Propozycje tematow prac in  zynierskich 2020/2021
Automatyka i Robotyka — studia stacjonarne
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Temat Planowanie trajektorii dla manipulatora z unikaniem kolizji
Cel pracy Praca dotyczy badessymulacyjnych w zadaniu planowania trajektorii d
Zadania robota manipulacyjnego z unikaniem przeszkdd statych.
1. Konstrukcja funkcji potencjatowej dla zadania umieakolizji w
srodowisku pracy robota manipulacyjnego.
2. Opracowanie modelu kinematyki i dynamiki maniputato 3
stopniach swobody.
3. Przeprowadzenie batlgymulacyjnych dla zadania unikania kolizji
przez robota manipulacyjnegosnodowisku ze statymi przeszkodani.
Promotor prof. dr hab. ia. Krzysztof Koztowski
Opiekun
Temat Badanie sterowania pojazdem z niepetnym wymuszenieemiennych.
Cel pracy Poréwnanie efektow sterowaniaznymi metodami pojazdem z niepetny
Zadania wymuszeniem zmiennych.
1) Analiza metod wskazanych w literaturze przedmiot
2) Napisanie oprogramowaniaswodowisku Matlab/Simulink realizagegd
sterowanie modelem pojazdu z niepetnym wymuszeai@mennych.
3) Symulacyjne badania porownawcze w oparciu oSaaa
oprogramowanie.
4) Analiza skuteczri@i metod na podstawie wykonanych symulaciji.
Promotor dr hab. irk. Przemystaw Herman, prof. PP
Opiekun
Temat Test symulacyjny algorytméw sterowania pojazdem makim przy
braku petnego wymuszenia na zmienne patenia.
Cel pracy Ocena metod sterownia pojazdami z niepetnym wynmisge sygnatow
Zadania wejsciowych w oparciu o badania symulacyjne.
1) Analiza metod wskazanych w literaturze przedmiot
2) Napisanie oprogramowaniasnodowisku Matlab/Simulink dla
wskazanych metod.
3) Symulacyjne badania porbwnawcze w oparciu oSaey@
oprogramowanie z uwzglnieniem ranych trajektorii ruchu.
4) Analiza wynikdéw na podstawie wykonanych symulacaz wskazanie
zalet i wad wybranych metod.
Promotor dr hab. irk. Przemystaw Herman, prof. PP

Opiekun




Temat

Mobilny system monitorowania zaburzé réwnowagi

O

Cel pracy Celem pracy jest opracowanie mobilnego mikroproe®sego systemu d
Zadania monitorowania zaburzeréwnowag
Zadania:
* Analiza problemu
* Dobor odpowiedniego mikrokontrolera z atiavoscig zastosowanig
Internetu rzeczy
» Dobor odpowiednich czujnikow
e Zaproponowanie maiwosci informowania pacjenta i lekarza o
wystgpieniu zaburze rownowagi
» Zaprojektowanie i wykonanie systemu,
» Zaimplementowanie interfejsuytkownika
(praca zarezerwowana)
Promotor dr inz. Piotr Sauer
Opiekun
Temat Zaprojektowanie automatycznej ortezy stawu kolanowgo ze zmieng
0sig obrotu
Cel pracy Celem projektu jest zaprojektowanie ortezy rehtedmlijnej stawu
Zadania kolanowego.
Zadania:
* Wykonanie projektu,
* Opracowanie algorytmu oceny ruchu osi obrotu stk@lanowego
* Dobor nagdu oraz czujnikow,
* Wykonanie zaprojektowanego manipulatora
» Zaprojektowanie i wykonanie systemu sterowania
(praca zarezerwowana)
Promotor dr inz. Piotr Sauer
Opiekun
Temat Sterowanie manipulatorem za pomog urzadzenia z systemem Androi
Cel pracy Sterowanie robotem przemystowyra pomog aplikacji z wykorzystanie
Zadania zyroskopu wbudowanego w wdzenie ze systemem Android poprzez
odpowiedni zaprojektowany i oprogramowany interfejd|.
Promotor dr inz. Piotr Dutkiewicz
Opiekun
Temat Aplikacje z wykorzystaniem prostej maszyny CNC
ge(ljpracy Celem pracy jest zaprojektowanie aplikacji dlaisggrego modelu
adania

maszyny CNC, ktora ma realizoévabroble detalu w przestrzeni

kartezjaskiej. Aplikacja ma b§ przygotowana do wykonywania progra




w formacie G-code.

1. Opracowanie zal@n sposobu wykonania zadania.
2. Korekta sprztowa maszyny CNC.
3. Oprogramowanie wybranych poléc&-code.
4. Aplikacja przyktadowego programu.
5. Przeprowadzenie testéw i opracowanie wynikow.
Promotor dr inz. Piotr Dutkiewicz
Opiekun
8 |Temat Stanowisko laboratoryjne manipulatora z elastyczngcig w zigczu
Cel pracy Celem projektu jest realizacja stanowiska badaweregnipulatora o
Zadania jednym stopniu swobody z uwzghieniem elastyczrigi w zfaczu. Projek
zaktada utworzenie modelu CAD stanowiska, dobradgowiednich
elementow nagdowych, pomiarowych i sterownikéw, oraz w ostatnim
etapie przetestowanie gotowego stanowiska przy pgmpmstych
algorytmow sterowania. Stanowisko badawcze mazimic
eksperymentalweryfikacg algorytmow sterowania manipulatorow o
elastycznych alczach, w tym pozycyjnych i sitowych.
Promotor dr inz. Marta Dgzkowska
Opiekun
9 |Temat Sterowanie serwonapdem za pomog ruchow gtowy
Cel pracy Celem pracy jest utworzenie algorytmu utataiggo pra¢ osobom
Zadania niepetnosprawnym przez urdiwienie poruszania prostym serwogdem
przy pomocy ruchoéw gtowy. Praca zaklada,aktualna pozycja gtowy
bedzie ustalana na podstawie obrazow z kamery. Prgp@i
wykorzystanie algorytméw uczenia maszynowegaynw splotowych sieg
neuronowych. Projekt uwzglnia zarowno cg¢ zwigzamy z analiz
obrazéw, podzielanna dwa etapy: wyecie z obrazu obszaru
zainteresowania oraz analiza konfiguracji glowyobeazie, jak i cgs¢
Zwigzarng z zaprogramowaniem sterownika serwatap
Promotor dr inz. Marta Dgzkowska
Opiekun
10 | Temat Implementacja symulatora robota latajgcego z wykorzystaniem
technologii Jupyter/Python.
Ce(;pracy Budowa symulatora robota lajeggo umaliwiajacego weryfikacj
Zadania

poprawrpsci dziatania algorytméw sterowania, planowaniagkggrii, fuzji

danych i innych, za goednictwem jedynie przegiarki internetowe;.

1. Zaznajomienie giz podstawami programowaniaswodowisku
Jupyter/Python.

2. Szczegobtowe opracowanie modelu matematycznegoaddiacego z
uwzgkdnieniem zranicowanych uktadéw napowych.




3. Implementacja modelu matematycznego robota z wangniem
oddziatywa srodowiskowych.

4. Implementacja modutu wizualizacji wynikéw.

5. Implementacja przyktadowego algorytmu sterowani@ta latajcego.

Promotor dr inz. Wojciech Adamski
Opiekun
Temat Sterowanie dwukotowym robotem balansujcym
Cel pracy Opracowanie uktadu sensorycznego robota dwukotowegumch
Zadania balansowania (rozszerzenie architektury isgoigj konstrukcii),
implementacja algorytmu stabilizacji oraz wybranyeétod sterowania
ruchem, wykonanie testow praktycznych i przeproweadz oceny
jakosciowej/ilosciowej algorytmow
Promotor dr hab. irx. Dariusz Pazderski
Opiekun
11  |Temat Sterowanie robotami mobilnymi z unikaniem kolizji
Cel pracy Opracowanie scentralizowanej architektury steroa&omunikacji
Zadania robotami mobilnymi MTracker (zastosowanie standargith modutéw
Bluetooth lub dedykowanych modutow radiowych)zyaiem
zewretrznego systemu lokalizacji, implementacja wybrdngitgorytmow
unikania kolizji, wykonanie testéw praktycznychrzpprowadzenie ocen
jakosciowej/ilosciowej algorytmow
Promotor dr hab. irx. Dariusz Pazderski
Opiekun
12 |Temat System automatyki budynku oparty na minikomputerzeRaspberry Pi
Cel pracy Przygotowanie systemu automatyki budynkowej alimgaj acego
Zadania rejestrag sygnatdw z wybranych czujnikdw pomiarowych i zghiezzé
oraz sterowanie wybranymi elementami wykonawczynuikéadzie
regulacji temperatury w pomieszczeniach, sterowasiet, nawadniania
ogrodu, itp. Opracowanie aplikacji do zdalnego mad sterowania
systemem automatyki budynku.
Promotor dr inz. Marcin Kietczewski
Opiekun
13 | Temat Manipulator przemystowy ze sprzzeniem wizyjnym
Cel pracy Przygotowanie stanowiska z robotem przemystowymeddizacji
Zadania

wybranych zadamanipulacyjnych z wykorzystaniem informacji o

lokalizacji obiektéw z systemu wizyjnego.




Wi

Promotor dr inz. Marcin Kietczewski
Opiekun mgr inz. Tomasz Jedwabny
14| Temat Opracowanie sterowania robotem mobilnym z wykorzysiniem
programowalnego sterownika przemystowego.
Cel pracy Celem pracy jest budowa uktadu sterowania robothilmego i jego
Zadania integracja z aplikagjPC. Zadania: 1. Integracja sterownika
przemystowego ze sterownikami osi. 2. Odbudowaqzeh elektrycznych
podiczenie zasilania. 3. Opracowanie oprogramowanistelownika z
wykorzystaniem aplikacji programatora sterownikagonystowego. 4.
Opracowanie patzenia i wymiany komend stegejch z aplikacj PC.
Narzdzia: Oprogramowanie AS4, PLC B&R, ster. osi miCohtMS
Visual Studio 2019, robot mobilny.
Promotor dr inz. Jarostaw Majchrzak
Opiekun
15 |Temat Opracowanie zada testowych dla sterownikéw wykorzystugcych
procesowg komunikacje siecions.
Cel pracy Celem pracy jest przygotowanie i opracowanie aadarowania i
Zadania monitorowania dla rozproszonych uktadéw sterowadémania: 1.
Opracowanie i zweryfikowanie architektur sieciowytstpnych w
laboratorium. 2. Zaprojektowanie i zrealizowanieasautomatyzacji
proceséw wykorzystggych pobczenia sieciowe. 3. Opracowanie testd
wizualizacji dla zaprojektowanych proceséw i steadwd. Opracowanie
dokumentacji technicznej i testowe] zaprojektowdnyada.
Narzdzia: PLC S7, Step7, WinCC Flex. 2008, ProfinetfiBus, Modbus
stanowiska laboratoryjne.
Promotor dr inz. Jarostaw Majchrzak
Opiekun
16 | Temat Orbitalne unikanie kolizji dla robotow mobilnych
Cel pracy Celem pracy jest implementacja algorytmu sterowauitaem robota
Zadania mobilnego wsrodowisku Matlab/Simulink i przeprowadzenie testéw
numerycznych dla gdych scenariuszy ruchu, w tym prostych, z
pojedynca przeszkod oraz ztaonych z dug liczbg przeszkod
Promotor dr hab. irz. Wojciech Kowalczyk
Opiekun
17 | Temat Nawigacja dla robota mobilnego z wykorzystaniem reltywnych
trajektorii eliptycznych
Ce:jpracy Celem pracy jest implementacja algorytmu steroweuthem robota
Zadania

mobilnego wsrodowisku Matlab/Simulink i przeprowadzenie testow




numerycznych dla edych scenariuszy ruchu, w tym prostych, z
pojedynca przeszkod oraz ztaonych z dua liczba przeszkéd

Promotor dr hab. i. Wojciech Kowalczyk
Opiekun
18 | Temat Nieliniowe modele dronow i statkbw powietrznych
Cel pracy Opis matematyczny w postaci nieliniowych rovirsaanu
Zadania wielowirnikowych maszyn latagych oraz statkéw powietrznych.
Parametryzacja modeli. Opracowanie algorytméw nyozerej symulacji
standw pracy ww. systemow.
Promotor dr hab. irz. Stawomir Sgpien, prof. PP
Opiekun
19 | Temat Zastosowanie przeksztatake dyfeomorficznych w algorytmach
sterowania statkOw powietrznych.
Cel pracy Opis matematyczny w postaci nieliniowych rovirstanu statkow
Zadania powietrznych. Parametryzacja réwin®pracowanie algorytmow
linearyzacji i sterowania oraz numerycznej symulsignow pracy statko
powietrznych.
Promotor dr hab. . Stawomir Sgpien, prof. PP
Opiekun
20 | Temat Budowa i oprogramowanie robota mobilnego sterowanegw sposob
bezprzewodowy.
Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie, wykonanie i opaogpwanie mini
Zadania mobilnego robotanspekcyjnego, ktérego ruch bytby kontrolowany |
pomocy joystickdw przemystowych. Platformadaie wykorzystywal
gasienicowy ukitad naglowy z powodu diej pewndci ruchowej Projek
ma charakter dydaktyczny bedzie zgtaszany do prezentacji na N
naukowcow.
Promotor dr inz. Janusz Pochmara
Opiekun
21 | Temat Symulator robota przemystowego
Ce('jpracy Celem pracy jest zaprojektowanie modelu robotaazaehistniegcych
Zadania

rozwigzan softwarowych (API), takich jak UDK lub Blender.
Oprogramowanie jego kinematyki oraz stworzeniekajgfi wytkownika
na potrzeby laboratorium PLC. Aplikacja pozwolistarowanie
wirtualnym robotem (docelowo ramieniem robota) przmpoysrodowisk

graficznych 3D poprzez zewtnzne manipulatory (joystic).




Promotor dr inz. Janusz Pochmara
Opiekun
22 |Temat . ,
ema Opracowanie modelu telefonu komérkowego
Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie oraz wytworzentergskiego modelu
Zadania telefonu komérkowego z wykorzystaniem modutu Sim@ifidy SIMCom
Zadania do wykonania:
— zaprojektowanie uggizenia i dobor architektury sgtowej
— implementacja algorytmow definggych funkcjonalnéc telefonu
komérkowego
Promotor dr inz. Jakub Kotota
Opiekun
23 | 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 wykorzystywa panel operatorski oraz wizualizoévaroces w
srodowisku SCADA.
Zadania do realizacji:
— zamodelowanie i opracowanie systemu sterowaniigpiiodukcyjnej z
wykorzystaniensrodowiska SIMATIC STEP 7 (PLC)
— implementacja aplikacji SCADA z wykorzystaniem Regf
HMI/SCADA
Promotor dr inz. Jakub Kotota
Opiekun
24 | Temat Budowa i analiza uradzenia rozcihgania promieniowego elastycznej
membrany.
Cel pracy Celem pracy jest analiza wiascomechanicznych ugglzenia rozeiganié
Zadania promieniowego elastycznej membrany oraz budowa j@gototypu
Budowa urzdzenia zostanie oparta na podstawie systemu F
Stretching System Scientific Open Source/Hardwaest Equipment’
Zadania pracy to modelowanie mechanicznych wikagnonembran
elastycznej w trakcie rozmania, budowa prototypu wdzenia ora
okreslenie maliwosci automatyzacji catlego systemu.
Promotor dr hab. irz. Jakub Bernat
Opiekun
25 |Temat System automatycznego pomiaru sity dla elastycznajembrany.




Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie i zbudowanie ukidd pomiaru sity d
Zadania elastycznej membrany. Projekt stanowiska zostamieygptowany v
programie CAD i na jego podstawiestanie zbudowany prototyp. Cel
pracy to take zaprojektowanie i wykonanie automatyzacji pomia
oparciu o system mikroprocesorowy.
Promotor dr hab. irz. Jakub Bernat
Opiekun
26 | Temat Algorytm ,swing up” — implementacja w sterowaniu wahadtem
odwréconym.
Cel pracy Opracowanie modelu matematycznego wahadta odwrgconeaz jego
Zadania symulacji. Nasfpnie implementacja algorytmu sterowania ,,swing up”
oparciu o dogpng literatug i symulacja zachowania obiektu sterowania.
Promotor dr inz. Paulina Supercagka
Opiekun
27 | Temat Sterowanie robotem kartezjaiskim z wykorzystaniem SDRE.
Cel pracy Opracowanie modelu matematycznego robota kariski@ggo oraz
Zadania symulacja ruchu. Nagbnie implementacja algorytmu sterowania z
wykorzystaniem metody SDRE (State Dependent Riét@iation) oraz
symulacja zachowania obiektu sterowania.
Promotor dr inz. Paulina Supercagka
Opiekun
28 | Temat Modut korekcji wskazan potozenia dla spratowego interfejsu
transmisji szeregowej BISS
Cel pracy Implementacja nadajnika i odbiornika interfejsursgewego BISS w
Zadania jezyku VHDL na platformie Zybo. Implementacja modatkitdcajcego
transmisg. Implementacja i uruchomienie filtru cyfrowego \WGA
odrzucagcego bédne pomiary z puli ostatnich zakolejkowanych
pomiarow.
Promotor dr inz. Rafat Kapela
Opiekun
29 | Temat System wizyjny do detekcji pot@enia i wykrzywienia miekkiego
chwytaka
g:ég;?;y Implementacja algorytmu rozpoznawania obiektow odspawie ksztattu

oraz markerow wizyjnych.
Opracowanie algorytmu detekcji patmia chwytaka.
Przeprowadzenie testow dziatania aplikaciji.




Promotor

dr inz. Rafat Kapela

Opiekun

Temat

Stanowisko akwizycji zdje¢ prébek z odwiertéw nawierzchni

Cel pracy Budow stanowiska do wykonywania zdjodwzorowugcych

Zadania powierzchng pobocznicy walca prébki z odwiertu testowego namdkni
drogowej. Wykonanie stanowiska z rolkami, silnikieimich obrotu,
oswietleniem i sterowaniem tak aby méc poté prébke na rolkach i
otrzym& finalne zdgcie. Obejmuje oprogramowanie uktadu sterowania i
napisanie aplikacji do automatycznej akwizycjiczd]

Promotor Dr inz. Adam Turkot

Opiekun

31 |Temat Uktad sterowania inteligentnego budynku mieszkalneg
Cel pracy Opracowanie uktadu kontroli i sterowania budynkiemeszkalnym
Zadania Opracowanie mobilnego interfejsaytkownika
Opracowanie uktadu komunikacji gtosowej
Promotor Dr inz. Adam Turkot
Opiekun

32 |Temat System poboru prébek oraz pomiarow jakéci powietrza i wody za

pomog drona

Cel pracy Zaprojektowa i wykona system poboru prébek i pomiaréw jéakb

Zadania powietrza i wody wsrodowisku za pomagcdrona, mikrokontrolera np.
Raspberry Pi, odpowiednich czujnikow, kamery, maddPS i
oprogramowania internetowego.

Promotor Prof. dr hab. in. Adam Dabrowski

Opiekun

®<

34

33 | Temat System biometryczny do rozpoznawania 0s6b nagzych maseczki na
twarzy
Cel pracy Zaprojektowa i wykona: system biometryczny do analizy gtowy i twar
Zadania w celu rozpoznawania os6b z zadaymi maseczkami. Przeprowadzeni
analizy maliwosci rozpoznawania 0s6b mimo zaémej maseczki.
Promotor Prof. dr hab. in. Adam Dabrowski
Opiekun mgr inz. Jakub Suder, mgrinKacper Podbucki

Temat

Pomiar wspoétrzednych potazenia ruchomego obiektu za pomag
stacjonarnej kamery




Cel pracy

Zaprojektowa i wykona: urzadzenie dokonuge sledzenia wizyjnego

Zadania wybranego obiektu poruszapgo st na niewielkiej przestrzeni (kula na
pochylni balansugej lub pojazd zdalnie sterowany). Konstrukcja
urzadzenia mae wykorzystywa Raspberry Pi z de¢zorg kames.
Wspoirzdne potaenia obiektu naley transmitowa do sterownika
kontrolujpcego ruch (sterownik pochylni lub pojazdu).

Promotor dr inz. Damian Cetnarowicz

Opiekun

35 |Temat Lokalizacja obiektu z uzyciem macierzy mikrofonow oraz kamery
wideo

Cel pracy Zaprojektowa i wykona: urzadzenie okrélajace wspotrgdne ruchomega

Zadania obiektu za pomaglokalizacjizrodta nadejcia dzwieku oraz lokalizacji
w obrazie wideo. Do konstrukcji wdzenia nalgy wykorzysta& platforme
SONY Spresense. Do platformy nalelofaczy¢ macierz 8 mikrofonéw
cyfrowych oraz kamerwideo.

Promotor dr inz. Damian Cetnarowicz

Opiekun

36 |Temat Jednoosiowy robot mobilny z kanatem wizyjnym

Cel pracy Student 1: budowa jednoosiowego robota mobilnegate®wnikiem

Zadania napedu i czujnikami potaenia
Student 2: realizacja zdalnego sterowania i ukfadulacji
Student 3: budowa kanatu wizyjnego z wbudoyvieamep

Promotor dr inz. Pawet Pawtowski

Opiekun

37 | Temat Wielokamerowy system monitorugcy przemieszczanie giludzi w
pomieszczeniach

Cel pracy Celem pracy jest opracowanie systemu wizyjnegayktykorzystujc

Zadania kilka kamer w czasie rzeczywistym monitoruje poeyagéb znajdggych
sie w pomieszczeniach i przedstawia ich pozya biegaco na planie
pomieszczenia. Zadania:

1) Przygotowanie odpowiedniej bazy nagveideo oraz nauczenie sieci
neuronowej rozpoznawania ludzi

2) Wykrywanie ludzi w nagraniach i nanoszenie iolyzji na plan
pomieszczenia

3) Wizualizacja trajektorii ruchu wykrytych osébnagraniach
pochodacych z rGnych kamer

Promotor dr inz. Adam Konieczka

Opiekun




38 |Temat System wbudowany do analizy komfortu podrédowania wybranymi
pojazdami
Cel pracy Celem pracy jest wykonanie testowego, wbudowanggi@siu
Zadania monitorupcego przyspieszenia oraz drgania wysface w wybranych
pojazdach (samochody, autobusy, pgiitramwaje, statki wodne).
Zadania:
1) projekt i budowa testowego ydzenia wykorzystucego trojosiowy
IMU (ang. inertial measurement unit) oraz uktadghawizacji danych
pomiarowych
2) wykonanie pomiaréw zayciem opracowanego wdzenia w rénych
pojazdach, przygotowanie zebranych danych do gnaliz
3) opracowanie algorytmu analizaggo zebrane dane pomiarowe w celu
wyznaczenia wskanika komfortu podréowania
Promotor dr inz. Adam Konieczka
Opiekun
39 | Temat Budowa stanowiska do tréjosiowej rejestracji drga
Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie i budowa 3 kanaggmwwzmacniacza
Zadania tadunku odbieraicego sygnat z piezoelektrycznego przetwornikaitrga
wspOtpracujicego z zestawem laboratoryjnym ELVIS 1l lub cDA@fy
National Instruments
1. dobor 3 kanatowego przetwornika piezoelektrycznego
2. zaprojektowanie i wykonanie wzmacniaczy tadunku
3. wykonanie i weryfikacja oprogramowaniasvodowisku LABVIEW
4. wykonanie pomiarow testowych
Promotor dr inz. Andrzej Meyer
Opiekun
40 | Temat Podreczny miernik poziomu cknienia akustycznego
Cel pracy Celem pracy jest wykonanie miernika wadicchwilowej poziomu
Zadania cisnienia akustycznego oraz wybranych parametréwsttatynych
1. Dobér mikrofonu oraz wykonanie przedwzmacniacza ipooweg(
z regulowanym wzmochnieniem.
2. Wykonanie detektora RMS pragaggo z ranymi statymi czasowymi.
3. Wykonanie oprogramowania kontrolera.
4. Wykonanie testow kalibracyjnych przyyciu miernika wzorcowego.
Promotor dr inz. Andrzej Meyer
Opiekun
41 | Temat Automatyczny system wizyjny do rozpoznawania wybraych
parametrow kot pojazdu
Ce(ljpracy Celem pracy jest przygotowanie systemu wizyjnegepmaczonego dla
Zadania

uzytkownikdéw pojazdow, stipcego do automatycznego odczytywania




wybranych parametrow opon i rozpoznawania stariinieznego kot
pojazdu.

Zadania:

- przygotowanie bazy obrazéw két pojazdéw

- przygotowanie oprogramowania do automatycznegpaznawania
wybranych parametrow kot pojazdow

- przeprowadzenie testow skutecgrigrzygotowanego oprogramowani
na przygotowanej bazie danych

a

Promotor dr inz. Julian Balcerek
Opiekun
42 | Temat Odszumianie sygnatu mowy przy #yciu sieci neuronowych opartych ¢
architekturach typu U-net
Cel pracy Opracowanie architektury sieci neuronowej do odsaaia sygnatu mow
Zadania Obiektywne i subiektywne testy przygotowanych ajgrmiow
Zadania:
1. Opracowanie architektury sieci neuronowej
2. Przygotowanie nagdzi do subiektywnych i obiektywnych testow
jakaosci i zrozumiat@ci odszumionej mowy
3. Analiza i opracowanie wynikow
Promotor dr Szymon Drgas
Opiekun
43 | Temat Rozpoznawanie konfiguracji kostki Rubika przy uzyciu metod uczenig
maszynowego
Cel pracy Opracowanie i testy metody do rozpoznawania konfigukostki Rubika
Zadania z jej zdj¢
1. Implementacja metod uczenia maszynowego do mvgyzania
konfiguracji kostki Rubika,
2. Testy skuteczrgoi zaimplementowanych metod i analiza wynikow.
3. Integracja przygotowanych algorytméw z istgegim robotem do
uktadania kostki Rubika
Promotor dr Szymon Drgas
Opiekun
44 | Temat Identyfikacja biometryczna na podstawie obrazéw OCT
Ce(ljpracy Przygotowanie oprogramowania do identyfikacji bitryeznej na
Zadania

podstawie rekonstrukcji obrazu siatkowki uzyskarsepomog urzadzen
OCT.

Zadania:

1. Opracowanie bazy danych obrazéw OCT

2. Przygotowanie oprogramowania do wyznaczaniasyklkacji rozktadu
naczy krwionasnych siatkdwki oka ludzkiego

3. Testy skuteczriai identyfikaciji.




Promotor

dr inz. Tomasz Marciniak

45

Temat

Multimodalny system identyfikacji biometrycznej

Cel pracy
Zadania

Przygotowanie stawiska do zintegrowanej identyfikacji biometryczng
podstawie obrazu twarzy, obrazigzéwki i glosu. Przy realizacji pracy
wykorzystane bda wczeniejsze prace dyplomowe.

Zadania:

1. Integracja oprogramowania do rozpoznawania tyyagzzOowki i gtosu
2. Konfiguracja sprgowa stanowiska biomtrycznego

3. Badania wptywu cech biometrycznych na skuteézrdentyfikaciji.

Promotor

dr inz. Tomasz Marciniak

46

Temat

Sterowanie robotem mobilnym z wykorzystaniem przetowego
serownika PLC firmy B&R

Cel pracy
Zadania

Implementacja wybranych metod sterowanie roboternilmgn na
sterowniku PLC firmy B&R. Konfiguracja magistraloiunikacyjnej
CAN pomkdzy sterownikiem PLC a nagami kot robota. Sterowanie
ruchem robota dla przypadkledzenia trajektorii. Badania symulacyjne
eksperymentalne zostaarealizowane z wykorzystaniem wybranego
robota mobilnego.

Promotor

dr inz. Barttomiej Krysiak

47

Temat

Sterowanie robotem mobilnym z wykorzystaniem datmyidaserowych

Cel pracy
Zadania

Opracowanie algorytmu sterowanie robotem mobilnywykorzystaniem
informacji o otoczeniu na podstawie pomiarow oddégjtrealizowanych
przez dalmierze laserowe. Projekt przewiduje wykstanie dalmierzy
laserowych SICK i transportowego robota mobilnegjgorytm sterowani
zostanie zaimplementowanysmodowisku ROS. Do realizacji projektu
zostan wykorzystane wczmiej opracowane moduty programistyczne (
komunikacji pomg¢dzy peryferiami oraz do realizacji sterowanie ruohe
robota w przypadks&ledzenia trajektorii. Zostarerealizowane badania
symulacyjne i eksperymentalne.

Promotor

dr inz. Barttomiej Krysiak




