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Cel i zakres Konferencji:

Konferencja ma na celu dokonanie przegladu wyni-
kow prac badawczych i konstrukcyjnych w dziedzi-
nie robotyki uzyskanych w Polsce w ciagu ostatnich
lat. Dzigki udzialowi pracownikéw instytucji aka-
demickich, osrodkéw badawczych i przedstawicieli
przemystu Konferencja stwarza okazje do odpowie-
dzi na nowe wyzwania badawcze i okreslenia przy-
szlych kierunkéw badan w zakresie robotyki. Konfe-
rencja dziala na rzecz poglebienia integracji krajo-
wego srodowiska robotykéw.
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Sroda, 10.09.2025

sala A godz. 15:30-16:00
OTWARCIE KONFERENCJI

sala A godz. 16:00-17:30
SYSTEMY WIZYJNE I SENSORYCZNE (KKR)

Odpornoé¢ ultradzwiekowego czujnika odlegtosci
i kierunku przylotu echa na btedy pomiaru czasu
B. Kreczmer

Recent advances in image captioning
G. Singh

Zastosowanie kamery hiperspektralnej w nawigacji
robotéw mobilnych
B. Siemigtkowska, J. Zebrecki, M. Matkowski

Estymacja predkosci liniowej i katowej na podstawie
odczytéw skanera laserowego 2D z wykorzystaniem
sztucznych sieci neuronowych

W. Domski, J. Chrobot

sala B godz. 16:00-17:30
KINEMATYKA I DYNAMIKA (TMIM)

Pozycjonowanie linii celowania platformy
dwustopniowej w warunkach niepewnosci
t. Réwienicz, P. Malczyk

Praca ukfadu sit wykonana przy przemieszczeniu
mobilnego robota z kotami mecanum
M. Szuster, M. Szeremeta

Propozycja mechanizmu testowego dla celéw badania
jednoznacznosci sit reakcji
M. Pekal, M. Wojtyra



Sroda, 10.09.2025

sala A godz. 18:00-19:00
WYKEAD PLENARNY

Postepowania awansowe w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie automatyka,
elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne
A. Bartoszewicz

sala A godz. 20:00-21:00
ZEBRANIE KOMITETU NAUKOWEGO KKR




Czwartek, 11.09.2025

sala A godz. 9:00-10:00
WYKEAD PLENARNY

Sterowanie ruchem w naziemnych optycznych
systemach obserwacyjnych — od teorii do praktyki
D. Pazderski

sala A godz. 10:30-12:00
STEROWANIE ROBOTOW (KKR)

Sterownik czasu ustalonego dla monocykla
w pozycyjnym zadaniu odtwarzania $ciezki
M. Michatek, M. Przybylski, R. Sobariski

Organizacja przerywania dziatan robotéw
C. Zielinski

Sterowanie dwuosiowym manipulatorem
maksymalizujace site sygnatu w systemie komunikacji
laserowej

P. Bartkowiak, D. Pazderski

Sterowanie z ograniczonym momentem w zadaniu
$ledzenia Sciezki manipulatora
F. Dyba, A. Mazur

sala A godz. 12:30-14:00
SESJA PLAKATOWA (TMIM)

sala B godz. 12:30-14:00
INTERAKCJE ROBOT-CZLOWIEK (KKR)

Selecting the number of key postures for
an unsupervised method of human action recognition
E. Elemeyong, T. Zieliriska, V. Dutta

Recognition of human actions by analyzing the
trajectories of moved objects
J. Kaminski, V. Dutta, T. Zielinska

Badania potrzeb informacyjnych uzytkownikéw
systeméw AMR
J. Strzatka, G. Granosik



Czwartek, 11.09.2025

sala A godz. 15:30-17:00
SESJA PLAKATOWA (KKR)

sala B godz. 15:30-17:00
STEROWANIE I NAWIGACJA (TMIM)

Zastosowanie algorytmu SLAM w realizacji zadania
typu " podazaj do celu”
M. Szuster, M. Szeremeta, P. Penar

Sterowanie predykcyjne platforma bezzatogowa typu

VTOL Tilt-Rotor
P. Zawadzki, P. Malczyk

Adaptacja metod nawigacji bezwtadno$ciowej do
pomiaréw potozenia i orientacji w mechanizmach
naziemnych

W. Gajda, M. Wojtyra

Sterowanie optymalne robotem réwnolegtym z
uczeniem i kompensacjg btedu odtwarzania trajektorii
M. Pikulinski, P. Maciag, P. Malczyk

sala A godz. 17:30-19:00
PLANOWANIE RUCHU ROBOTOW (KKR)

Analityczne wsparcie metody pdl potencjatéw
w zadaniach planowania ruchu
I. Duleba

Multi-agent systems - analysis of two-robot deadlocks
W. Kowalczyk, A. Joon

Kubiczna interpolacja orientacji w przestrzeni
rzutowe;j
J. Grzegorzewski



Piatek, 12.09.2025

sala A godz. 9:00-10:00
WYKEAD PLENARNY

Metody jakobianowe jako uniwersalne narzedzie
planowania ruchu uktadéw robotycznych
J. Ratajczak, A. Ratajczak

sala A godz. 10:00-11:30
PERSPEKTYWY ROBOTYKI (KKR)

Wyzwania i perspektywy rozwoju technologii
robotycznych w kontekscie zréwnowazonego
budownictwa

R. Dindorf, J. Takosoglu, P. Wos

Wybrane zagadnienia transformacji predkosci do
celéw sterowania w robotyce
P. Herman

Zastosowanie manipulatora UR3 w nauczaniu
podstaw teoretycznych robotyki

K. Arent, K. Zadarnowska, J. Kusz, J. Malewicz,
D. Rogalinski

Przeglad bezzatogowych platform w zastosowaniach
wojskowych
J. Malewicz, K. Gorski



Pigtek, 12.09.2025

sala A godz. 12:00-13:00
ROBOTY MEDYCZNE I REHABILITACYJNE (KKR)

Doswiadczalna weryfikacja doktadnosci procedury
pomiaru LLD i LOD za pomoca ramienia
pomiarowego NaviFast 6D

A. Kobierska, P. Skwierczyniski, K. Sek, P. Kacprzak,
L. Podsedkowski

A vision based module for implementing interactive
mirror-like therapy using Stretchbox device
I. Zubrycki, K. Kuczmarska

Uktad sterowania systemem wspomagajacym biopsje
A. Kurnicki, B. Stanczyk

sala A godz. 13:00-13:30
ZAKONCZENIE KONFERENCJI
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