Temat pracy dyplomowej inzynierskiej:
Sterowanie sztuczng dlonig za pomocg mikrokontrolera ATmega2560

Autor pracy — dyplomant:
Jaroslaw Juszczak

Cel wykonania pracy: opracowanie i zbudowanie modelu sztucznej reki nasladujacej reke
ludzka z mozliwoscia niezaleznego sterowania dla kazdego palca z osobna oraz nadgarstka. Model
reki bedzie mogl chwytac¢ przedmioty i wykonywac zadane gesty.

Do sterowania wykorzystano mikrokontroler ATmega2560.

Zakres pracy: praca sktada si¢ z dobrze ze sobg skorelowanych czeéci teoretycznej
1 praktycznej. Praca zawiera wstep, pie rozdzialdw i podsumowanie zawierajace jasno sformutowane
wnioski. Wykorzystana w pracy bibliografia jest aktualna i trafnie dobrana. W cze$ci teoretycznej
przedstawiono dzieje protez oraz aktualny ich rozwdj z uwzglednieniem sposobow sterowania.

Opracowany i zbudowany w ramach pracy dyplomowej model dloni jest oprécz
wykorzystania w pracowniach dydaktycznych, rowniez wizytowka promujaca Kierunek
elektrotechnika, Wydzial Politechniczny i calg Uczelnie. Model ze wzglgdu na konstrukcje
mechaniczng wymagat podejscia interdyscyplinarnego i wyjscia poza Scisty obszar elektrotechniki.

O autorze pracy dyplomowej

Dyplomant Jarostaw Juszczak wykazal si¢ samodzielnoscig i zmystem inzynierskim oraz
bardzo duzym zaangazowaniem w opracowanie koncepcji modelu robota i jego praktyczng realizacje.
Dyplomant ukonczyt studia na kierunku Elektrotechnika, specjalnosci Automatyka i metrologia
z wysoka $rednig, a praca dyplomowa zostata oceniona bardzo dobrze.

W dniu 03.02.2017 r. zdat egzamin dyplomowy inzynierski na oceng bardzo dobra.

Promotor pracy dyplomowej inzynierskiej: dr hab. inz. Krzysztof Pacholski
Recenzent pracy dyplomowej inzynierskiej: dr inz. Piotr Sujka
Miejsce wykonania pracy dyplomowej inzynierskiej:

- pracownie dydaktyczne i laboratoria katedry Elektrotechniki na Wydziale Politechnicznym,
Panstwowej Wyzszej Szkoly Zawodowej im. Prezydenta Stanistawa Wojciechowskiego w Kaliszu.

Wspolpraca z interesariuszami zewnetrznymi: w ramach praktyki dyplomowej — LetMe Repair
Poland Sp. z. o. o.
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Dokumentacja fotograficzna dziatania modelu

Sterowanie sztucznq dltoniq za pomocq mikrokontrolera ATmega2560
Autor: Jarostaw Juszczak

Zalozenia projektowe:

= Stworzenie modelu reki przypominajacej r¢ke ludzka o mozliwie prostej budowie.
= (Odwzorowanie dziatania nadgarstka o kacie obrotu 0° - 180°.

= Zastosowanie palcow o trzech przegubach.

= Uproszczone dziatanie kciuka.

= Brak z gory zalozonego sterowania wzorcowego.

=  Dowolno$¢ chwytow, gestow i ruchow.

=  Mozliwo$¢ chwytania prostych przedmiotdéw i ich wypuszczania.

= Zastosowanie oddzielnych napedow dla kazdego palca z osobna.

Stokrotnie nizszy koszt budowy wzgledem komercyjnych mioprotez.

Rys. 1. Zdjecie modelu sztucznej dloni — czesé praktyczna pracy dyplomowej inzynierskiej



autorstwa Jarostawa Juszczaka

Rys. 2. Chwyt elektrycznej szczoteczki do zegbow



Rys. 3. Pilot do telewizora w sztucznej dloni

Rys. 4. Chwyt pojemnika z 45g zabarwionej wody



