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Dyplom Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego
Ztoty Medal na 46 Miedzynarodowej Wystawie Wynalazkdw w Genewie

Honorowa odznaka za szczegdlne zastugi w dziedzinie wynalazczosci przyznana przez Prezesa Rady Dyplom Ministerstwa Badan i Rozwoju Rumunii przyznany na 46
Ministrow Mateusza Morawieckiego Miedzynarodowej Wystawie Wynalazkéw w Genewie

Nagroda , Krysztafowej Brukselki 2018” 20 lat Polski w Programach Ramowych Badan i Innowacji UE Ztoty Medal — Migdzynarodowej Wystawy Innowacji EUROINVENT 2018
w kategorii Nauka Instytuty Badawcze przyznana przez Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego — lasi Rumunia

Jarostawa Gowina Platynowy Medal Miedzynarodowych Targéw Innowacji

Dyplom Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego PIAP za wybifne osiQgniecia wynalazcze na arenie Gospodarczych i Naukowych INTARG

migdzynarodowej w latach 2016-2017 Puchar Prezesa Jury, Miedzynarodowych Targdéw Innowacji

Gospodarczych i Naukowych INTARG

Dyplom Ministra Inwestycji i Rozwoju

i ——— s DYPLOM Tworey: mgr inz. Tomasz Krakowka, mgr inz. Pawef Gorecki, mgr inz. Rafaf Czupryniak, DIP LDM‘# DIPLOMA
Pormpsipn it mgr inz. Mariusz Kozak, mgr inz. Jacek Mickiewicz, mgr inz. Stanistaw Nycz W 1 .

o T PIAP FENIX fo lekki robot zwiadowczy. Zostat stworzony
do prowadzenia rozpoznania W bezposredniej stycznosci B Pl PIAR T i T L
operacji wojskowych, w tym migjsc niedostepnych dla
= czfowieka. To co wyroznia robota PIAP FENIX to fakt, ze DYPLOM ey v ok Fine s
N | przy tak niewielkiej masie (15 kg) i duzej predkosci (10 km/

godz.), jego czas pracy operacyjnej wynosi az 6 godzin.

Zamontowane na bazie mobilnej robota kamery dzienne : ot

i nocne (fermowizyjne, nokiowizyjne), umozliwiajq =

prowadzenie obserwacji przez cafq dobe. Znakomite wiasciwo- A

$ci ferenowe robota PIAP FENIX (sysfem kofowo-ggsienicowy D”_'_)I_O ME

Z ruchomymi, przednimi sfabilizatorami) zapewnia fatwe prze-
Dyplom Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego mieszczanie po drogach utwardzonych, gruntowych, Cigensions

bezdrozach, a takze w terenie zurbanizowanym. & ° L/ SALON

; INTERMATIOMAL

DES INVENTIONS
GENEVE

Robot PIAP FENIX jest fatwy w transporcie — ze DIPL&MA
wzgledu na niewielkie gabaryty i mafg mase moz- s

na przenosi¢ go w plecaku. Robot, w zaleznosci od T e —
Wyposazenia moze by¢ przeznaczony do obserwa-
cji, podejmowania i neufralizacji niebezpiecznych
fadunkow, transportowania srodkow dywersyjnych.

Twércy: mgr inz. Adam Aftyka, mgr inz. Piotr Kociel, tech. Grzegorz Raczkowski
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PIAP MULTISTRIKER jest urzgdzeniem wykorzystywanym do realizacji zadan
wspomagajqgcych  dziafania  jednostek  pirotechnicznych, uderzeniowych
czy inzynieryjnych. Sprawdzi sie wszedzie fam gdzie wymagane jest
uzycie duzej energii w krotkim czasie do osiggniecia zamierzonego efekiu.
Urzqdzenie dziata na zasadzie wykorzystania sity uderzeniowej przesuwnego ttoka Ztoty Medal Miedzynarodowej Wystawy Innowacji IWIS w Warszawie
roboczego napedzanego energiq spalonych gazow prochowych.

Diamentowy Lider Bezpieczenstwa Panstwa

Gtowne zastosowania urzqdzenia to:
* \Wybijanie szyb, dziur w powierzchniach, opraw zamkowych i innych matych elementow (zasada ,kafara”)
* Przebijanie przedmiofow np. opony M - .. .
« Rozbijanie zawiasow Tworcy: mgr inz. Adam Aftyka, mgr inz. Adam Andrzejuk,

* Przecinanie metalowych pretow, kabli, drutéw, fancuchow, rurek 4 - mar |nz Rolaf Czypryniok, mar ".‘i: tqk asz Du_dek,
e R = mgr inz. Stawomir Kapelko, mgr inz. Piofr Kociel,

* Inicjowanie lontow nielekirycznych systeméw defonacji jok STS, NDS, NONEL i mgrinz. SebastianiPawiowsk

Podstawowe koncowki robocze:
» Nozyce do ciecia kabli, drutow i pretow;
* Wybijaki do szyb oraz innych elementow;
* Przebijaki; Wyzwalacze do inicjowania wybuchu za pomocg nieelekirycznych systeméw detonacji; Noze
(ostrza) odcinajqce;
» mozliwos¢ zaprojektowania koncowek na konkretne zapotrzebowanie uzytkownika

e e IBIS® jest robotem do zastosowan pirotechnicznych i bojowych.
Przystosowany zostaf do operacji w frudnym i zréznicowanym
terenie. Duza predkos¢ robota (8,5 km/h) umozliwia dynamiczne
przeprowadzenie akcji. Manipulafor robota zapewnia duzy zasieg
dziatania (3,15 m), a zastosowane rozwigzania napedow zapewniajq
ptynno$¢ ruchu kazdego czfonu w pefnym zakresie predkosci.




Nagroay 2016
Ztoty Medal Miedzynarodowych Targdéw Innowacji Gospodarczych i Naukowych INTARG

Urzqd Patentowy Rzeczpospolitej Polskiej

Ztoty Medal — Miedzynarodowej Wystawy Innowacji EUROINVENT

Srebrny Medal Miedzynarodowej Wystawy Innowacji IWIS w Warszawie
2018 - lasi Rumunia

Srebrny Medal na 46 Miedzynarodowej Wystawie Wynalazkéw w
Genewie

Dyplom Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego

Tworcy: mgr inz. Marcin Kaminski, dr inz. Rafaf Kfoda, mgr inz. Oleg Pefruk, mgr Jan Piwinski,
mgr Anna Stariczyk, dr inz. Jakub Szatatkiewicz, prof.ndzw. dr hab. inz. Roman Szewczyk,
mgr inz. Wojciech Winiarski

Twércy: mgr inz. Adam Aftyka, mgr inz. Konrad Bozek, mgr inz. Rafat Czupryniak, PIAP-UDAM fo opracowany w Polsce, nowoczesny moduf telemetfryczny zgody ze standardami

mgr inz. tukasz Dudek, mgr inz. Mariusz Kozak, dr inz. Bartosz Stankiewicz, Przemystu 4.0. Umozliwia rozproszony moniforing obiektéw przemysfowychi gromadzenie

tech. Marcin Bidzinski = oraz przetwarzanie danych w chmurze klienta. Skuteczny

D|PI_OME takze systemach z wykorzystaniem usfug oferowanych DIPLOMA DIPLOMA — DIPLOMA —

Robot Mobilny TRM® to mafe urzqdzenie do zastosowar wspomagajgcych operacje prowadzone G"‘“"“"" przez wiodqeych dostawcow, w tym: Amazon Web Service, . wpe WRDSAW
w frudnodostepnym i niebezpiecznym otoczeniu. TRM® powstat jako odpowiedz na zagrozenia, jakie niesie Google Cloud Platform, Microsoft Azure. ; ' i ' HVENTION SHEIW
ze sobq rozpoznanie terenu i obiekiow prowadzone przez jednostki odpowiedzialne za bezpieczenstwo publiczne. ,Nrgﬁ'ﬁ‘ﬁé“m W latach 2018/2019 planowana jest instalacja ponad 1000 == - )
TRM® moze byé wprowadzony do akcji wewngirz obiektu lub w otwartym terenie w celu dokonania zdalnego o= 'E;‘;f?.‘f;'””s ety (PRI 09 (e el o) peelie]] el TR * I

w firmach zaréwno w Polsce jak i w Izraelu. Moduf s

rozpoznania optycznego i nastuchu z bezpiecznej dla operatora odlegfosci. pomiarowy PIAP UDAM zostal czesciowo opracowany e R = i

TRM® utrzymuje pefng sprawnos$¢ do dziafania po zrzucie z wysokosci do 9 m na twarde podioze. e w ramach projekiu  polsko-izraelskiego: CPS-AGRI: il o
Oferowana obecnie druga generacja robota z zastosowanymi nowymi praktycznie niesfyszalnymi napgdami CusTpm!sobIe cyber—ph.ysmoll SVSTG”.‘ . el dlstr|puted s
moniforing and control in agriculfure i jest przedmiotem : 3 2 -y ik

) y Y o . y
I porgcznym panelem sterowania czyni z TRM® sprzet jeszcze lepszy niz dotychczas. zgloszenia wzoru przemystowego WP-26300, - e |

Unikatowe cechy robota mobilnego TRM®
v cichy ukfad napedowy,
v mozliwos¢ bezstopniowej regulacji kgfa widzenia kamery w pefnym

zakresie 360°, bez koniecznosci uzycia narzedzi, & - ’ 7]
v mozliwos$¢ zastosowania réznego rodzaju o$wietlaczy LED, DIPL@MA
v mozliwos¢ wyzwalania granatéw hukowo-btyskowych, s i |
v niewielka masa i wymiary zewnetrzne panelu sterowania, e
v nagrywarka cyfrowa zintegrowana z panelem sterowania, ’
j i Jrr ) . . .
v mozliwos¢ uzycia trzech robotéw sterowanych z jednego panelu sterowania. .o s Dyplom Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego
Brqzowy Medal Migdzynarodowych Targow Innowacji
Gospodarczych i Naukowych INTARG
Brqzowy Medal Tajwan INNOTECH EXPO
Tworcy: dr inz. Maciej Cader, inz. Rafat Wieckowski, fech. Marcin Bidzinski
Przemystowa drukarka 3D produkcji PIAP typu FORIND 500 jest przeznaczona
3 - ] i : ,. . . . do produkcji modeli, prototypdw oraz czgsci z termoplastycznych polimerow.
Tworey: mgr inz. Jakub Gféwka, mgr inz. Michat Karczewski, mgr inz. Mateusz Macia$, mgr inz. Michat Oginski, dr inz. Pawef Safek, Polimery sq podawane do maszyny w postaci pojedynczych widkien o $rednicy
mgr Agnieszka Spronska, mgr inz. Adam Wotoszczuk od 1,5 do 1,8 mm. FORIND 500 obstuguje dowolne materiaty modelowe i podporowe,
. : el ) e : ; ktorych femperatura przettaczania nie przekracza 400°C. Dlatego FORIND 500 jest
Urzgdzenie R-TPD jest przeznaczone do przebijania opon samochodowych i, w zafozeniach, stanowic¢ e : drukarkg 3D, ktéra mozna skonfigurowaé idealnie na potrzeby Kiienta. DIPLOMA
ma bezpieczniejszq alternatywe dla policyjnej kolczatki drogowej. Zostato ono zaprojekiowane z mysiq TN T i g
0 zastosowaniu W zestawach po kilka sztuk w celu uzyskania oddziatywania obszarowego. Idea zestawu Komora robocza maszyny FORIND 500 ma wymiary 450 x 450 x 500 mm
urzqdzen R-TPD opiera sie na mozliwosci ich zdalnego i szybkiego rozmieszczenia oraz aktywacii i takiego gabarytu czesci moze budowaé w jednym procesie. FORIND 500 jest
i dezaktywacji na zqdanie operotor'a,. fak aby zminimalizowa¢ ekspozycje postronnych gczestnik()vy réwniez przeznaczony do matoseryjnej produkcji oraz do zréznicowanej produkj. REserritey ubtrind Aot
ruchu drogowego na ryzyko przepmm opony. Modelowy scenariusz zakfada rozrzucenie urzqdzen e St | Zr6znicowana produkcja polega na tym, ze w jednym procesie mozliwe jest budowanie
R-TPD w §ton|e nieaktywnym (megtworzamcym zagrozenia dla 'posfronnego ruchu drogowego) e czesci o réznych geometriach. FORIND 500 posiada podwdjny system ekstruzii, TR
2 poSrednlcTwem quowpgo lub poywe’rrznego POJGZd“ - Tr03|e. pr;ejozdu gomochodu wytypowanego to 0znacza, ze drukarka moze przettaczac¢ w jednym procesie —dwa materiafy modelowe aE
do zafrzymania, nastepnie aktywacji drogg radiowg na polecenie uzytkownika (gdy samochod bedgey lub materiat modelowy i podporowy. Maszyna FORND 500 jest przeznaczona
obiekfem zatrzymania znajdzie sig blisko) i nastepnie ponownej dezaktywaciji drogq radiowq (gdy samochéd bedgey obiektem zatrzymania do stosowania pracy w pomieszczeniach lub halach produkeyjnych oraz laboratoriach. i
przejedzie przez obszar zajety przez urzqdzenia R-TPD) w celu minimalizacji zagrozenia dla ruchu drogowego. R-TPD skierowane jest Moze byé rowniez stosowany w biurach. ==

do uzytkownikoéw koncowych zwigzanych z bezpieczenstwem publicznym takich jak policja, straz graniczna, zandarmeria wojskowa itp.
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Dyplom Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego

Twércy: dr inz. Jakub Szafatkiewicz, prof. dr hab. inz. Eugeniusz Budny, mgr inz. Marcin Kaminski, prof. dr hab. inz. Roman Szewczyk,

mgr inz. Wojciech Winiarski

Opracowana w PIAP technologia umozliwiajgca skuteczny odzysk
metali w tym metali szlachetnych z odpadéw elekironicznych i
elekfrycznych obwodow drukowanych a takze matych urzqdzen
ZSEE.

Opracowany proces umozliwia przetwarzanie odpadéw bez
potrzeby ich przemiafu bezposrednio po ich wydzieleniu z
urzqdzen ZSEE. Proces przebiega w nastepujgcych krokach.
Odpady podawane sq przez gazoszczelny podajnik do komory
reaktora, w kforej pod wpfywem panujgcej w niej temperatury
rzedu 1600°C i dziatania trzech strumieni plazmy wytwarzanych
w plazmotfronach, odpady ulegajg spaleniu i stopieniu. Topione

metale wraz ze stopionym zuzlem sptywajq do formy, z kforej
sg odbierane, jako produkt finalny. Spaliny po opuszczeniu komory reakiora plazmowego
sq dopalane w komorze dopalania i trafiajg do ukfadu oczyszczania spalin zapewniajgcego
spefnienie standardéw emisyjnych.

Korzysci ekonomiczne zwigzane z eksploatacjg oferowanej technologii wynikajg z
przetworzenia odpadow ZSEE, odzysku metali i ich wartosci rynkowej (Srednio 25 % masy
odpadow fo metfale w tym Au, Pd, Cu, Ag, kidre stanowig 0 92 % wartosci uzyskiwanego
stopu), oraz odzysku energii cieplnej z procesu.

Z punkfu widzenia Srodowiska zastosowanie opracowanej technologii pozwala na znaczgcg redukcje masy do 40 % masy wejsciowej

odpadow, a takze znaczgceq redukcje objetosci odpadéw do 10 % ich objefosci wejsciowe.

Innowatory WPROST 2018

Twércey: Mgr inz. tukasz Dudek, Inz. Jarostaw Jaworski, Mateusz \Wolski

Projekt ADRexp ,,ACTIVE DEBRIS REMOVAL DEMONSTRATION IN LABORATORY CONDITION
EXPERIMENT” zostat zrealizowany w ramach programu ,Polish Industry Incenfive Scheme”
finansowanego przez Europejskg Agencje Kosmiczna.

Celem projekiu ADRexp byfo opracowanie i weryfikacja w warunkach laboratoryjnych
chwytaka do przechwytywania i deorbitacji niedziafajgcych lub uszkodzonych satelitow. W
ramach projekfu opracowano chwytak zdolny do przechwytywania pierscienia mocujgcego
satelity na rakietach nosnych tzw. Launch Adapter Ring (LAR).

Opracowany chwytak zaciska sig na przechwytywanym obiekcie w dwoch etapach: fzw. fazie
migkkKiej i fazie sztywnej. Podczas fazy chwytania miekkiego adaptacyjny chwytak wstepnie
chwyta pierscien, a nastepnie ustawia go w zaplanowanej pozycji i orientacji nawet pomimo
bardzo duzych bfedéw wzajemnego pofozenia adaptera i chwytaka. Nastepnie podczas
fazy sztywnej ksztaftowe szczeki drugiego chwytaka unieruchamiajg LAR pozwalajgc na
deorbitacje przechwyconego satelity.

Dyplom Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego

Twércy: mgr inz. Andrzej Bratek, mgr inz. Aleksander topatynski, mgr inz. Jerzy Niewiafowski, mgr inz. Wojciech Winiarski

Tachografy elekironiczne typu TC-XXXP mierzq i rejestrujg
predkos$¢ pojazdu szynowego, czas biezqcy oraz przebytq droge.

Dodatkowo mogq rejestrowa¢ sygnafy dwustanowe i analogowe
przychodzqce z urzqdzen i mechanizmow pojazdu (np.: zamkniecie
drzwi zatgczenie hamowania i inne). Mogg takze generowac
sygnaty na podstawie roznych zaistniatych w pojezdzie zdarzen,
np. przekroczenia okreslonych predkosci progowych, lub przebytej
drogi (zatgczenie lokalnych przekaznikow, lub przekaznikow w
modufach wyniesionych).

Dzieki zastosowaniu dodatkowego modufu GPS mozliwa jest
rejestracja pofozenia geograficznego pojazdu oraz predkosci wedfug
systemu GPS, a takze synchronizacja daty i czasu tachografu z
sygnatem GPS.

Symbol XXX, w nazwie typu oznacza zakres pomiarowy predkosci kabinowego wskaznika predkosci. Wykonywane
sq wersje TC-130P i TC-160P TC-200P, TC250P.

Rejestracja predkosci odbywa sig w zakresie do 400km/h niezaleznie od wykonania kabinowych wskaznikow
predkosci.

Prezentowany zestaw urzgdzen stuzy do budowy zaawansowanych systemow rejestraciji danych telemetrycznych
W pojazdach szynowych, a fakze pozwala na infegracje z systemami sterowania pojazdem. Ponadfo daje
mozliwos¢ rozbudowy systemu poprzez dofgczenie dodatkowych modutow do magistrali CAN.

Duzy nacisk pofozono fakze na mozliwos¢ szybkiej i fatwej diagnostyki systemu. Staje sie ona mozliwa
poprzez dotfgczenie do systemu modufu: ,TC-XXXP-monitor USB®, ktéry pozwala na $ledzenie wszystkich
danych procesowych wystepujgcych na magistrali tachografu (czyli parametrow jednostki centralnej i modufow
rozproszonych) za pomocgq komputera PC dofgczonego do systemu.

Nagroda Il Stopnia w konkursie Innowacje dla Sit Zbrojnych RP

Twércy: mgr inz. Michat Petka, prof. nzw. dr hab. inz. Maciej Trojnacki, mgr inz. Przemystaw Dgbek

Celem projektu byfo opracowanie gfowicy skanowania przestrzennego dla robotyki mobilngj umozliwiajgcej
obserwacje ofoczenia robota oraz budowe fotorealistycznej kolorowej sceny 3D uwzgledniajqgc takze opcjonalnie
dane fermowizyjne. Punktem odniesienia prac byt wynalazek firmy MANDALA Janusz Bedkowski — Lidera
Konsorcjum projekfowego. W ramach projekiu zbadane zostaty modyfikacje, ktore zwigkszyty wytrzymatosc,
zmniejszyly masg i zwiekszyty integralno$¢ gtowicy z istniejgcymi platformami mobilnymi. W wyniku realizacji
projekiu powstata gfowica skanujgca umozliwigjgca sferyczne zobrazowanie RGB-D otoczenia w odlegfosci do
200 m. Przydatno$¢ opracowanego rozwigzania zweryfikowano w ramach prac badawczych w PIAP, Instytucie
Faunhoffera (Niemcy) oraz we wspotpracy z firmg STEKOP S.A.
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Ztoty Medal Miedzynarodowej Wystawy Innowacji IVIS w Warszawie

Tworey: dr inz. Zbigniew Pilat,
mgr inz. Wojciech Klimasara

Celem wynalazku byfo stworzenie urzgdzenia
zapewniajgcego szybkg i sprawng wymiane
zespofu  zasilajgcego  pojozd  z  napedem
elekfrycznym. Podstawe urzgdzenia stanowi
podwozie mobilne, wyposazone w zewnefrzny
ukfad sterowania z pulpitem operafora.

Na nim osadzony jest wieloosiowy zespof
manipulacyjny oraz magazyn nafadowanych
i roztadowanych zespotow zasilajgeych.

18

~12

Zespot manipulacyjny wyposazony jest w system

chwytaka oraz czujniki umozliwiajgce zlokalizowanie miejsca zamontowania zespofu zasilajgcego W obstugiwanym
pojezdzie. Operafor przy pomocy manipulatora wymienia zespot zasilajgcy, a nastepnie zespot wymonfowany
odwozi do stacji fadowania, poza zasilanym urzgdzeniem. W konsekwencji okres wytgczenia pojazdu z eksploatacii
obejmuje tylko czas potrzebny na wymiang zespofu zasilajgcego.

Wynalazek moze znalez¢ zastosowanie przede wszystkim w duzych bazach pojazdow elekirycznych,
np. zajezdniach autobusowych, przedsiebiorstwach takséwkowych.

Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw PIAP

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
www.piap.pl

—— DIPLOMA —
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