Ogtoszenie

O otwartym konkursie na stypendium naukowe dla doktoranta w projekcie badawczym pt.
»Mobilnos¢ nieholonomicznych robotéw kosmicznych w obecnodci przestrzennie rozleglych
przeszkod posiadajacych moment pedu” realizowanym w Centrum Badan Kosmicznych PAN

Stanowisko: Doktorant

Instytucja: Centrum Badan Kosmicznych PAN
Lokalizacja: ul. Bartycka 18a, 00-716, Warszawa
Okres przyznawania stypendium: maksymalnie 25 miesiecy

Forma wspdtpracy: umowa

Termin rozpoczecia badan naukowych: czerwiec 2017

Kwota stypendium projektowego: 2000 pln

Tematyka projektu badawczego:

Przechwytywanie i usuwanie kosmicznych $mieci, wspétpraca pojazdéw na orbicie, oraz budowanie
struktur na orbicie to przyktady zadarn w ktérych co najmniej dwa obiekty, obiekt chwytany i
przechwytujacy go robot kosmiczny, wchodzg w interakcje ze sobg. Takie manewry sa wykonywane
na orbicie przy wzglednej odlegtosci pomiedzy obiektami rzedu kilku metréw. Ostatnim etapem
takiego manewru jest dokowanie, ktére ze wzgledu na koniecznosé wykonania precyzyjnych ruchéw
odbywa sie z wykorzystaniem manipulatora. Pewne aspekty tego typu operacji s obecnie
przedmiotem badan rozwojowych i przemystowych (np. misja edeorbit Europejskiej Agenciji
Kosmicznej). Niemniej petna realizacja przyszfosciowych zadari zwigzanych z np. przechwytywaniem
obiektow na orbicie, autonomicznym montazem struktur orbitalnych wymaga prac teoretycznych
zwigzanych z robotyks, teorig sterowania i mechanika teoretyczng w szczegélnodci w dwoch
aspektach:

e Sledzenia ruchu ciat poruszajacych sie po orbicie i sterowanie robotem kosmicznym oraz
planowanie ruchu w obecnosci przeszkéd. Manewry robota kosmicznego w mafej odlegtoéci
od Migdzynarodowej Stacji Kosmicznej (ISS) oraz budowanie struktur na orbicie jest bardziej
skomplikowane ze wzgledu na obecnos$¢ topologicznie rozleglych przeszkéd. Przeszkody
wplywaja zaréwno na trajektorie poruszania robota kosmicznego {jako catego obiektu) jak
réwniez ramienia manipulatora;

e Uwzglednienia dryfu. Zaréwno obiekt chwytany, jak réwniez robot kosmiczny sg obiektami
posiadajacymi niezerowy moment pedu. Wynika to z faktu, ze satelity s3 kontrolowane z
wykorzystaniem kot momentowych, ktére pracujg w zakresie niezerowych predkosci.

Celem niniejszego projektu jest stworzenie nowej klasy algorytméw planowania i sterowania
kosmicznych uktaddw robotycznych w obecnosci duzej iloéci poruszajacych sie obiektow.
Obowigzki doktoranta i gtéwne zadania:

- Studiowanie literatury zwigzanej z problematyka sterowania uktadami nieliniowymi

- Opracowywanie algorytmow planowania trajektorii i sterowania robotami kosmicznymi,

- przygotowywanie symulacji numerycznych zwigzanych ze sterowaniem ukfadami
mechanicznymi,

- implementacja uktadéw sterowania w jezykach nisko poziomowych (np. C++) lub integracja
uktadow sterowania na FPGA i mikroprocesorach,

- eksperymentalna weryfikacja uktadow sterowania w dostepnych laboratoriach,

- przygotowywanie i prowadzenie dokumentacji naukowo badawczej,

- przygotowywanie sprawozdan i raportow,



Wymagania:

wyksztatcenie wyzsze o kierunku: automatyka i robotyka, mechatronika, teoria sterowania,
mechanika teoretyczna, mechanika i budowa maszyn, lub pokrewne,

silna motywacja do pracy naukowej udokumentowana osiggnietymi publikacjami lub
doniesieniami konferencyjnymi,

doswiadczenie (symulacyjne lub eksperymentalne) zwigzane z realizacjg uktadéw sterowania,
znajomosc zagadnien robust control i adaptive control,

umiejetnos¢ postugiwania sie oprogramowaniem do obliczen matematycznych {Matlab,
Simulink, C++, Fortran, JAVA),

umiejetnos¢ samodzielnej organizacji pracy,

znajomos¢ MS Office | OpenOffice,

dobra znajomos¢ jezyka angielskiego w mowie i w pi$mie,

pracowitos¢ i ambicja.

Wymagane dokumenty:

CV wraz z listg publikacji naukowych oraz wystgpien konferencyjnych,

Zaswiadczenie o realizacji studiéw doktoranckich w obszarze nauk technicznych lub
informacja o ztozonej aplikacji na studia doktoranckie,

List motywacyjny z uzasadnieniem checi realizacji badan w ramach ww. projektu,

Kopia dyplomu poswiadczajgcego posiadanie stopnia magistra nauk technicznych,

Mile widziane listy referencyjne,

Oswiadczenie o nie pobieraniu wynagrodzenia ze $rodkéw NCN,

Dodatkowe dokumenty, ktére mogtyby wzmocni¢ aplikacje (wedtug uznania aplikanta).

Co oferujemy:

Prace nad ciekawa i aktualng naukowo tematyka badawcza zwigzang z Robotyka Kosmicznag,
Tematyke badawcza moggca by¢ przedmiotem rozprawy doktorskiej,

Zdobycie wiedzy na temat sterowania systemami robotycznymi i satelitarnymi,

Nadzér nad przygotowaniem warsztatu naukowego do realizacji eksperymentdw
kosmicznych,

W przysztosci mozliwosé udziatu w pracach badawczych w ramach wspodtpracy z Polska
Agencja Kosmiczna i Europejska Agencjg Kosmiczna,

Motliwos¢ realizacji studiow doktoranckich zwigzanych z inZynierig kosmiczng — szczegoty
znajduja sie w pod linkiem: http://www.cbk.waw.pl/studium/.

Dokumenty powinny by¢ zaopatrzone oswiadczeniem o tresdci: ,Wyrazam zgode na przetwarzanie
przez CBK PAN moich danych osobowych zawartych w ofercie dla potrzeb niezbednych do realizac;ji
procesu rekrutacji, zgodnie z ustawa z 29 sierpnia 1997 r. o ochronie danych osobowych (Dz.U.2014.

1182 ze zm.)."” Brak oswiadczenia spowoduje automatyczne odrzucenie oferty.

Termin nadsytania zgloszen: 15 maja 2017 roku (decyduje data otrzymania zgloszenia)

Miejsce zgtoszenia: Zgtoszenia nalezy przesytaé¢ w formie elektronicznej na adres: Imrs@cbk.waw.pl

(tytut wiadomosci ,Space Robotics”) z zatgcznikami w postaci plikéw pdf lub pocztg tradycyjng na
adres: Laboratorium Mechatroniki i Robotyki Satelitarnej, Centrum Badan Kosmicznych PAN, ul.
Bartycka 18a, 00-716, Warszawa (z dopiskiem ,Space Robotics”)



