Propozycje tematow prac in  zynierskich 2020/2021
Automatyka i Robotyka - studia niestacjonarne

Temat Aplikacja robota przemystowego KUKA AGILUS
Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie przyktadowej aguljkz robotem
Zadania przemystowym KIKA AGILUS w formie ¢wiczenia laboratoryjnego wra
Z opracowaniem stosownej instrukcji.
1. Projekt gniazda obrébczego.
2. Dobor i/lub wykonanie odpowiednich wdzer oraz napisanie
wiasciwego programu dla zaproponowanej aplikaciji.
3. Opracowanig€wiczenia laboratoryjnego wykorzysigego
zaprojektowane gniazdo.
4. Przeprowadzenie prob élwiadczalnych.
Promotor dr inz. Piotr Dutkiewicz
Opiekun
Temat Zastosowanie uradzenia mobilnego do analizy ruchu w stawie
kolanowym
Cel pracy Celem projektu jest zaimplementowanie aplikacji wizdzenia
Zadania mobilnego, ktéra umdiwi szybka analiz ruchu w stawie kolanowym na
podstawie analizy obrazu
Zadania:
e Zapoznanie siz jezykiem Kotlin,
* Analiza algorytméw rozpoznawania obrazu — rozpozarag/
markerow
* Na podstawie lokalizacji markeréw oklenie orientacji obiektu
Opracowanie i zaimplementowanie aplikacji do ayalichu na podstaw
lokalizacji markerow
Promotor dr inz. Piotr Sauer
Opiekun
Temat Projekt, wykonanie i opracowanie sterownika modutunapedowego
sterowca autonomicznego.
ge(ljpracy Budowa modutu nagglowego sktadaprego s¢ z lotniczego silnika
adania

elektrycznego oraz silnika krokowego, ktory uiliwi sterowanie
predkosciag obrotowg silnika oraz zmiasjego orientacji wokot osi

prostopadtej do watu silnika.




Promotor dr inz. Wojciech Adamski
Opiekun
4 Temat . . . . .
Opracowanie sensorycznej koszulki treningowej
Cel pracy Celem pracy jest opracowanie koszulki treningoweykorzystaniem
Zadania komponentéw z grupy ,smart materials”.
Zadania do realizaciji:
— dobdr architektury sperowej (GPS, Bluetooth, akcelerometr, itp.)
- implementacja algorytmow przetwarzania sygnatowykawzystaniem
reprogramowalnej platformy Adafruit
- przeprowadzenie testéw w rzeczywistyradowisku pracy
Promotor dr inz. Jakub Kotota
Opiekun

5 |Temat Model systemu sterowania lim produkcyjn a z wykorzystaniem
sterownika SIEMENS S7-1200 / S7-300
Cel pracy Celem pracy jest zamodelowanie systemu sterowamigitodukcyjnej z
Zadania wykorzystaniem sterownika PLC Siemens S7-1200 3@&Y.-System

powinien wykorzystywéa panel operatorski oraz wizualizoévaroces w

srodowisku SCADA.

Zadania do realizacji:

— zamodelowanie i opracowanie systemu sterowanigpindukcyjnej z
wykorzystaniensrodowiska SIMATIC STEP 7 (PLC)

— implementacja aplikacji SCADA z wykorzystaniem Regf
HMI/SCADA

dr inz. Jakub Kotota

Promotor

Opiekun

6 |Temat Projekt skanera 3D dla pojazdu autonomicznego
Cel pracy Celem pracy jest opracowanie i wykonanie skanergk8Dy w czasie
Zadania przemieszczaniagpojazdu wspomagatby jego kongalichu i

pozwalatby na tworzenie mapy terenu na potrzebynagzania tras i
unikania przeszkod pojawiggych s¢ na drodze.
Promotor dr inz. Janusz Pochmara

Opiekun
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7 |Temat Modelowanie procesu przemystowego
Cel pracy Opracowanie na potrzeby laboratorium sterownikOWZ Riplikaciji, ktora
Zadania pozwalataby symulowaproces przemystowy. Kontrola udzer odbywa
sie bedzie przy pomocy sterownikow PLC, dzial@ych w sieci. System
rozproszony, ktory mogtby przechowygvaformacje w chmurze (cloud
computing), opracowanej na wiasne potrzeby.
Promotor dr inz. Janusz Pochmara
Opiekun
8 |Temat Implementacja sterownika systemu operacyjnego Linuxilo modutow
transmisji szeregowej
Cel pracy Implementacja modutu spytowego nadajnika i odbiornika wzyku
Zadania VHDL do komunikacji szeregowej w protokole SPI oBISS.
Uruchomienie modutu na platformie wbudowanej Zyiboplementacja i
uruchomienie sterownika systemu wbudowanego Lirtdrykyumazliwi
komunikacg z modutem sprtowym.
Promotor dr inz. Rafatl Kapela
Opiekun
9 |Temat System teromizyjny do rozpoznawania 0séb
Cel pracy Zaprojektowa i wykona: system termowizyjny do rozpoznawania osol
Zadania drodze w warunkach nocnych. Utworzenie bazy damypcheprowadzenit
eksperymentow.
Promotor Prof. dr hab. in. Adam Dybrowski
Opiekun mgr inz. Karol Piniarski
10 | Temat Sledzenie poruszagcego st obiektu za pomoa zespotu kamer
umieszczonych w ranych lokalizacjach
Cel pracy Zaprojektowa i wykona: urzadzenia wizyjnesledzce poruszagy sk
Zadania obiekt. Konstrukcja umtdzeh moze wykorzystywa Raspberry Pi
z dohczom kamen. Urzadzenia wizyjne powinny przesytavspotrzdne
obiektu i jego deskryptory za pompsieci bezprzewodowe,.
Promotor dr inz. Damian Cetnarowicz
Opiekun
11 | Temat Stanowisko laboratoryjne do nadzorowania pracy zesgu urzadzen za

pomoa systemu SCADA




S

Cel pracy Wykorzystupc oprogramowanie SCADA firmy PROMOTIC
Zadania zaprojektowa system nadzoru podsystemow dzigtgch w laboratorium
Wsréd podsystemow natg uwzgkdnic stanowiska ze sterownikami PLC
(S7-1200, S7-200 lub inne) oraz moduty, ktére zapa protokotu
MODBUS przesytaj odczyty czujnikdw. Moduty z czujnikami néile
wykona w oparciu o dogpne platformy z mikrokontrolerami.
Promotor dr inz. Damian Cetnarowicz
Opiekun
12 | Temat Mikroprocesorowy sterownik platformy Stewarta ze spzezeniem
wizyjnym
Cel pracy Student 1: budowa mikroprocesorowego sterownikpldtiormy Stewart:
Zadania Student 2: budowa kanatu wizyjnego z kamearktadu regulacji ze
sprzzeniem wizyjnym
Promotor dr inz. Pawet Pawtowski
Opiekun
13 | Temat Matryca pomiarowa do pomiaru intensywndaci swiecenia lamp
lotniskowych drég kotowania, startowej i przyziemieia
Cel pracy Celem pracy jest projekt i wykonanie matrycy porovegj do pomiar
Zadania intensywndci $wiecenia lamp lotniskowych. Praca jest kontyng
wczesniejszych projektdw i ma na celu zwszenie szybkai akwizycj
danych.
Zadania:
1. Projekt i wykonanie modutu PCB z czujnikami imggwnaci
oswietlenia i mikrokontrolerem
2. Przygotowanie oprogramowania.
3. Testy dla rénych typow lamp.
Praca realizowana we wspotpracy z Airport P@zinawica.
Promotor dr inz. Tomasz Marciniak
14 | Temat Implementacja algorytmow cyfrowego przetwarzania sgnatow z
wykorzystaniem mikrokontrolera STM32F746
Cel pracy Celem pracy jest opracowanie zestawu modutow rozageych PCB ora
Zadania przygotowanie oprogramowania ugliwiajagcego demonstragi
algorytmow cyfrowego przetwarzania sygnatow (DSP).
Zadania:
1. Projekt i wykonanie ptytek rozszerzaych PCB.
2. Przygotowanie oprogramowania z wykorzystaniemST3/
3. Opracowanie zestawu instrukcji laboratoryjnych.
Promotor dr inz. Tomasz Marciniak
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Temat

Sterowanie robotem mobilnym w przypadku realizpcgiejazdu przez
punkty orientacyjne

Cel pracy
Zadania

Implementacja wybranej metod sterowanie robotemiimgi dla
przypadku przejazdu robota przez punkty orientaEwgznaczone przez
nadrzdny uktad planuyjcy. W ramach realizacji prac zosgagbadane
rézne metody wyznaczania trajektorii referencyjnej gisdniajcej
potozenie punktow orientacyjnych. Robaidzie realizowa zadanie
sledzenia wyznaczonej trajektorii referencyjnej. Baid symulacyjne i
eksperymentalne zostamrealizowane z wykorzystaniem wybranego
robota mobilnego.

Promotor

dr inz. Barttomiej Krysiak




