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Dr inz. Maciej Trojnacki, adiunkt w Przemystowym Instytucie Automatyki
i Pomiaréw PIAP w Warszawie oraz na Wydziale Mechanicznym Energetyki
i Lotnictwa Politechniki Warszawskiej. W 1999 r. ukonczyt studia na Wydziale
Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej, gdzie w 2003 r. obronit
z wyréznieniem prace doktorska. Zajmuje sie projektowaniem konstrukcji
mechanicznych, modelowaniem i symulacjg uktadéw mechanicznych oraz
sterowaniem ruchem robotéw mobilnych. Dotychczasowe jego badania
obejmowaty mobilne roboty kotowe, roboty kroczace oraz rozwigzania hybrydowe faczace
cechy roznych typoéw lokomogiji. Jest autorem oraz wspotautorem kilkudziesieciu publikacji
o tematyce zwigzanej z mechanika, teorig maszyn i mechanizmdéw oraz robotyka, o zasiegu
krajowym i miedzynarodowym.
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