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Rys. 1. Kon�guracje nóg robotów kroczących
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<,)5;,*95)S5*$.T=
E,0'(5!C)Heksapod)5)$!7.&:()7'!;)+1$.+,7'0!D),5!<!?)

<:!-(@,)"(@,)5#$(*0.)+1,"(/-)5.@:3<!)"!/)0!)1.*=)i=
)d!:(-3)*-,*,5!0'!)1,$5'36

$!B)5)+,*-!#')*$(&#'4),<09C.)
5)1,2,-!#8)"(*-)<4C!)*-!2':6
0,&D?)5$@:%<0'()*$.2/'()+,6
14*$!0'(),1!$)47'("%-0,&D)+,6
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<,<!-/,5.#8=)L)+1$.*$;,&#')1,2,-)$,*-!0'()1950'(C)5.+,*!6
C,0.)5),24<,5%?)#,)<,<!-/,5,),2#'3C.)/,0*-14/#"%=

Heksapod)$,*-!;)-!/)$!+1,"(/-,5!0.?)!2.)+,7'(&#';)5)*,6
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Rys. 2. Budowa 
odnóża owada

Rys. 4. Projekt 3D robota 
Heksapod

Rys. 3. Heksapod - szkic
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Sterowanie przemieszczaniem robota
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5,7(#8!0'$74?)"(*-)41$3<$(0'(7)5./,0!5#$.7)O)0!"#$%&#'(")
"(*-)-,),<+,5'(<0',)<,21!0.)*':0'/)(:(/-1.#$0.?)+1$(-5!1$!"3#.)
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Rys. 5. Elementy konstrukcyjne robota

Rys. 6. Widok elementów nogi robota

Rys. 7. Fazy ruchu robota
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mgr inż. Beata Krupanek

Jest doktorantką w Insty-
tucie Metrologii, Elektro-
niki i Automatyki Wydzia-
łu Elektrycznego Politech-
niki Śląskiej. Zajmuje się 
głównie badaniem zakłó-
ceń transmisji w sieciach 
bezprzewodowych oraz 

symulacją sieci komputerowych w środowisku 
OPNET Modeler. Organizuje wycieczki studen-
tów mające na celu poznanie �rm i instytutów 
oraz rozszerzenie wiedzy studentów. Jest lau-
reatką konkursu Młodzi Innowacyjni 2009.

mgr inż. Ryszard Bogacz

Jest wykładowcą w In-
stytucie Metrologii, Elek-
troniki i Automatyki Wy-
działu Elektrycznego Po-
litechniki Śląskiej. Pro-
wadzi Studenckie Koło 
Naukowe Elektroników 
Praktyków zajmujące się 

budową i programowaniem układów mikro-
procesorowych. Jest współtwórcą laborato-
riów techniki cyfrowej i mikroprocesorowej. 
Zainteresowania naukowe i zawodowe obej-
mują zagadnienia z zakresu bezprzewodowej 
transmisji danych oraz zastosowania mikro-
kontrolerów ośmiobitowych w systemach po-
miarowo-sterujących.

Bartłomiej Kubik

Jest studentem V roku 
Elektrotechniki Wydziału 
Elektrycznego. Jego za-
interesowania związane 
są z robotyką, programo-
waniem mikrokontrole-
rów i  fotogra�ą. Jest lau-
reatem konkursu Młodzi 

Innowacyjni 2009. Obecnie zajmuje się pracą 
dyplomową, w której rozwija moduł rozpozna-
wania głosu dla Heksapoda.

Studenckie Koło Naukowe Elektroników Praktyków powstało w 
2006 roku przy Instytucie Metrologii, Elektroniki i Automatyki Wydziału 
Elektrycznego Politechniki Śląskiej w Gliwicach. W skład koła wchodzą 
dwie sekcje tematyczne: sekcja elektroakustyczna oraz sekcja progra-
mowania mikrokontrolerów. Koło zrzesza obecnie 29 członków – stu-
dentów Wydziału Elektrycznego PŚ. 
Celem działalności Koła jest w szczególności pogłębianie wiedzy w za-
kresie zasad projektowania układów elektronicznych analogowych i cy-
frowych, komputerowo wspomaganego projektowania, sposobów wy-
konywania płytek obwodów drukowanych w technice przewlekanej i 
technice montażu powierzchniowego, zagadnień z zakresu montażu 
podzespołów elektronicznych oraz sprzętu i techniki lutowniczej,  pro-
blematyki związanej z uruchomieniem urządzeń elektronicznych, me-
tod pomiarów i aparatury pomiarowej, wykorzystywanej do diagno-
styki, aplikacji elektronicznych, kompatybilności elektromagnetycznej. 
Koło umożliwia także wymianę doświadczeń i prezentowanie wyników 
własnych prac badawczych przez studentów i młodych absolwentów 
oraz organizowanie odczytów wygłaszanych przez zaproszonych gości. 
SKN ułatwia studentom nabywanie wiedzy z zakresu najnowszych osią-
gnięć współczesnej elektroniki, informatyki i telekomunikacji i współ-
pracę z innymi kołami naukowymi (w kraju i za granicą) zajmującymi się 
podobną problematyką. Koło organizuje seminaria, spotkania, prelek-
cje i wycieczki o charakterze naukowym. Umożliwia również publiko-
wanie osiągnięć naukowych członków Koła w kraju i za granicą i możli-
wie najlepszy start zawodowy studenta. 

W ramach działalności Koła cyklicznie organizowane są kursy, m.in. cie-
szący się dużym zainteresowaniem kurs lutowania powierzchniowego. 
Uczestnicy kursów otrzymują stosowne certy�katy wydawane przez In-
stytut, potwierdzające nabyte umiejętności.
Opiekunem Koła jest dr inż. Damian Gonscz, adiunkt w Instytucie Me-
trologii, Elektroniki i Automatyki zajmujący się głównie zagadnieniami 
związanymi z kompatybilnością elektromagnetyczną. Sekcję elektro-
akustyczną prowadzi adiunkt dr inż. Adam Cichy. Sekcją programowa-
nia mikrokontrolerów opiekuje się mgr inż. Ryszard Bogacz, wykładow-
ca w Instytucie.

Studenckie Koło Naukowe Elektroników Praktyków 

Instytut Metrologii, Elektroniki i Automatyki
Wydział Elektryczny Politechniki Śląskiej
ul. Akademicka 10/26B, 44-100 Gliwice

Tel. 32 237 19 14
e-mail:   damian.gonscz@polsl.pl

ryszard.bogacz@polsl.pl
adam.cichy@polsl.pl

www.imeia.elektr.polsl.pl/kolona

Rys. 8. Schemat elektryczny układu 
sterującego
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Rys. 9. Schemat blokowy toru analogowego 
przetwarzania próbek głosowych

Rys. 10.  Heksapod (stan obecny)
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Moduły dodatkowe robota
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1,5!0'!)@;,*,5(@,)S1.*=)aT=

L)#.G1,5.7)*+1$%#'()(:(/-1,0'#$0.7?)#$%&D)!0!:,@,5!)
"(*-)#$%*-,)0'(#8#'!0.7)(:(7(0-(7?)!:()0'(*-(-.)0'(40'/0',6
0.7=)Y.@0!;)$)7'/1,G,04),)0'(5'(:/'(")!7+:'-4<$'()0!"+'(15)
/'(1,5!0.)"(*-)<,)5$7!#0'!#$!=) !*-%+0.7)(:(7(0-(7)-,14)
"(*-)P):-1)<,:0,+1$(+4*-,5.?)-;47'3#.)#$%*-,-:'5,&#')5.C*$()
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U8--+Qss555=!-7(:=#,7s<.0s1(*,41#(*s+1,<t<,#47(0-*s
<,#hkli=+<GW=))

)

'(:()2!<!B)(/*+(1.7(0-!:0.#8)5.7!@!)5./,0!0'!)*(1'')
+,7'!195)$)"(<0,#$(*0.7)+1$(7'(*$#$!0'(7)(:(7(06

-95)4/;!<4)+,7'!1,5(@,=)>!/'()+,7'!1.)74*$3)2.D)5./,0!6
0()*$.2/,?)!2.)+!1!7(-1.)2!<!0(@,)4/;!<4)0'()$7'(0'!;.)*'%)
5)-1!/#'()'#8)1(!:'$!#"'=)L)$5'3$/4)$)-.7)+1,#(*)-(0)5.7!6
@!)!4-,7!-.$!#"'=
A,)-(")/!-(@,1'')41$3<$(B)0!:(C.)7,0,#81,7!-,1)O)+1$.1$3<)

+1$($0!#$,0.)<,)!0!:'$.)*+(/-1!:0(")&5'!-;!=)d!*!<!)"(@,)<$'!6
;!0'!)+,:(@!)0!)1,$*$#$(+'(0'4)5'3$/')&5'!-;!?)0!)+1$./;!<)$!)
+,7,#3)*'!-/')<.G1!/#."0("?)')5./,0!0'4)*(:(/-.50.#8)+,7'!6
195)*/;!<,5.#8)5'<7!=)E,7'!1.)-!/'()5./,0.5!0()*3)0'(146
#8,7.7)#$4"0'/'(7?)!)5.291)<;4@,&#')G!:')1(!:'$4"()*'%)+,+1$($)
,219-)*'!-/')<.G1!/#."0("=)Y#8(7!-.#$0'()24<,5%)7,0,#81,6

Sterownik monochromatora 

na bazie układu FPGA
,18!&#$ &"8"A.*6+$%&/-./#1B$9153/!;.*6$C$D%E$D(!*#&'5$@1<6#!3=)6*"$F(1<.*"

7!-,1!)+,/!$!0,)0!)1.*=)V=)Z,:,1(7)#$(15,0.7)$!$0!#$,0,)
(:(7(0-.)5./,0!5#$()5*+9;+1!#4"3#()$()*-(1,50'/'(7)UkW=
Y-(1,50'/')-(@,)-.+4)41$3<$(B)1(!:'$,5!0()*3)$!$5.#$!")

0!)2!$'()7'/1,+1,#(*,195=)L)1!7!#8)<$'!;!:0,&#')YZ )Y+(/6
-147)+,<"%-,)+192%)$!+1,"(/-,5!0'!)*-(1,50'/!)5.*+(#"!:'$,6
5!0(@,)<,)-(@,)#(:4?)2!$4"3#(@,)0!)4/;!<$'()+1,@1!7,5!:6
0.7)uE\K=)L)-1!/#'()1(!:'$!#"')-(")+1!#.)5./,1$.*-!0,)(:(6
7(0-.)5#$(&0'("),+1!#,5!0(")5)1!7!#8)<$'!;!:0,&#')/,;!)2'6
2:',-(/')opAr)UVW=
A,)1(!:'$!#"')+1,"(/-4)$!*-,*,5!0,)"%$./)opAr)Ui?)jW=)

[7,C:'5'!),0)5./,0!0'(),+'*4)*-14/-41.):42)G40/#"')41$36
<$(0'!?)"(@,)<(/,7+,$.#"%)0!)70'("*$()2:,/'),1!$)*.0-($%)
4/;!<4)UhW=)E1,"(/-)$1(!:'$,5!0,)5)+!/'(#'()0!1$%<$',5.7)
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