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Katedra prowadzi prace badawcze w wielu nowocze-
snych obszarach robotyki:
•  kinematyki, dynamiki i sterowania manipulatorów i robo-

tów mobilnych (układy holonomiczne, nieholonomicz-
ne, śledzenie ścieżek, trajektorii, odsprzęganie wejścio-
wo-wyjściowe)

•  zaawansowanych algorytmów sterowania złożonymi sys-
temami robotycznymi (sterowanie adaptacyjne, w prze-
strzeniach endogenicznych)

•  planowania zadań i trajektorii dla manipulatorów (ma-
nipulatory stacjonarne, mobilne, kosmiczne)

•  modelowania i wyznaczania efektywności systemów 
zdarzeniowych (systemy przepływowe)

•  tworzenia systemów robotycznych (ROS, przetwarzanie 
danych z czujników, symulacje, systemy wbudowane)

•  elastycznych systemów produkcyjnych (Przemysł 4.0)
•  sterowania grupami robotów mobilnych (systemy AGV, 

AMR)
•   robotyki społecznej (obliczeniowe modele umysłu, in-

terakcje człowiek-robot)
•  sensoryki i jej zastosowania (LiDAR-y, systemy echolokacji)
•  zastosowania sztucznej inteligencji w robotyce (prze-

twarzanie obrazów, łańcuchy Markowa)
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