transportu CENTRUM WIEDZY O DOSTEPNOSCI DO TRANSPORTU
| MOBILNOSCI OSOB O SZCZEGOLNYCH POTRZEBACH

CEL CENTRUM

= Opracowywanie i promowanie innowacyjnych rozwigzan produktéw i ustug zwiekszajgcych mobilnosc
i bezpieczenstwo oséb o szczegdlnych potrzebach w transporcie indywidualnym.

= Rozwijanie zagadnien projektowania uniwersalnego w obszarze transport indywidualny i mobilnos¢.

DZIALANIA CENTRUM
= Promowanie i upowszechnianie projektowania uniwersalnego.
= Wspdtpraca z otoczeniem spoteczno-gospodarczym.
= Szkolenie kadry akademickiej w zakresie projektowania uniwersalnego.

= Przygotowywanie i prowadzenie szkolen specjalistycznych dla oséb o szczegdlnych potrzebach
oraz otoczenia spoteczno-gospodarczego.

= Prowadzenie badan i analiz w zakresie dostosowywania srodkéw transportu indywidualnego
do potrzeb oséb o szczegdlnych potrzebach.

= Organizacja ogdélnopolskiej Konferencji Naukowo-Szkoleniowej
»,Mobilnos$¢ oséb o szczegdlnych potrzebach”.

= Prowadzenie ogélnopolskiego konkursu dla mtodziezy ze szkot srednich.

= Certyfikowanie produktéw, ustug i proceséw w zakresie dostepnosci do transportu
i mobilnosci oséb o szczegdlnych potrzebach.

PUNKT INFORMACYJNO-KONSULTACYJNY WAT
cwod.wim@wat.edu.pl +48 261839319

Eﬂ?g ug;sekie Rzeczpospolita Unia Europejska [N
) P€) ) . - Polska Europejski Fundusz Spoteczny *
Wiedza Edukacja Rozwéj *

Centrum powstato jako efekt realizacji projektu wspétfinansowanego ze srodkéw Unii Europejskiej
@ Wydziat z Europejskiego Funduszu Spotecznego w ramach Programu Operacyjnego Wiedza Edukacja Rozwdj
Inzynierii Mechanicznej na lata 2014-2020 (PO WER 2014-2020)


http://cwod.wim@wat.edu.pl

CENTRUM WIEDZY O DOSTEPNOSCI DO TRANSPORTU Instytut Pojazdow i Transportu
| MOBILNOSCI OSOB O SZCZEGOLNYCH POTRZEBACH

-

Pracownia dydaktyczna przystosowana do potrzeb oséb o szczegélnych potrzebach (OSP), Kombinezon starosci
w ktoérej prowadzone sq zajecia m.in. z projektowania uniwersalnego

i problematyki uzytkowania srodkéw transportu indywidualnego przez OSP

Inwalidzki elektryczny wozek terenowy

. Zajeiadydaktyczn dI ucznioéw szkoty ponadpodstaoej z dostepnosci Wydziat
srodkéw transportu indywidualnego organizowane w Centrum Wiedzy o Dostepnosci WAT Inzynierii Mechanicznej



Instytut Pojazdéw i Transportu

BAZA LABORATORYJNA

Wyposazenie do badan pojazdéw kotowych i ggsienicowych

Wyposazenie pomiarowe umozliwia realizacje badan elementéw
sktadowych waznych uktadéw szybkobieznych pojazdéw ggsienicowych:

= pomiaréw cech uktadu stabilizacji armaty czotgowej w warunkach
zréznicowanych wymuszen, pod kgtem podwyzszenia
prawdopodobienstwa trafienia celu (badania poligonowe),

= badania laboratoryjne podzespotow uktadow stabilizacji
nowoczesnego uzbrojenia nowowprowadzanych wozéw bojowych
(adaptacja do rozwigzan z pojazdow Borsuk, Gepard, NCzP,
nowy kotowy transporter opancerzony, inne).

Czotg T-72M1 przygotowany do badan stabilizacji armaty

Stanowiska do dynamicznych badan podzespotéw stabilizacji
wozow bojowych - stabilizator ,kierunek poziom”

Posiadane wyposazenie pozwala takze na realizacje ztozonych badan
szybkobieznych pojazdéw ggsienicowych m.in. w zakresie:

= pomiaru wtasnosci trakcyjnych (przyspieszanie, hamowanie, pokonywanie
przeszkdd terenowych itp.) oraz wyznaczenie obcigzen dynamicznych
dziatajgcych np. na kadtub pojazdu,

= wyznaczenie drgan i hatasu oraz dokonanie na tej podstawie oceny komfortu
pracy zatogi,

= oceny wytrzymatosci mechanicznej w obliczeniach numerycznych czotgu/platformy
ggsienicowej przy réoznych wariantach obcigzen dziatajgcych na kadtub (strzelanie
z armaty, wybuch miny przeciwdennej, atak z uzyciem bocznych tadunkdéw IED).

NPBWB Borsuk na MSPO Kielce 2019 [
- wspotudziat w opracowaniu projektu
koncepcyjnego, wstepnych zatozen
taktyczno-technicznych oraz analizy
techniczno-ekonomicznej

ERES, o = -
= s =

T my Bty - [re—
@ Wydziat Pomiar obcigzen dynamicznych kadtuba platformy Anders podczas strzelania (géra)
Inzynierii Mechanicznej oraz badanie procesu rozpedzania i hamowania czotgu leopard 2A4 (dét)



BAZA LABORATORYJNA

Gtowica wieloczujnikowa do pomiaru obcigzen bieznika w styku opony z drogq

Gtowica podczas pomiaru
1 sit obcigzajgcych wystepy
bieznika opony
wielkogabarytowej

Do podstawowych zalet gtowicy wieloczujnikowej zalicza sie:

= mozliwos¢ dokonywania jednoczesnego pomiaru obcigzen wystepdw bieznika w trzech
wzajemnie prostopadtych kierunkach,

= uniwersalnos¢ konstrukcji gtowicy, ktorg przygotowano do pomiaréw quasi-statycznych
(opony samochodéw osobowych, dostawczych, ciezarowych i pojazdéw specjalnych)
i dynamicznych (do predkosci 120 km/h),

= uzyskanie mozliwosci rozpoznania szczegdtowego wspdétpracy bieznika opony z nawierzchnig
drogi, w ztoZzonych stanach obcigzen (na przyktad, koto toczone w obecnosci sity bocznej
i momentu hamowania).

Wyniki pomiaréw byty wykorzystywane przez producentéw opon i liczne instytucje naukowe do:
= oceny wtasciwosci konstrukcji prototypowych opon,
= wptywu zmian w budowie opon i doborze ogumienia do pojazddw,
= badan symulacyjnych ruchu pojazdéw,
= prognozowania trwatosci opon i ich przebiegu.
Konstrukcja gtowicy zostata nagrodzona w 2009 roku, srebrnym medalem Brussels Innova.

Gtowica pomiarowa obciqgzen kota jezdnego CL16

Instytut Pojazdéw i Transportu

Stanowisko do badan statycznych ogumienia

— v o —
H i

Opona 14.00R20 odksztatcona
podczas badan charakterystyki
sprezystosci promieniowej
Konstrukcja stanowiska do badan statycznych ogumienia
zapewnia realizacje szerokiego zakresu zmian warunkéw
badan, aw tym:
= obcigzenie normalne kota - do 50 kN,
= obcigzenie wzdtuzne/boczne kota - do 40 kN,
= kgt znoszenia kota - dowolne ustawienie kota od O do + 90°.
Zastosowany uktad pomiarowy oraz metodyki pomiaru
umozliwiajg wyznaczenie kilku charakterystyk ogumienia,
wsrod ktorych wymienié nalezy:
= charakterystyki sprezystosci kierunkowej (promieniowe;,
bocznej i obwodowej),
= charakterystyki odpornosci na znoszenie boczne
w warunkach ,czystego znoszenia bocznego’,
= odpornosci na znoszenie boczne kota toczonego
z pochyleniem,
= rozktad sit obcigzajgcych wystepy bieznika
oraz $lad styku opony z drogg.

Do gtéwnych zalet zestawu czujnikdéw przeznaczonych do montowania na piastach két mozna zaliczy¢
synchroniczny pomiar w przestrzennym uktadzie kartezjanskim trzech osi wspoétrzednych szesciu
wielkosci: Fx, Fy, Fz, Mx, My, Mz (patrz rysunek). Jego gtéwnym przeznaczeniem jest pomiar obcigzen
dziatajgcych na koto jezdne samochodu z ograniczeniem wartosci sit i momentéw odpowiednio wartosci
F=40kN iM =6 kN-m. Ponadto moze by¢ uzyty do okreslenia sit i momentéw w weztach

4 maszyn roboczych, urzgdzen skrawajgcych, ramionach robotoéw itp.
; Wydziat
Inzynierii Mechanicznej

Zestaw czujnikéw pozwalajqcy na jednoczesny pomiar sit
i momentow obcigzajqcych koto jezdne



Instytut Pojazdéw i Transportu

Zasadniczym elementem stacji jest hamownia z zamontowanymi
dwoma hamulcami elektrowirowymi Frenelsa FF16 -
maksymalnym momencie hamujgcym 3300 [Nm]. Rama hamowni
zostata zintegrowana z ramg kontenera w standardzie 20ft
(dtugosc normatywna, zgodnie z normqg ISO 1496, naroza
kontenerowe zgodnie z normq 1ISO1161).

BAZA LABORATORYJNA

Przyczepa dynamometryczna

Przyczepa dynamometryczna podczas pomiaréw drogowych
i badan laboratoryjnych
Przyczepa umozliwia badanie opon w szerokim zakresie zmian jego rozmiardw, poczynajgc
od opon samochodéw dostawczych a kohczgc na wielkogabarytowych oponach samochodéw
ciezarowych duzej tadownosci. Mozliwe jest badanie kot w uktadzie pojedynczym,
jak i két blizniaczych w warunkach drogowych i laboratoryjnych w nastepujgcym zakresie
zmian wymuszen:

= kgta znoszenia od O do 12°

= momentu hamowania kota - do petnego zablokowania kota,

= obcigzenia normalnego kota od 3,5 kN do 40 kN,

= predkosci toczenia kota od 20 km/h do 200 km/h.

Stanowisko dwubebnowe

Stanowisko dwubebnowe sktada sie z uktadu napedowego (silnik elektryczny i przektadnia), na ktérego
koncu znajdujq sie dwa bebny o $rednicy 2 m. Ich gtadkie stalowe bieznie sq tak rozstawione, ze mozliwe
jest dokonywanie badan bardzo zréznicowanych obiektéw - od miejskich samochodéw osobowych

. po pojazdy ciezarowe. Jest to zaletq tego stanowiska, poniewaz mozliwe jest réwnoczesne badanie

Stanowisko dwubebnowe podczas pomiaréow

wzajemnego oddziatywania ogumienia z konkretnym pojazdem (realizowano takze badania
nowoczesnych zawieszen wielodrgzkowych). Kolejnym atutem stanowiska jest znajdujgcy sie
pod pomostem uktad nawiewu powietrza. Zapewnia on nadmuch powietrza na badany obiekt (kota)

(z ustawiong przyczepq dynamometryczng 2 intensywnosciqg odpowiadajgcg predkosci jazdy samochodu (do 200 km/h).

i badanym pojazdem)
@ Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



BAZA LABORATORYJNA

Pracownia systemu VR do nauki budowy i eksploatacji pojazdéw wojskowych

System VR umozliwia nauke
szczego6towej budowy i eksploatacji
wybranych pojazdéw wojskowych
zwyszczegoblnieniem ich
poszczegoblnych uktadow i zespotow.

Manipulator operatora |+
- systemu VR -

Widok ogdlnej budowy uktadu napedowego KTO w systemie VR

Stanowisko pracy kierowcy KTO
w systemie wirtualnej rzeczywistosci

Wyposazenie do badan pojazdow

Analizator Sirius wraz z oprogramowaniem Dewesoft X3 umozliwiajg:
= komunikacje z magistralg CAN pojazdu,
= w konfiguracji z dedykowanym komputerem obstuge specjalizowanego uktadu IMU
(GPS, akcelerometr i zyroskop).
System posiada wbudowane procedury do testéw z grupy ,automotive”:
= wyznaczanie drogi hamowania ECE13H; FMVSS 135,
= pomiar hatasu drogowego ISO 362, UNECE R51.02, SAE J1470,
= badanie kierowalnosci ISO3888-2 ,test tosia”, ISO7401 Step steer,
= pomiary czasu reakcji, ocena komfortu, analizy sygnatéw dynamicznych,
= testowanie akumulatoréw, falownikéw i silnika elektrycznego.

GPE'GLONASS

D5 -WaPs-Display anfenna

Brake pedal | pe-imuz
foree :

FEIRILS

Brake linp
temipara e

iAW

zestawu firmy Dewesoft

Mozliwosci pomiaru i analizy

Instytut Pojazdéw i Transportu

Skaner reczny Artec Eva 3D

Jest to skaner optyczny, reczny, z mozliwoscig montazu
na statywie, manipulatorze itp. Nie wymaga on
specjalnego przygotowania obiektu do skanowania
(nanoszenia markerdw, matowienia powierzchni).

Obrazy wykonywane sg z maksymalng rozdzielczoscig
skanowania rowng 0,5 mm. Utworzone skany mogq by¢
eksportowane do programéw CAD i innych.

Skaner zastosowano m.in. do badania deformacji
nadwozia samochodu po wypadku, tworzenia

modelu CAD tarczy i obreczy kota jezdnego,
kopiowania i prototypowania przedmiotéw 3D

oraz inzynierii odwrotne;j.

Wykorzystanie skanera
optycznego do pomiaru
réznicowego deformacji
nadwozia

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Pojazdéw i Transportu

Stanowisko do badania przemieszczen i obcigzen cztowieka podczas zderzen z matq predkosciq

Konstrukcja stanowiska pozwala
na badania obcigzen dziatajgcych
na cztowieka (czesci jego ciata jak
gtowa, szyja, nogi, rece) podczas
zderzenia czotowego, skosnego,
bocznego i tylnego. Wyrdéznia sie
takze uniwersalnosciq, dzieki ktorej
mozliwe jest badanie réznych rozwiqzan konstruk-
cyjnych i wiasnosci istotnych dla bezpieczenstwa G o
takich jak: o e
» pasy bezpieczenstwa (od dwu- do szesciopunkt.), R
= wptyw uksztattowania siedziska na zakres
przemieszczen czesci ciata cztowieka,
= wptyw niewtasciwie ustawionego oparcia fotela
oraz nieprawidtowo dobranej wysokosci
kotwiczenia paséw bezpieczenstwa,
= ocena urzqgdzen przytrzymujqgcych dzieci (np. foteliki samochodowe) itp.
Waznym jest takze mozliwos$¢ ksztattowania i powtarzalnosé realizacji hamowania
ruchu woézka poprzez pochtaniacz energii pozwalajgcy na imitacje réznych obcigzen
podczas zatrzymania ruchu obiektu (maksymalna predkosc uderzenia wynosi
18 km/h). Opdznienie fotela okreslane jest przez rejestrator ACCINO, ktory stanowi
uktad pomiarowy z wtasnym zrédtem zasilania. W trakcie uderzenia rejestrowane sg
przyspieszenia z akcelerometréw umieszczonych na poszczegdlnych czesciach ciata
oraz wartos¢ sity z jakq oddziatuje tasma pasa na obiekt badan.

BAZA LABORATORYJNA

' Elektryczny pojazd badawczy Zefir 1 UTV
z uktadem napedowym o mocy 6 kW.
Stanowi platforme do badan dynamiki

zautomatyzowanych. Jest wyposazony
w specjalistyczne uktady automatyzacji
procesu sterowania oraz niezbedne
systemy i uktady pomiarowe.

Kamera Stereolabs Zed 2i

Wykorzystnie mery Zed 2i do badan algorytmdéw sztucznej inteligencji
do identyfikacji i sledzenia przeszkéd w otoczeniu pojazdu

Lidar Ouster OS1

Lidar Ouster OS1 - jest zamontowany na pojezdzie badawczym
Zefir 1 jako gtéwny czujnik uktadu percepcji otoczenia systemu
automatyzacji jazdy. Obszar jego obserwacji to 360° generuje

32 wigzki w kierunku wertykalnym. Lidar moze by¢ wykorzystany
do analizy otoczenia pojazdu, mapowania 3D, lokalizacji pojazdu
i badania implementacji réznych algorytméw m. in. SLAM.

©

Wizualizacji wynikéw mapowania terenu
w ramach testéw implementacji algorytmu
Wydziat SLAM z wykorzystaniem lidaru OS1

Inzynierii Mechanicznej

Stereolabs Zed 2i - kamera stereoskopowa
wyposazona w dwie kamery 4MP.
Umozliwia prowadzenie badan i analiz
w zakresie percepcji otoczenia, uczenia
maszynowego, interakcji cztowieka

z pojazdem zautomatyzowanym

i mapowania 3D. Posiada szerokokgtne
pole obserwacji (120°), wbudowane
IMU, barometr i magnetometr.
Wykorzystywana do fuzji sensorycznej
(tgczne z LiDarem OS1) uktadu percepcji
otoczenia.




Instytut Pojazdéw i Transportu

BAZA LABORATORYJNA

Stanowisko do badan maszyn wirnikowych

| Stanowisko badawczo-edukacyjne przeznaczone jest do symulacji

| uszkodzen i badan zwigzanych z diagnostykg maszyn wirnikowych.
Umozliwia badania przy réznych predkosciach obrotowych watu,
wprowadzenie obcigzenia momentem skrecajgcym i zginajgcym,
symulacje uszkodzen tozysk, niewyréwnowazenia, braku osiowosci
oraz uszkodzen przektadni.

Naped stanowiska jest realizowany za pomocg dwdch silnikow tréj-
fazowych z reduktorem (jeden pracujqcy jako naped, drugi jako
obcigzenie). Stanowisko umozliwia petng rejestracje danych oraz
diagnostyke stanu poprzez liczne wykresy (m.in. przebieg czasowy,
widmo, widmo rzednych, widmo obwiedni, trend, wykres synoptyczny).

e

Zestaw do badania silnika tréjfazowego pierscieniowego

Stanowisko do badania silnikéw tréjfazowych pierscieniowych pozwala na zapoznanie sie studentéw
z silnikami elektrycznymi, coraz powszechniej wykorzystywanymi w zespotach napedowych samochodéw.

Jego charakterystyczng cechg jest wyposazenie w mierniki momentu obrotowego oraz wzajemne
dopasowanie wszystkich elementéw.

Stanowisko umozliwia:

* modelowanie dziatania i zjawisk wystepujgcych w silnikach napedowych pojazdéw z napedem

elektrycznym i hybrydowym, )
= wyznaczanie charakterystyk mechaniczno-elektrycznych maszyn elektrycznych. L Wydzm’{ Q
Inzynierii Mechanicznej




Instytut Pojazddéw i Transportu

Mikro i nanotester CETR UNMT

i sklerometryczng

ordéznej geometrii

(skojarzenie trzpien/kula - ptaszczyzna)

temperatury otoczenia i wilgotnosci, emisji akustycznej, rezystancji elektrycznej

BAZA LABORATORYJNA

= kompleksowa ocena wtasciwosci mechanicznych i tribologicznych materiatéw konstrukcyjnych oraz cieczy smarujgcych
8 = badanie modutu sprezystosci oraz twardosci w skali nano-, mikro- i makro metodami tradycyjnymi, metodq instrumentalng

[ = ocena odpornosci na zarysowanie oraz przyczepnosci powtok metodg zarysowania (scratch test) z wykorzystaniem wgtebnikow

= badania tribologiczne w ruchu obrotowym przy predkosci obrotowej od 1 do 1000 obr/min (skojarzenie trzpien/kula-tarcza)
= badania tribologiczne w ruchu posuwisto-zwrotnym przy skoku od 0,1 do 25 mm i czestotliwosci od 0,1 do 25 Hz

= rejestracja: przemieszczen (X,Y,Z), sity tarcia i sity normalnej (trzy czujniki pokrywajgce zakres od 0,001 do 200 N),

Stanowisko do badania porowatych tozysk slizgowych P£S-01

= ocena nosnosci i trwatosci poprzecznych samosmarownych porowatych tozysk slizgowych
= jednoczesne badanie do 16 fozysk state lub skokowo zmieniane obcigzenie w zakresie
od 100 do 3200 N

= predkosc obrotowa do 1500 obr/min
= praca w trybie sterowania recznego i automatycznego
= rejestracja momentu tarcia oraz temperatury pracy tozysk

Tribotester rolka-klocek T-05

= ocena wtasnosci smarnych smaréw plastycznych i statych oraz olejow smarowych

= ocena odpornosci na zuzycie oraz wspoétczynnika tarcia metali, tworzyw sztucznych i ceramik

= ocena odpornosci na zacieranie

= tarcie $lizgowe suche i ze smarowaniem (mozliwos$¢ podgrzania srodka
smarnego do max. 150°C)

= styk skoncentrowany (liniowy) lub roztozony

* ruch obrotowy lub obrotowo-zwrotny (do 90°) z mozliwoscig regulacji
predkosci poslizgu w zakresie od 0,037 do 5,5 m/s oraz amplitudy

= obcigzenie stykudo 3150 N

= rejestracja liczby obrotéw, predkosci obrotowej, zuzycia liniowego,
sity tarcia oraz temperatury (probki i sSrodka smarnego)

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej

Tribotester trzpien/kula-tarcza T-11

[
o =

= ocena odpornosci na zuzycie oraz
wspoétczynnika tarcia materiatéw
konstrukcyjnych

= tarcie $lizgowe suche i ze smarowaniem

= badanie w temperaturze do 300°C
w komorze z regulacjg atmosfery tarcia

= styk skoncentrowany punktowy (kula-
-tarcza) lub roztozony (trzpien-tarcza)

= predkosc¢ poslizgudo 1 m/s

= obcigzenie styku do 50 N

= rejestracja liczby obrotow, predkosci
obrotowej, zuzycia liniowego, sity tarcia
oraz temperatury probki



Instytut Pojazdéw i Transportu

BAZA LABORATORYJNA

Spektrometr FTIR Nicolet iS10 z mikroskopem FTIR

= analiza jako$ciowa i ilosciowa ptyndw eksploatacyjnych w stanie Swiezym i starzonym

= badanie zawartosci estrow metylowych kwaséw ttuszczowych w oleju napedowym wg PN-EN 14078

= zakres spektralny od 350 do 7800 cm™ | max. rozdzielczo$¢ optyczna 0,4 cm™?

= max. szybko$¢ skanowania 40 skandw/s przy 16 cm™ | technika transmisyjna i odbiciowa | mikroskop FTIR Continuum

= przystawka do catkowitego wewnetrznego odbicia ATR (krysztat ZnSe)

= przystawka Pearl Unit Blue posiadajgca cele pomiarowq z klinowymi okienkami ZnSe do badania starzonych ptynéw
eksploatacyjnych (paliw, biopaliw, olejéw smarnych, smardw, ptynéw chodzgcych, ptynéw hamulcowych itp.)

= przystawka Smart iTX Optical Base do badania ptynéw eksploatacyjnych, przylegajgcych produktow
ich starzenia, miekkich prébek statych, folii, past i prébek cieczy bez koniecznosci ich przygotowania

= oprogramowanie do analizy widm Omnic oraz TQ Analyst

Automatyczny aparat do badania Mikroskop optyczny Nikon Eclipse LV 100D z przystawkq do badania procesu krystalizacji
stabilnosci oksydacyjnej PetroOXY

- .
A
:

= obserwacje w swietle przechodzgcym i odbitym

= techniki jasnego i ciemnego pola, $wiatta spolaryzowanego, kontrastu fazowego
DIC Nomarskiego, fluorescencji oraz prgzkéw interferencyjnych

= oswietlacze uniwersalne DIA i EPl oraz INTENSILIGHT C-HGFI

= zmotoryzowany stolik skanujqgcy Prior ProScan H1P1

= przystawka LTS 120 do badan przebiegu procesu krystalizacji ptynéw eksploatacyjnych
w zakresie od -30°C do 120°C z programowalng szybkoscig schtadzania w zakresie od 0,1°C/min do 10,0°C/min,
bez zaburzen zwigzanych ze szronieniem, z oprogramowaniem Linksys 32 V5.8 umozliwiajgcym rejestracje zmian
wartosci temperatury préobki badanego ptynu eksploatacyjnego z doktadnoscig +0,1°C

= nasadka trinokularowa, obiektywy 2.5x, 5%, 10x, 20x, 50x, 100x, 150x%

= badanie stabilnos’cj oksydacyjnej olejc’)wl = kamera cyfrowa Nikon DS-5M z interfejsem DS-1U | oprogramowanie do analizy obrazu NIS-AR 3.0
napedowych i estréw metylowych kwasow

ttuszczowych oraz ich mieszanin w matej
skaliwg PN-EN 16091

Stanowisko do badania wtasciwosci niskotemperaturowych ptynow eksploatacyjnych

= badanie stabilnoéci oksydacyijnej olejow = tester CPP 97-2 do badania temperatury metnienia, zablokowania zimnego filtru
smarnych wg wtasnej metodyki oraz ptyniecia | kriostat CC 180 o zakresie temperatury od -80°C do 100°C
= objetoéé prébki do badania 5 cm? = pomiar temperatury metnienia wg PN-1SO 3015 (akredytacja PCA nr AB 733

oraz OiB nr 50/MON/2022) oleju napedowego, biopaliw i ich mieszanin
oraz olejow smarnych w zakresie od -40°C do 10°C
= pomiar temperatury zablokowania zimnego filtru wg PN-EN 116 (akredytacja PCA

= gutomatyczne napetnianie komory
testowej tlenemii jej opréznianie
= programowalna temperatura badania

7 zakresu od 120 do 150°C nr AB 733 oraz OiB nr 50/MON/2022) oleju napedowego, estrow metylowych kwaséw ttuszczowych
7 doktadnosciq 0,1°C i ich mieszanin, lekkich olejéw opatowych oraz olejéw smarnych w zakresie od -45°C do 15°C

= cisnienie poczgtkowe tlenu w komorze = pomiar tt?mperatury ptyniecia wg PN-EN ISO 3016 ptynéw eksploatacyjnych Wydziat
testowej 700 kPa w zakresie od -42°C do 15°C Inzynierii Mechanicznej
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Stanowiska dynamometryczne do badan silnikéw spalinowych
g ¥ -

bl | {

= zakres predkosci obrotowej n = (0-4000) min~* doktadnos$é £1 min™*

= zakres momentu obrotowego M, = (0-700) kN-m, doktadnos$¢ £1 N-m

= stanowiska wyposazone we wtasny zamkniety uktad chtodzenia wody
o mocy 2,5 MW

= kabina dzwiekochtonna zabezpieczajgca personel przed hatasem

= instalacja paliwowa, doprowadzenia powietrza i odprowadzenia spalin

= pomiar temperatury spalin w poszczegdlnych uktadach silnika
od -50°C do 1100°C z doktadnosciq +1°C

Stanowisko przystosowane do wspoétpracy z:
= dymomierzem optycznym AVL Opacimetr 4390,
= wagq paliwowg AVL 733S Fuel Balance,
= analizatorem spalin AVL CEBII - pomiar stezenia: dwutlenek wegla,
weglowodory, tlenek wegla, tlenki azotu, tlen.

Obszary zastosowania:
= wyznaczanie charakterystyk silnikéw spalinowych,
= badania rozwojowe silnikdw spalinowych,
= badania wptywu paliw alternatywnych i biopaliw
na parametry silnikéw i sktad spalin.

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej

BAZA LABORATORYJNA

Stanowisko dynamometryczne w wykonaniu Ex do badania silnikéw zasilanych CNG
- : o - o 3

Stanowisko dynamometryczne w wykonaniu Ex (iskrobezpieczenstwo) jest przezna-
czone do badania silnikdw spalinowych wyposazonych w instalacje zasilania paliwami
gazowymi takimi jak CNG, LNG, LPG, HCNG, biometan, gazy koksownicze,
gazy syntetyczne, paliwa wodorowe.
Stanowisko zabudowane jest w iskrobezpiecznej kabinie, wyposazonej w specjalistyczng
instalacje wykrywania gazéw palnych, pozaru oraz wspoétdziatajgcy z nig system wenty-
lacji do usuwania gazéw wybuchowych w przypadku ich wykrycia. Stanowisko posiada
wtasny magazyn gazéw oraz wyposazone jest w nowoczesng aparature pomiarowg.
Obszary zastosowania:

= wyznaczanie charakterystyk silnikdw spalinowych,

= badania rozwojowe silnikéw spalinowych,

= badania wptywu paliw alternatywnych i biopaliw na parametry silnikéw i sktad spalin.




BAZA LABORATORYJNA

Skaner optyczny 3D ATOS IIE z systemem fotogrametrycznym TRITOP

= gtowica skanujgca z 4 polami pomiarowymi: 20x72x55 mm,
250%x200%x200 mm, 500x400x400 mm, 1000x800x800 mm
oznaczenie wzorca - CC20/500/D08867

= oprogramowanie pomiarowe GOM Atos v. 7.5 oraz oprogramowanie
inspekcyjne GOM Inspect v8

= zestaw punktéw referencyjnych i certyfikowanych wzorcéw dtugosci
w zakresie od 500 do 5000 mm

= krzyz z punktami kodowanymi i niekodowanymi
= system mobilny - przystosowany do transportu samochodem

Obszary zastosowania:

= bezstykowa i niezalezna od materiatu digitalizacja 3D dowolnych
przedmiotoéw, takich jak elementy odlewane, pojazdy, pétprodukty,
modele czy formy,

= tworzenie modeli STL lub CAD,

= przejmowanie modyfikacji modeli do CAD,

= poréwnania wartosci nominalnych i rzeczywistych miedzy pomiarem
i danymi numerycznymi (model CAD, chmury punktéw lub dane STL),

= kontrola jakosci, np. przy pomiarach odksztatcen, btedéw wykonawczych
i sprezynowania,

= weryfikacja doktadnosci wzajemnego dopasowania elementéw
poprzez wirtualny montaz w oprogramowaniu,

= tworzenie danych sterowania (na powierzchniach krzywokresinych
lub wielobokach) do wytwarzania lub kopiowania wyrobéw na centrach
obrébczych CNC (np. frezarkach) i systemach Rapid-Prototyping.

Instytut Pojazdéw i Transportu

Analizator stanu technicznego maszyn EMERSON CSI 2130 - analizator drgan

= dwukanatowy pomiar drgan z wykorzystaniem rejestratora przenosnego

= |laserowy pomiar predkosci obrotowej

= 2 czujniki przyspieszeh mocowane z wykorzystaniem magneséw neodymowych
lub przyklejanych podktadek montazowych Defektoskop elektroniczny

= automatyczny wybor zakresu dla utrzymania optymalnej dynamiki;
16-bitowy konwerter A/C o zakresie dynamicznym 96 dB (powyzej 120 dB
w typowych zastosowaniach w razie sprzezenia z catkowaniem analogowym)

= zasilanie sieciowe i bateryjne

= oprogramowanie diagnostyczne AMS Machinery Health Manager wersja Silver

Obszary zastosowania:
= zaawansowana analiza drgan,
= analiza Cross Chanel,
= analiza przebiegéw Transient,
= dynamiczne wywazanie elementéw wirujgcych,
= [aserowe osiowanie watéw napedowych,
= monitorowanie stanu silnikéw elektrycznych:
- $ledzenie predkosci obrotowe;j,
- testy uderzeniowe (w czasie pracy maszyny i na postoju),
- praca na wybiegu (rejestracja piku szczytowego oraz amplitudy/fazy).

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej
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Wyposazenie do pomiaréw sktadu i zadymienia spalin z silnikéw spalinowych

= pomiar chwilowego zadymienia spalin
zsilnikéw o Z1i ZS

= zakres pomiarowy - (0,001-10,0) m™*

= doktadnos$¢ pomiaru - 0,001 m™?

= zgodny z wymaganiami Regulaminu
nr 24 EKG ONZ, Dyrektywa 2005/21/WE

= zestaw pieciu wzorcowanych filtréow
kalibracyjnych

= ogrzewana droga gazowd

= komputerowa rejestracja wynikéw pomiarow

I 8 Obszary zastosowania:
= badania rozwojowe silnikéw spalinowych,
= badania wptywu paliw alternatywnych
i biopaliw na parametry silnikéw i sktad spalin,
= badania sprawnosci energetycznej
przetwarzania paliw,
= pomiar chwilowego zadymienia spalin
zsilnikéw o Z1i ZS,
= pomiar chwilowego stezenia sktadnikéw
gazowych spalin z silnikéw o Z1i ZS,
= pomiar chwilowego stezenia sktadnikéw
gazowych spalin z silnikéw o Z1i ZS,
= zakresy pomiarowe:
- CO, (0-23)%, analizator NDIR
- THC (0-2200) ppm, analizator FID
- CO (0-11000) ppm, analizator NDIR
- NO, (0-6000) ppm analizator CLD
- 0, (0-21)% wynikéw pomiarow,
analizator PMD,
= ogrzewana droga gazowa,
= filtr wstepny czqgstek statych.

Dymomierz optyczny Opacimeter 439

* Analizator ;pzzlin CEBII

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej

BAZA LABORATORYJNA

Testery diagnostyczne TEXA Nawigator, KTS 570 Bosch, Logic Magneti Marelli

Obszary zastosowania:

= diagnostyka sterownikdéw w najnowszych samochodach osobowych,
dostawczych i ciezarowych, odczyt i kasowanie usterek,

= diagnostyka ,,on line” systeméw sterowania silnikiem oraz uktadem
elektronicznym pojazdéw (wtrysk benzyny, wtrysk oleju napedowego,
fabryczne uktady zasilania gazem, kontrola dodatkéw do oleju
napedowego, zmienne fazy rozrzqdu, zaawansowane systemy sterowania
silnika, linia CAN, body computer), systemow bezpieczenstwa czynnego
(ABS, kontrola trakcji, ESP), systeméw bezpieczenstwa biernego (poduszki,
kurtyny powietrzne), systeméw komfortu (komputer kabiny, klimatyzacja
automatyczna, radio, wyswietlacz itp.), systemoéw informacyjnych
(nawigacja satelitarna, komputer poktadowy, asystent parkowania)
oraz wielu innych zaawansowanych uktadéw, w jakie wyposazane
sq najnowsze modele pojazddw,

= autodiagnostyka, odczyt i kasowanie bteddéw, wizualizacja parametréow
i stanéw centralki,

= aktywacje, regulacje i konfiguracje niezbedne do przeprowadzenia
petnej naprawy pojazddw,

= serwisowe wypalania filtréw czgstek statych,

= wbudowane multimetry,

= automatyczne wykrywania pojazdéw
i sterownikoéw,

= stale aktualizowanie oprogramowania
ESITronic 2.0, Texa IDC CAR, IDC TRUCK,

= szybki dostep do informacji serwisowych,
schematy elektryczne,

= instrukcje naprawy podzespotow.




Instytut Pojazdéw i Transportu

BAZA LABORATORYJNA

Stanowiska badawcze w matogabarytowej komorze klimatycznej badan rozruchowych silnika

Pomiary chwilowych parametréw pracy elektrycznego uktadu rozruchowego silnikéw spalinowych:
= temperatura powietrza w kolektorze dolotowym,

= temperatura ptynu chtodzgcego,

= temperatura oleju,

= temperatura powietrza w komorze spalania,

= ci$nienie wtrysku paliwa,

= ci$nienia indykowane w cylindrach,

= znacznik potozenia kgtowego watu korbowego,

= predkosc¢ obrotowa silnika,

= natezenie prgdu rozrusznika.

Wielofunkcyjne stanowisko do obserwacji powierzchni i rejestracji procesow

= stanowisko wyposazone
w mikroskop Keyence VHX1000
i kamere Keyence VW-6000E
(rejestracja 20 tys. klatek/sekunde)
= trzy gtowice optyczne umozliwiajq
obserwacje przy powiekszeniach
od 20 do 5000 razy w warunkach

. : laboratoryjnych i przemystowych
= rozmiar rejestrowanych czgstek - 0,7-100 um (gtowica od 20 do 200 razy)

= maksymalna koncentracja czgstek

. = przeznaczony do obserwacji,
w powietrzu - 1000 szt./ml (0,25 mg/m3)

analizy i rejestracji obrazéw

= mozliwosci wspétpracy mikroprocesora mikroskopowych oraz topografii
z wyjsciem szeregowym RS-232C do komputera powierzchni w 2D i 3D

= strumien badany - strumien powietrza = specjalistyczne oprogramowanie
przeptywajqcy przez przewdd sensora 170 1/h umozliwia tqczenie obrazéw 2D i 3D

* probkowanie powietrza sondq = 2 mm * mozliwo$¢ pomiaréw geometrycznych

w trzech osiach XYZ: odlegtosci,
wysokosci w 3D, kgtow, promieni krzywizny,
powierzchni, udziatu fazowego

= wizualizacja obrazu w 3D

Obszary zastosowania:
= badania skutecznosci filtracji materiatéw
filtracyjnych, kontrola czystosci powietrza,
= monitorowanie czystych pomieszczen,
= $ledzenie Zrddet zanieczyszczen,
* monitorowanie rozktadu wielkosci czgstek, Wydziat @

= testowanie uszczelnien filtréw. Inzynierii Mechanicznej




Instytut Pojazddéw i Transportu
BAZA LABORATORYJNA

Stanowisko laserowe Rofin Integral

= spawanie i napawanie materiatéw konstrukcyjnych (np. stopy Fe-C, tytanu, aluminium, miedzi, ztoto, platyna)
= Zrédto promieniowania: laser impulsowy Nd: YAG, 200 W, dtugos¢ fali 1064 nm
= sterowanie pracg stanowiska: tryb reczny i pétautomatyczny (CNC)
» mozliwosc¢ stosowania gazu ochronnego i/lub powietrza chtodzgcego
= uktad optyczny zapewnia precyzje obrébki oraz podglad procesu
= stolik sterowany w trzech osiach
= mozliwosc obroébki elementéw o wymiarach 200x350x400 mm i masie do 500 kg
= mozliwos¢ obrébki elementéw o przekroju kotowym
= kompaktowa obudowa zawiera zrédto promieniowania laserowego, zasilacz, system chtodzenia,
uktad optyczny do obserwacji i komore roboczqg

Stanowisko do ablacyjnej mikroobrobki laserowej

= stanowisko do precyzyjnego ablacyjnego teksturowania i oczyszczania laserowego
warstwy powierzchniowej elementéw maszyn

= moc zrodta laserowego - 400 W

= dtugosc fali promieniowania - 1070 nm

= praca impulsowa i ciggta

= teksturowanie oraz oczyszczanie powierzchni o wymiarach 120x120 mm
bez koniecznosci stosowania przesuwu elementu maszyny (gtowica typu Galvo)

» nadmuch gazu ostonowego (argon, azot)

= odsysanie gazéw i produktéw uwolnionych w trakcie procesu

Stanowisko do napawania plazmowego metodqg PTA

= potautomatyczne napawanie plazmowe metodq PTA (Plasma Transferred Arc)

= 7zrédto zasilania o maksymalnym natezeniu prgdu 250A

= napawanie elementéw cylindrycznych i ptaskich o wymiarach do 300 mm oraz masie do 25 kg

= sterowanie reczne lub pétautomatyczne, materiat dodatkowy w postaci proszku

= mozliwos¢ podgrzania materiatu przed procesem oraz zmniejszenie szybkosci chtodzenia po wykonaniu napawania
= gaz ostonowy i transportujgcy proszek - argon

@ Wydziat
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Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

Dyrektor Instytutu
dr hab. inz. Marian tOPATKA, prof. WAT

tel.. +48 261839419
e-mail: marian.lopatka@wat.edu.pl
https://irkm.wim.wat.edu.pl

TEMATYKA NAUKOWO-BADAWCZA
o Platformy bezzatogowe i roboty mobilne ze szczegdlnym uwzglednieniem systemoéw teleoperacji i zdalnego sterowania
oraz mobilnosci, manipulatoréw i osprzetéw roboczych.
o Maszyn i pojazdy wysokiej oraz ekstremalnej mobilnosci.
o Systemy napedu i sterowania w technologii CAN-bus.
o Badania doswiadczalne i walidacyjne wytrzymatosci zmeczeniowej materiatéw inzynierskich, ich potqczen i konstrukgji.
o Badania wtasciwosci potqgczen wykonanych technikqg zgrzewania tarciowego FSW stopow lekkich.

o Badania wtasciwosci potqgczen wykonanych wysokoenergetycznymi metodami tgczenia materiatéw konstrukcyjnych
w zakresie technik LBW, PTA.

o Zastosowanie zaawansowanych technik modyfikacji warstwy wierzchniej metodg FSP oraz z zastosowaniem
wiqzki lasera i strumienia plazmy.

o Technologia wytwarzania przyrostowego elementéw konstrukcyjnych z wykorzystaniem technik SLS (Selective Laser Sintering),
SLM (Selective Laser Melting) i LMDT (Laser Melting Deposition Technology).

o Zastosowanie zaawansowanych metod pomiarowych wtasciwosci mechanicznych materiatéw i geometrii konstrukgji
z wykorzystaniem technik: ESPI, DIC, termografii, skanowania 3D i szybkiej kamery.

o Badania zjawisk dynamicznych w warunkach impulsowego obcigzenia wysokoenergetycznego zaawansowanych
materiatéw konstrukcyjnych.

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn OFERTA PRAC
BADAWCZO-ROZWOJOWYCH

o Opracowywanie technologii wytwarzania przyrostowego elementu konstrukcyjnego w technikach: FDM, SLS, SLM oraz LMDT.

o Opracowywanie technologii spajania elementéw ze stopu aluminium magnezu, miedzi, stali, tytanu i cyrkonu technikg FSW.

o Opracowywanie i ocena przydatnosci nowych narzedzi do technologii FSW.

o Opracowywanie technologii spawania laserowego, plazmowego oraz hybrydowego materiatéw konstrukcyjnych.

o Opracowanie technologii modyfikacji wtasciwosci warstwy wierzchniej elementéw konstrukcyjnych w procesie FSP (Friction Stir Processing).
o Opracowywanie i wykonywanie prototypowych konstrukcji spawanych z zastosowaniem oferowanych technik spawalniczych.

o Opracowanie i badania lekkich materiatéw o zwiekszonej odpornosci balistycznej posiadajgcy zdolno$¢ ekranowania
pdl elektromagnetycznych (EMI) do zastosowan lotniczych i wojskowych.

© Badania struktury i wtasciwosci mechanicznych materiatéw bazowych (stopéw Mg, Al i Ti) oraz uzyskanych materiatéw warstwowych
wytwarzanych metodq wybuchowego tqczenia.

o Badania odpornosci balistycznej materiatéw bazowych i opracowanych paneli warstwowych w stanie bezposrednio po wytworzeniu
i po procesach obrobki termiczneji plastyczne;.

o Badania i walidacja wtasciwosci wytrzymatosciowych i zmeczeniowych elementéw modelowych lub konstrukgji rzeczywistych
przy obcigzeniach statych, dynamicznych, cyklicznie zmiennych oraz w ztozonych stanach naprezen.

o Badania i analiza pomiaréw przemieszczen i odksztatcen elementéw modelowych i rzeczywistych metodami optycznymi,
mozliwos$¢ walidacji metody elementéw skonczonych.

o Kompleksowe ksztattowanie i projektowanie konstrukcji mechanicznych w szczegdlnosci robotéw mobilnych i maszyn inzynieryjnych.
o Prowadzenie wytrzymatosciowych analiz numerycznych istniejgcych konstrukgji.

o Ksztattowanie wtasciwosci dynamicznych struktur mechanicznych i uktadéw hydraulicznych.

o Projekty modernizacji istniejgcych maszyn, hydraulicznych uktadéw napedowych i sterowania.

o Projektowanie i badania osprzetéw i narzedzi roboczych maszyn oraz manipulatoréw robotéw.

o Ksztattowanie struktur kinematycznych mechanizméw maszyn.

o Badania mobilnosci terenowej platform Ilgdowych.

o Badania i projektowanie hydraulicznych uktadéw napedowych sterowanych konwencjonalnie i w technologii CAN - bus.

o Projektowanie i ksztattowanie uktadéw zdalnego sterowania maszyn i robotéw w szczegdlnosci w systemie teleoperacji.

o Badanie i projektowanie stanowisk sterowania i HMI.

@ Wydziat
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Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

OFERTA SZKOLEN

o Komputerowe wspomaganie projektowania z zastosowaniem oprogramowania inzynierskiego SolidWorks, Autodesk Inwentor oraz Catia V5.
o Zastosowanie metodyki inzynierii odwrotnej i szybkiego prototypowania w projektowaniu elementéw maszyn i konstrukgji.

o Projektowanie wytwarzania z wykorzystaniem oprogramowania CAD/CAM i obrabiarek CNC.

o Podstawy projektowania napeddéw hydraulicznych.

o Eksploatacja napedéw hydraulicznych.

o Programowanie sterownikéw PLC.

o Projektowanie systeméw sterowania w technologii CAN - bus.
© Modelowanie maszyn z wykorzystaniem MULTIBODY.

o Organizacja i eksploatacja maszyn budowlanych.

o Szacowanie kosztow eksploatacji maszyn budowlanych.

-]
OFERTA SZKOLEN
DLA SIt ZBROJNYCH RP

o Budowa i eksploatacja sprzetu technicznego wojsk inzynieryjnych.
o Wykorzystanie robotow w dziataniach taktycznych.

o Definiowanie wymagan dla sprzetu inzynieryjnego.
o Organizacja pracy i dobér sprzetu i maszyn.
© Mobilnos$¢ terenowa maszyn i pojazdéw terenowych.

Wydziat @
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn CENTRUM ROBOTOW MOBILNYCH
| PLATFORM BEZZALOGOWYCH WAT

Centrum Robotéw Mobilnych i Platform Bezzatogowych WAT (CRMiPB WAT)
jest miedzywydziatowym zespotem zadaniowym skupiajgcym specjalistow
Wydziatu Inzynierii Mechanicznej oraz Wydziatu Mechatroniki, Uzbrojenia i Lotnictwa.

OBSZAR AKTYWNOSCI

© Rozwoj technologii robotycznych.

o Opracowanie nowych i rozwéj istniejgcych koncepcji i scenariuszy wykorzystania robotéw i dronéw
na potrzeby obronnosci i bezpieczenstwa panstwa.

o Prowadzenie badan i analiz w zakresie:
= teleoperacji i zdalnego sterowania oraz nawigacji i lokalizacji platform,
= budowy swiadomosci sytuacyjnej i akcyjnej oraz nowych interfejséw HMI,
= autonomii dziatania robotéw i drondw oraz zarzgdzania ich ugrupowaniami i rojami,

= rozpoznawania i oceny otoczenia oraz nowych technik realizacji zadan,

= mobilnosci, energochtonnosci ruchu, nowych uktadéw napedowych,

= nowych rozwigzan osprzetéw i narzedzi roboczych oraz technologii haptycznych,

= nowych technik wytwarzania,

= wirtualnego prototypowania i testowania nowych technologii robotycznych,
réwniez w symulowanym $rodowisku operacyjnym.

o Opracowywanie metodyk i prowadzenie testéw funkcjonalnych robotéw i dronéw.

o Wsparcie instytucji MON w zakresie wiedzy eksperckiej dotyczqgcej robotéw, dronéw i ich wykorzystania.

Przewazajgcq czes¢ aktywnosci Centrum Robotéw Mobilnych i Platform Bezzatogowych WAT w zakresie bezzatogowych systemoéw Igdowych
realizujg pracownicy Zaktadu ,,Centrum Robotow Mobilnych”, Instytutu Robotéw i Konstrukcji Maszyn Wydziatu Inzynierii Mechaniczne;.

Od roku 2024 zaktad dysponuje nowoczesnym budynkiem Centrum Robotéw Mobilnych, w ktérym moze realizowaé badania na kilku halach
testowo-montazowych, z ktérych najwieksza ma powierzchnie ponad 400 m2. Do dyspozycji pracownikow i studentéw w budynku

znajdujq sie réwniez nowoczesne laboratoria badawcze i dydaktyczne, aparatura pomiarowa oraz wewnetrzne i zewnetrzne tory testowe,
wraz z petnym zapleczem technicznym do rozwoju technologii lgdowych systeméw bezzatogowych.

@ Wydziat
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CENTRUM ROBOTOW MOBILNYCH Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn
| PLATFORM BEZZALtOGOWYCH WAT

Defence Innovation g
Accelerator for the
Morth Atlantic '

Kompetencje i potencjat infrastrukturalny Zaktadu ,Centrum Robotéw Mobilnych” zaowocowat, wigczeniem w 2023 roku,
Zespotu do nowopowstatego przy Pakcie Pétnocnoatlantyckim, Akceleratora NATO DIANA - Defence Innovation Accelerator
for the North Atlantic, jako Centrum Testowe Technologii Bezzatogowych Systeméw Lgdowych.
Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Stanowisko do wytwarzania przyrostowego technikqg LMDT - Precitec YC52

Laser wtéknowy IPG YLS 6000: Dwukomorowy podajnik proszku:
= moc min. 0,5-max 6,0 kW = funkcja objetosciowej i wagowej kontroli
» dtugosé fali 1068 nm ilosci podawanego materiatu
Gtowica do napawania: = podgrzewane zasobniki materiatu
= $rednica plamki wigzki lasera 2-4 mm Uktad przemieszczania gtowicy:
= termo-optyczny czujnik kontroli procesu stapiania * manipulator posiadajqcy siedem stopni swobody

= dwukomorowa dysza podajgca proszek

Urzqdzeme do chzema materiatow techmkq FSW (Friction St:r Welding) - ESAB Legio 4UT

= moc silnika wrzeciona - 19 kW = stot roboczy 1000 x 400 mm
= sita docisku narzedzia - 60 kN = mozliwos¢ wykonania ztgcz czotowych
= predko$¢ obrotowa wrzeciona - 100-3000 obr/min o maksymalnej grubosci:

- 18 mm dla stopéw aluminium serii 6xxx

- 10 mm dla stopéw aluminium serii 5xxx

= mozliwos¢ wykonania potgczen w liniowych - 9 mm dla stopow aluminium serii 2xxx i 7xxx
i zinterpolacjqg liniowq i kotowg w ptaszczyznie xy -7 mmdla miedzi

= predkos¢ zgrzewania - do 2000 mm/min

@ Wydziat
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Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA
Serwohydrauliczny system Stanowisko do spawania wysokoenergetycznymi
do badan dynamicznych i zmeczeniowych technikami tgczenia materiatéw konstrukcyjnych

- MTS Landmark 370.50 . L
- : Robot przemystowy Fanuc 710i do realizacji

proceséw spawalniczych LBW, PAW:

= ilos¢ osi robota 5 + 2 osie obrotnika

= zasieg pracy robota - 1980 mm

= max. obcigzenie ramienia - 70 kg
Laser wtéknowy IPG YLS 6000:

= moc min. 0,5-max 6,0 kW

= dt. fali 1068 nm

= $rednica plamki wigzki 0,2 mm
Zrédto prgdowe TransPuls Synergic 5000 R:

= prgd spawania 20-400 A

= czterorolkowy podajnik drutu

= pamiec programow spawania

= mozliwos¢ spawania technikq:

MMA, MIG/MAG,TIG

Zrédto prgdowe Castolin GPA 2501:

= prqd spawania 20-250 A

= zakres obcigzenia roboczego 500 kN

= podajnik proszku

= przestrzen robocza 1548x762 mm i )
= skok roboczy sitownika £75 mm = palnik reczy i maszynowy
= maksymalna predkos¢ obcigzenia = mozliwos¢ spawania technikq: TIG, PTA

dynamicznego - 25 m/s

= sterowanie procesem badawczym za pomocg:
sity, przemieszczenia lub odksztatcenia

= probki do badan:
ptaskie lub osiowo symetryczne

= uchwyty hydrauliczne

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA
Urzgdzenie do wytwarzania przyrostowego technikq Urzqdzenie do wytwarzania przyrostowego technikq
selektywnego stapiania wiqgzkq lasera - SLM 125HL selektywnego spiekania wigzkq lasera - EOS Formiga P110
B i Przestrzen wydruku:
= dtugos¢ x szerokosé x wysokos¢ o e‘%’s
- 125x125%x150 mm :
Grubos¢ pojedynczej warstwy:
= 0,03-0,5mm
Materiat:

= proszki metali lub stopow metali

Przestrzen wydruku:

= dtugosé x szerokosé x wysokosc - 220x250x330 mm
Grubos¢ pojedynczej warstwy:
= 0,08-0,5 mm

Materiat:
@ Wydziat . . = proszki PA lub PA+domieszki
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn
BAZA LABORATORYJNA

Skaningowy mikroskop elektronowy JEOL JSM-6610
3 Wysokorozdzielczy mikroskop wyposazony

w detektory: SE, BSE, Oxford X-Max EDS

Podstawowe dane techniczne:

== ~ napiecie -0,3-30kV

=i~y = powiekszenie - 5-300 000x

= rozdzielczos$¢ - 3,0 nm przy 30 kV

= max. rozmiary probek:
wysokos$¢ - 80 mm
srednica - 200 mm

= metoda pomiaru: cyfrowa korelacja obrazéw (ang. Digital Image Correlation - DIC)

= zakres pomiaru przemieszczefiod 10°°mdo 1 m
= obszar pomiarowy - od 10x10 do 6000x6000 mm
= system sterujgco-analizujgcy: oprogramowanie ISTRA 4D

Transmisyjny mikroskop elektronowy
JEOL JEM-1230

Podstawowe dane techniczne:
= max. napiecie - 120 kV
= maks. powiekszenie - 600 000x
= rozdzielczo$¢ - 0,4 nm
= kgt pochylania goniometru £45°

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Pracownia szybkiego prototypowania i inzynierii odwrotnej

Wyposazenie pracowni stanowi
szesnascie urzqdzen drukujgcych

w technikach SLA i FDM oraz system
skanowania przestrzennego.

@ Wydziat
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Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Pracownia szybkiego prototypowania i inzynierii odwrotnej

CREALITY

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

System wizyjny do pomiaru zjawisk dynamicznych (szybka kamera)
- Photron Fastcam SA4

= metoda pomiaru - pomiary optyczne

= maksymalna rozdzielczo$é - 1024x1024 pikseli
= maksymalna predkos¢ pomiaru - 5x106 fps

= sensor - 12-bitowy z 20 pm pikselem

= migawka elektroniczna: od 16,7 ms
do 1 ps niezaleznie do fps

"l'"'__,... ‘
System wizyjny do pomiaru zjawisk termicznych
(kamera termowizyjna) - FLIR SC7500-MB

= metoda pomiaru - pomiary termograficzne
= maksymalna rozdzielczos$¢ - 320x256 pikseli

= zakres pomiarowy temperatury - od -20°C
do 1500°C

= doktadnos$¢ pomiarowa £1°C lub +1%

Bezdotykowy system interferometrii plamkowej
do analizy odksztatcen i przemieszczen - ESPI Dantec Q-300

= metoda pomiaru: interferometria plamkowa
(ang. Electronic Speckle Pattern Interferometry - ESPI)
= zakres pomiaru przemieszczen od 3x10°¥mdo 104 m

= obszar pomiarowy - 200x300 mm

= system sterujgco-analizujgcy: oprogramowanie ISTRA 4D

@ Wydziat
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Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Pracownia zaawansowanych technik szybkiego prototypowania
i wytwarzania wyposazenia i sprzetu wojskowego

Wyposazenie pracowni stanowiq urzqdzenia
do wytwarzania prototypéw technikq:
= wysokotemperaturowego ekstrudowania
tworzyw termoplastycznych typu PEEK, PEK, PSU,
= osadzania materiatu termoplastycznego
wzmacnianego widknem ciggtym
typu kevlar, carbon,

= FDM z materiatéw termoplastycznych
typu PET-G, ABS, PTU.

i ADGENCE HOUSTRY Fa21

Pracownia zaawansowanej metrologii
wielkosci geometrycznych

= maszyna wspotrzednosciowa Zeiss Duramax
= optyczny mikroskop pomiarowy SMT 505
= zegarowe i elektroniczne przyrzqdy pomiarowe

Wydziat
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Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Pracownia sterowania haptycznego

B k. e

= stanowisko sterowania umozliwia prace w systemie teleoperacji
oraz pozwala na podglgd parametréw pracy manipulatora
W czasie rzeczywistym oraz ich zapis

= kontroler haptyczny HD?2- struktura
kinematyczna o 6 stopniach swobody,
z ktérych 5 jest definiowanych
do sitowego sprzezenia zwrotnego

= system wizualizacji otoczenia - sktada sie z 4 kamer,
1 znajduje sie na manipulatorze a 3 obserwujg catg
przestrzen roboczq, mozliwa konfiguracja ustawienia kamer

= manipulator QArm - szeregowa struktura kinematyczna
0 4 stopniach swobody; zasieg 750 mm; udzwig 0,75 kg;
maksymalna predkosc kqtowa w przegubach 90 %s;
wyposazony w 6-osiowy czujnik sity zintegrowany
z kontrolerem haptycznym

Wydziat
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Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Stanowiska wirtualnego pola walki wojsk inzynieryjnych - VBS

= system wirtualnego pola walki VBS wraz
z modelami sprzetu inzynieryjnego i robotéw

= 24 stanowiska szkoleniowe tworzgce
jeden rozwiniety system treningowy

= 3 stanowiska instruktorskie
umozliwiajgce biezgce monitorowanie *
oraz modyfikowanie zadan

= projektory multimedialne i system
emulacji tgcznosci

Stanowiska hydrotroniki i automatyki napedoéw robotow

= stanowisko hydrotroniczne
z elementami automatyki
przemystowej

= stanowisko hydrotroniczne z elementami
automatyki przemystowe;j

= cztery stanowiska dydaktyczno-badawcze
hydrotroniki przemystowej
napedow robotéw

= cztery stanowiska dydaktyczno-badawcze
hydrotroniki mobilnej napedéw robotow

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

)

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej

Maszyny fortyfikacyjno-drogowe
= platforma obrotowa do pomiaru statecznosci maszyn

= przyczepa dynamometryczna do pomiaru sity uciggu
maszyn i oporéw skrawania modeli osprzetow

= zestaw mobilnych wag najazdowych WWSE6T
z terminalem DFWKRP do oceny oddziatywan
uktadéw bieznych na podtoza (zakres 0-6000 kg,
doktadnosé 2 kg, wymiary 400x500 mm)

= zestaw trzech typéw maszyn (TEREX TL 70s,
BOBCAT T590, BOBCAT T2550) o zréznicowanych
uktadach bieznych (ggsienicowym i kotowym),
uktadach skretu (przegubowym, zwrotnicowym,
burtowym)

= zestaw wymiennych narzedzi do maszyn (tyzka
wieloczynnosciowa, tyzka przemystowa, lemiesz
uniwersalny, tyzka tadowarkowa, zuraw, mtot
hydrauliczny, koparka frezarkowa, wozidto,
zrywarka, widty, osprzet réwniarkowy
z laserowym systemem prowadzgcym)

BAZA LABORATORYJNA




Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Pracownia symulacji ruchu robotéw - stanowiska do obliczen numerycznych wraz ze specjalistycznym oprogramowaniem

= 18 stanowisk wyposazonych w obliczeniowe wysokowydajne stacje robocze
DELL Precission 3660 oraz 24” monitory DELL P2422H

= gtéwne parametry stacji roboczych: Procesor Intel i7-13700K,
pamie¢ RAM 16 GB, dysk twardy 1 TB SSD,
karta graficzna QUADRO T1000 8GB DDR

= specjalistyczne oprogramowanie do symulacji ruchu robotéw:
Hexagon Adams, Hexagon Easy5, Hexagon Adams Modeler

= mozliwosé m.in.:
- prowadzenia do 150 symulacji komputerowych jednoczes$nie
- wirtualnego prototypowania robotéw, maszyn i ich uktadéw wykonawczych
- wirtualnej weryfikacji i walidacji projektowanych systeméw i podsysteméw
- identyfikacji obcigzen uktadéw napedowych i struktur mechanicznych
- zaawansowanego postprocessingu wynikéw symulacji z animacjg ruchu
- integracji i symulacji uktadéw sterowania i automatycznej regulacji robotéw
- symulacji statyki, kinematyki i dynamiki robotéw

Tor do testowania robotéw EOD
zgodnie z procedurami NATO

= 4 modutowe tory testowe obejmujgce elementy
reprezentujqce rézne rodzaje podtoza
oraz przeszkody terenowe do testowania
zdolnosci jezdnych i mobilno$ci robotéw

= zestaw artefaktow do testowania zdolnosci
manipulacyjnych réznych konstrukcji osprzetow
i manipulatoréw robotéw EOD

= zestaw artefaktéw do testowania wymaganych
funkcjonalnosci robotéw w czasie realizacji zadan
w misjach C-IED/EOD

= rynna glebowa do testowania zdolnosci jezdnych Wydziat @
robotéw na podtozu o niskiej no$nosci Inzynierii Mechanicznej




Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn
BAZA LABORATORYJNA

Pracownia autonomii robotéw mobilnych

= stacja kontrolno-monitorujgca wyposazona w jednostke centralng i zestaw
3 monitoréw, umozliwiajgca sterowanie: pojedynczym robotem jezdzgcym;
ugrupowaniem robotow jezdzgcych; pojedynczym robotem jezdzgcym
i pojedynczym robotem latajgcym, organizowanie wspotpracy pomiedzy
ugrupowaniem robotéw jezdzgcych a robotem latajgcym, dziatanie robotéw
w ugrupowaniu (swarm), organizowanie lokalizacji wizyjnej, organizowanie
komunikacji pomiedzy robotami

= zestaw czterech kotowych robotéw jezdzqcych o napedzie elektrycznym
z wbudowanymi czujnikami: IMU, kamerai lidar, porty USB i HDMI
oraz tgcznosé WiFi

* robot latajgcy o napedzie elektrycznym, konfiguracja 4-wirnikowa (quadrotor),
kamery do obserwacji dookdlnej i obserwacji podtoza, czujnik wysokosci lotu
i tgcznosc WiFi

= cztery kamery Flex 13 o rozdzielczosci 1,3 MP z zaimplementowanymi
algorytmami przetwarzania w czasie rzeczywistym do sledzenia ruchu
przemieszczajgcych sie obiektéw

Pracownia badania kinematyki robotow

= wyposazona w stanowisko do optycznego pomiaru przemieszczen,
predkosci i przyspieszen ARAMIS Adjustable Base Professional Line
dla obszaréw pomiarowych od 870x650 mm? do 5000x4000 mm?

= wyposazona w sonde stykowq do pomiaru punktéw dyskretnych
i regularnych geometrii

. = umozliwiajgca wyswietlanie na zywo wspétrzednych,

P 4 ol = wartosci wynikéw i kompletnej inspekcji danych pomiarowych

- : ) . = wyposazona w kompleksowe funkcje akwizycji obrazu

= pozwalajgca na $ledzenie deformacji mierzonych elementéw na zywo

=umozliwiajgca synchronizacje pomiaréw z zewnetrznymi
systemami pomiarowymi

e Wydziat

Inzynierii Mechanicznej




Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Stanowiska do identyfikacji cech i parametréw hydraulicznych uktadéw napedowych

= stanowisko do analiz zjawiska kawitacji
= stanowisko do wyznaczania charakterystyk pomp wyporowych
= stanowisko do okresleniach charakteru przeptywu cieczy w instalacjach hydraulicznych

= stanowisko do okreslania wptywu zmiany wielkosci przekroju poprzecznego instalacji
na energie potencjalng i kinetycznq cieczy

= stanowisko do okreslania strat w hydraulicznej instalacji rurowej
= stanowisko do okreslania strat w zaworach hydraulicznych o roznej konstrukgji
= stanowisko do okreslania strat w przewodach hydraulicznych o réznej chropowatosci $cianek

= stanowisko do okreslania reakcji dynamicznej cieczy roboczej

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Instytut Robotéw i Konstrukcji Maszyn

BAZA LABORATORYJNA

Stanowiska do szkolenia i doskonalenia obstugi elektrowni polowych

= kontenerowa elektrownia polowa o mocy 100 kW
= kontenerowa elektrownia polowa o mocy 65 kW
= obcigznica rezystancyjno-reaktancyjna ORR 60

Urzqgdzenia do odnawialnych zrédet energii
= zestaw do wytwarzania energii ze zrédet odnawialnych i badania generatorow
turbin wiatrowych wraz z systemem zarzgdzania stanowiskiem SCADA

= zestaw nowoczesnych miernikdw i oprogramowania do pomiaru parametréw
energii elektrycznej wytwarzanej ze zrédet odnawialnych oraz do pomiaru
warunkéw atmosferycznych

= urzgdzenia do cyfryzacji wynikéw badan

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej



KOLA NAUKOWE Dziatalnos¢ studencka
WYDZIALU INZYNIERI MECHANICZNE) WAT

Koto Naukowe Biocybernetyki i Inzynierii Biomedycznej

Obszar dziatalnosci kota:

= badania w obszarze biomechaniki inzynierskiej w sporcie, ortopedii, implantologii,
= badania biomanipulatoréw i bioprotez,

= metody optymalizacji w biomechanice,

= projektowanie urzgdzen rehabilitacyjnych i sportowych,

= modelowanie w biomechanice,

= prace zwigzane z inzynierskim wspomaganiem treningu sportowego.

Koto Naukowe Budowy Maszyn, Automatyzacji i Robotyki

Obszar dziatalnosci kota:

= budowa i eksploatacja maszyn inzynieryjnych, poczgwszy od konstrukcji, poprzez ich eksploatacje,
az po sterowanie procesami roboczymi,

= problemy statecznosci maszyn inzynieryjnych i kinematyki osprzetéw roboczych,

= konstrukcja specjalnych osprzetéw roboczych i efektywnosé realizowanych proceséw roboczych,

= wptyw sterowania na poprawe parametréw uzytkowych maszyn,

= problematyka zwigzana ze zdalnym i autonomicznym sterowaniem maszynami i bezzatogowymi pojazdami
duzej mobilnosci,

= wizualizacja przestrzeni roboczej, stereo wizja, okreslanie potozenia, transmisja sygnatéw informacyjnych
i sterujgcych elementami wykonawczymi systemu zdalnego sterowania,

= tworzenie algorytméw sterujgcych dla potrzeb realizacji zadan autonomicznych.

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Dziatalnos¢ studencka KOLA NAUKOWE

@ Wydziat

Inzynierii Mechanicznej

WYDZIALU INZYNIERII MECHANICZNEJ WAT

Koto Naukowe Doktorantéw Mechaniki i Informatyki Stosowanej

Obszar dziatalnosci kota:

* metoda elementdow skonczonych (MES) w mechanice,

biomechanika, analiza ruchu ciata cztowieka, rekonstrukcja geometrii z obrazowania medycznego,

= metaheurystyczne algorytmy optymalizacyjne, modele predykcyjne oparte na sztucznych sieciach neuronowych,
= uczenie maszynowe, modele predykcyjne, druk tréjwymiarowy,

= modelowanie materiatéw polimerowych i kompozytéw,

= analityczna i numeryczna mechanika ptyndw,

* modelowanie propagacji hatasu oraz sktadnikéw spalin w przestrzeni.

Koto Naukowe Inzynierii Pojazdoéw i Transportu

Obszar dziatalnosci kota:

= bezpieczenstwo ruchu samochoddw i transportu tadunkéw,

= badania modelowe ruchu samochoddw,

= analiza odksztatcen powypadkowych samochodéw i obcigzen dziatajgcych na uczestnikéw zderzenia,
= dobdr, projektowanie i badania zespotéw konstrukcyjnych samochodu,

= rozpoznawanie pojazddw na podstawie zarejestrowanych ich oddziatywan zewnetrznych,

* |ogistyka transportu.

Koto Naukowe Silniki i Napedy "SILNY"

Obszar dziatalnosci kota:

= badania silnikdw spalinowych,

= filtracja powietrza,

= opracowanie i badanie wtasciwosci napedoéw elektrycznych,

» diagnostyka samochodéw,

= badania wtasciwosci urzgdzen w niskiej temperaturze otoczenia,

» podstawy zarzqdzania logistycznego, logistyka zaopatrzenia i logistyka dystrybucji.




KOLA NAUKOWE Dziatalnos¢ studencka
WYDZIALU INZYNIERI MECHANICZNE) WAT

Koto Naukowe Tribologii i Logistyki Produktow Naftowych

Obszar dziatalnosci kota:

= badania normatywne, kwalifikacyjne i poréwnawcze ciektych produktéw naftowych,

= badania doborowe i starzeniowe olejéw, smardéw i ptyndw specjalnych,

= badania tribologiczne produktéw naftowych i materiatéw konstrukcyjnych w réznej skali.

Koto Naukowe Zmeczenia Konstrukcji i Komputerowego Wspomagania Projektowania

Obszar dziatalnosci kota:

= badania zmeczeniowego zachowania sie materiatéw lotniczych stosowanych w konstrukcjach lotniczych,
= komputerowe wspomaganie modelowania brytowego i powierzchniowego elementéw maszyn,

= komputerowe wspomaganie parametryzacji konstrukgji,

= podstawowe analizy wytrzymatosciowe zamodelowanych obiektow z wykorzystaniem CAE,

= modelowanie narzedzi do wytwarzania stosowanych w réznych procesach technologicznych,

= modelowanie proceséw technologicznych elementéw maszyn CAM,

= ksztattowanie wtasciwosci elementéw maszyn z zastosowaniem technik laserowych,

= zastosowanie lasera w technologii wytwarzania maszyn i urzqgdzen.

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej



Dziatalnos¢ studencka
KOt-A NAUKOWE | MEODZI NAUKOWCY

@ Wydziat Seminarium Két Naukowych WIM i WML, 2024
Inzynierii Mechanicznej




Dziatalnos¢ studencka

KOtA NAUKOWE | MtODZI NAUKOWCY

Il miejsce w konkursie MON 2024 - Bezzatogowe Systemy Lgdowe
Il miejsce w konkursie "Nagroda Jamesa Dysona" - projekt "ReVitalize" "Bezzatogowy Robot Obronny - BRO"

Il nagroda w konkursie Nagroda Stella Explorata - "Badania eksperymentalne wptywu
"Drive Innovation - Przysztos¢ Zréwnowazonego Transportu" ruchu pojazdu na zachowanie mostu pontonowego typu wstega"

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej
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KOtA NAUKOWE | MtODZI NAUKOWCY
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Il miejsce w konkursie MON 2023 - Bezzatogowe Systemy Lgdowe I miejsce w konkursie MON 2022 - Bezzatogowe Systemy quowe
"Bojowy system Igdowy do zwalczania celéw opancerzonych GOLIAT 2023" “Lekka platforma ewakuacyjna tASICA”

@ Wydziat
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Dziatalnos¢ studencka

KOtA NAUKOWE | MtODZI NAUKOWCY

Mozliwos¢ rozwijania wtasnych pasji i zainteresowan studentow

e

Analiza kbnstrukcji i zasady renowacji zabytkdwych pojazdow jednosladowych

Badania i budowa pojazddéw - pojazd elektryczny WAT Green
(udziat w Shell Eco Marathon, Roterdam, Holandia, pokaz na Stadionie Narodowym)

Przygotowanie samochodu do wyscigéw ptaskich
(tu widoczne wzmocnienie zawieszenia)

Wydziat
Inzynierii Mechanicznej








