Propozycje tematéw prac magisterskich 2021/2022
Studia stacjonarne, specjalnos¢ SSIR

LP. TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR
- opracowanie modelu FEM chwytaka i wydrukowanie form 3D;
1 Opracowanie architektury, zamodelowanie i wytworzenie - wytworzenie i przetestowanie migkkiego |- odlanie silikonowego chwytaka w komorze prézniowej; dr hab. inz. Jakub Kofota
chwytaka migkkiego chwytaka silikonowego; - zamodelowanie i wytworzenie uktadu pneumatyki oraz stanowiska; o
- przeprowadzenie badan i symulacii:
1. Analiza metod sterowania pojazdem morskim w oparciu o dane
znane z literatury w przypadku niepelnego wymuszenia.
Napisanie oprogramowania dla rownan 2. Wybor metod sterowania dla podwodnego pojazdu morskiego.
Implementacja wybranych algorytmoéw sterowania dla modelu |opisujacych ruch pojazdu 3. Zaimplementowanie wybranych rownan wraz z parametrami pojazdu
2 pojazdu morskiego oraz sterowanie przy niepetnej (w dr hab. inz. Przemystaw Herman, prof. PP
morskiego przy niepelnym wymuszeniu. znajomosci sygnatow pakiecie Matlab/Simulink w celu wykonywania badan symulacyjnych.
wymuszajacych. 4. Weryfikacja oprogramowania i dyskusja wynikow badan oraz
podanie
whnioskow.
1. Przeglad i wybor metod sterowania pojazdem morskim w oparciu o
dane
z literatury w przypadku niepetnego wymuszenia zmiennych.
. . X . L . 2. Krotk li 0 teoret tod st ia dl
Weryfikacja symulacyjna dwoch wybranych algorytmoéw dla Przeglad metod sterowania pojazdami otka ana 1z'a porownaw.cza (teoretyczna) metod s erow.ama a
. o . podwodnego pojazdu morskiego dla rozpatrywanego zadania
sterowania morskimi oraz napisanie .
3 . . . . . badawczego. dr hab. inz. Przemystaw Herman, prof. PP
modelem pojazdu morskiego w przypadku niepetnego oprogramowania dla przypadku niepetnego . . , , .
. . . 3. Zaimplementowanie wybranych réwnan wraz z parametrami pojazdu
wymuszenia. wymuszenia zmiennych. w
pakiecie Matlab/Simulink w celu wykonywania badan symulacyjnych.
4. Weryfikacja oprogramowania i dyskusja wynikow badan wraz z
podaniem wnioskow.
1. Przeglad literatury na temat sterowania w czasie skonczonym (ang.
'finite-time control'), w tym w ramach metodyki VFO (Vector Field
Orientation).
2. Implementacja w $rodowisku Matlab-Simulink uktadu sterowania
VFO czasu skonczonego z modelem robota klasy (2,0) i
. . L L dzenie testd fikacyjnych. Sprawdzenie wpt
Sterowanie VFO dla robota mobilnego dziatajgcego w Symulacyjna i eksperymentalna przeprowa zemer es' oW weryll acyjflyc . Sp‘raw zenrle wpiywu
L L . wybranych efektow 'nienominalnych', takich jak zaktocenia
warunkach ograniczen czasowych. weryfikacja jakosci sterowania metoda . P . . . .. .
4 . Lo . . [pomiarowe, opdznienia w torze sterowania, efekty kinetyczne dr hab. inz. Maciej M. Michatek, prof. PP
(VFO control for a mobile robot working in the presence of time|VFO dla robota klasy (2,0) z narzuconymi . . . ; .
. . . . . platformy pojazdu, na wynikowa jako$¢ sterowania w czasie
constraints.) twardymi ograniczeniami czasowymi. ,
skonczonym.
3. Implementacja uktadu sterowania VFO czasu skonczonego w
srodowisku szybkiego prototypowania z robotem mobilnym klasy (2,0)
i ze sprzgzeniem zwrotnym od systemu lokalizacji bezwzglednej
(OptiTrack).
4. Przeprowadzenie testOw jakos$ci dziatania uktadu sterowania z
Projekt oraz analiza ukladu pomiarowego dla indukeyjnego ZaprOJek'tow'ame uktadu proto'typowego Zad'at'ua, w Pracy ob.ejmujq: Zapf)zname S'IQ z zasada konstr'ukcp o
5 oraz napisanie oprogramowania dla czujnikow indukcyjnych, zaprojektowanie oraz zbudowanie prototypu |dr hab. inz. Jakub Bernat

czujnika odlegtosci

indukcyjnego czujnika odlegtosci

uktadu pomiarowego, analiza wlasciwosci czujnika.




Metody predykcyjne sterowania ruchem pojazdu

Symulacyjna i eksperymentalna
weryfikacja metod sterowania/nawigacji
wykorzystujacych podejscie predykcyjne.

1. Przeglad literatury dotyczacej zastosowania technik predykcyjnych
do sterowania robotem mobilnym.

2. Opracowanie modeli symulacyjnych w wybranych srodowiskach
numerycznych.

6 3 X 3. Przygotowanie stanowiska laboratoryjnego z pojazdem dr hab. inz. Dariusz Pazderski
samochodowego Przygotowanie stanowiska . . ) .
" ) e samochodowym (srodowisko ROS) z uwzglgdnieniem hybrydowe;j
;3 ]:plf?rym'c'mt anego z wizyjnym system metody lokalizacji (odometria/pomiar zewngtrzny)
okalizacyl. 4. Implementacja algorytwow sterowania i wykonanie eksperymentow
dla wybranych zadan ruchu.
1. Opracowanie koncepcji systemu.
Opracowanie systemu umozliwiajacego 2..Im-plementacja kolrn-unikacji pomigdzy zewngtrznym systemem
T . Lo . L wizyjnym a sterownikiem robota. . R .
7 Sprzgzenie wizyjne dla manipulatora przemystowego realizacj¢ serwomechanizmu wizyjnego dla . . . dr inz. Marcin Kietczewski
. 3. Kalibracja systemu wizyjnego wzglgdem robota.
wybranego manipulatora przemystowego . : . .
4. Implementacja wybranej metody sterowania z wykorzystaniem
sprzgzenia wizyjnego w przestrzeni cech obrazu.
Zaprojektowanie i budowa prototypu nogi | 1. Projekt nogi robota.
3 Projekt, budowa i sterowanie noga robota czworonoznego dla robota czw(?ronozrnego oraz 2. Budowa prot(‘)typu.’ ' dr inz. Marcin Kielezewski
przeprowadzenie testow systemu 3. Implementacja dwoch metod sterowania.
sterowania. 4. Testy catego systemu oraz pordwnanie wynikow.
- pozyskanie, analiza oraz uporzadkowanie zbioru danych MHHRI
(https://www.cl.cam.ac.uk/research/rainbow/projects/mhhri/)
9 Uczenie maszynowe w multimodalnych interakcjach cztowiek- - opracowanie modeli uczenia maszynowego
cztowiek-robot do badania osobowosci i zaangazowania Implementacja, trenowanie oraz walidacja |- przeprowadzenie trenowania wybranych modeli sztucznych sieci
wybranych algorytmoéw uczenia neuronowych
maszynowego w zagadnieniu HRI. - walidacja otrzymanych wynikow dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
Implementacja algorytmu sterowania
10 Sterowanie dla zespotu robotéw mobilnych sterowanych zespotem robotéw mobilnych i 1. Przeglad aktualne;j literatury, 2. Implementacja w systemie dr hab. inz. Woiciech Kowalczyk
rdéznicowo przeprowadzenie tetow dla roznych Matlab/Simulink, 3.Implementacja w C++, 4. Testy algorytmu dla - 1z Woj Y
scenariuszy réznych scenariuszy ruchu
A . dazani lid b Implementacja modutu detekeji znacznika i | 1. Implementacja mdutu dekeji znicznika i rekonstrukeji jego pozy w
11 -utonomlcéne nadazanie za liderem przez robota alagorytmu nadgzania na znacznikiem 3d, 2. Implementacja algorytmu rychu robota, 3. Testy dla réznych dr hab. inz. Wojciech Kowalczyk
nieholonomicznego - . . .
umieszczonym na innym robocie scenariuszy
Celem prcy jest opracowanie algorytmu, 1. Przegld literatury, okreslenie dostgpnych rozwiazan w postaci
. . . ktory pozwalatby sterowaé robotem na bibliotek oprogramowania 2. Dobor metod pozwalajacych na
Analiza glosu ludzkiego - wyodrebnianie podstawowych . . . . o ; : ; i1 sy : .
12 howar ) intelicencii podstawie skojarzenia czy uzytkownik jest |analizowanie ludzkiego glosu, jak ich wptyw oddziatuje na zachowanie [dr inz. Janusz Pochmara
zachowan przy pomocy sztucznej inteligencyt osoba, ktora jest upowazniona do robota. 3 Badania statystyczne. 4. Propozycja implementacji algorytmu
wydawania polecen w postaci softwarowe;j. 5. Testy. 6. Analiza
1. Przeglad literatury dotyczacej technik rozpoznawania obiektow z
uzyciem systemu wizyjnego.
lizaci ni dziel 2. Wybor algorytmdéw rozpoznawania i klasyfikacji obiektow.
Realizacja w pe r}l SAMOCZICINEEO SY! sFemu 3. Przygotowanie stanowiska laboratoryjnego z robotem KUKA i
. - robotycznego, ktorego zadaniem bedzie s R Lo
13 Elastyczna paletyzacja ze systemem wizyjnym Lo . . systemem wizyjnym. dr inZ. Piotr Dutkiewicz
odpowiednie utozenie dowolnie . By L PP
L 4. Implementacja algorytmow rozpoznawania i lokalizacji obiektu oraz
rozrzuconych na stole roboczym obiektow. A -
aplikacji sterowania robotem.
5. Analiza metod chwytania obiektu - wybor metody optymalne;j.
6. Przeprowadzenie eksperymentow i opisanie wynikow.
Celem pracy jest opracowanie i 1. P.rzeglqd literatury (El'otyczq?ej bion‘lechaniki' kr(;gos%upa' odciku '
. . szyjnego oraz patologii funkcjonalnej. 2. Analiza metod diagnostyki
uruchomienie mobilnego systemu do ruchu kregostupa. 3. Analiza i wybor oprogramowania detykowanego
14 Mobilny system do analizy kinemtyki krggostupa szyjnego analizy ruchu krgglosupa na odcinku cgosiupa. 5. Y Progr Y € dr inz. Piotr Sauer

szyjnym. Ssytem ten wykorzystywaé bedzie
gogle VR 3D oraz smartphone.

dla urzadzen mobilnych. 4. Opracowanie systemu do analizy ruchu. 5.
Implementacja algorytmoéw analizy ruchu oraz interfejsu uzytkownika.
6. Przeprowadzenie eksperymentow i analiza uzyskanych wynikow.




Wyznaczanie trajektorii ruchu robota mobilnego w $rodowisku

Symulacja metody wyznaczanie trajektorii
ruchu robota do $rodowiska z

1. Przeglad literatury metod generowania trajektoii referencyjnej w

srodowisku z przeszkodami dla celu sterowania robotem mobilnym.

2. Implementacja wybranej metody generowania trajektorii

15 dr inz. Barttomiej Krysiak
z przeszkodami przeszkodami. Analiza jakosci generowanej [referencyjnej w srodowisku symulacyjnym dla wybranego modelu T inz. Bartiomie) Brysia
trajektorii ruchu. robota mobilnego.
3. Analiza jakoéci sterowania robotem mobilnym dla scenariuszy
Budowa sterownika i implementacja L . .
. . . . . . 1. Projekt i budowa sterownika. 2. Implementacja algorytmu . . .,
16 Optymalny sterownik lotu wielowirnikowca obserwacyjnego z;lg(;{rgtmu sterujacego na bazie regulatora sterowania SDRE 3. Analiza jakoéci sterowania dr hab. inz. Stawomir Stgpien, prof. PP
1. Analiza parsera w jgzyku golang
2. Ekstrakcja i sledzenie pozycji i orientacji zawodnikéw
17 Automatyczny rezyser turnieju CS-GO 3. Ekstrakc!a i $ledzenie pozycji i orientacji kamery rezysera dr inz. Rafal Kapela
4. Ekstrakcja cech mapy
5. Projekt sztucznej sieci neuronowej proponujacej w petni
Analiza przebiegu gry video "CS-GO" w cel{autonomiczng kamere
Problem zwiazany z przetwarzaniem . . . . . .
18 PolEval 2022 (sprecyzowanie tematu po ogltoszeniu zadan) polskiego jezyka naturalnego (NLP - Zostanie dokladnie zdefiniowane dopiero po ogloszeniu temat6w przez dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka

Natural Language Processing)

organizator6w konkursow.




Propozycje temat6w prac magisterskich 2021/2022

Studia stacjonarne, specjalnos¢ SW

LP.

TEMAT

CEL PRACY

ZADANIA

PROMOTOR

Automatyczne rozpoznawanie polskich
pojazdow zabytkowych

Celem pracy jest przygotowanie systemu
do automatycznego rozpoznawania
wybranych polskich pojazdow
zabytkowych, opartego na analizie
obrazow.

- przeglad literatury zwigzanej z tematyka pracy

- przygotowanie bazy obrazéw

- przygotowanie oprogramowania do automatycznego rozpoznawania
wybranych polskich pojazdow zabytkowych na podstawie analizy
obrazow

- przeprowadzenie testow skutecznosci oprogramowania do
automatycznego rozpoznawania wybranych polskich pojazdow
zabytkowych na przygotowanej bazie obrazow

dr inz. Julian Balcerek

Fuzja sensoryczna danych z kamery i
akcelerometru do analizy ruchu czlowicka w
sportach sitowych

Celem pracy jest przygotowanie
oprogramowania do oceny poprawnosci
wykonywania ¢wiczen sportowych

1. Analiza rozwigzan systemow do estymacji pozycji oraz §ledzena
ruchu cztowieka,2. Projekt i oprogramowanie systemu z
wykorzystaniem fuzji sensorycznej, 3. Testy poprawnosci dziatania
zaproponowanych rozwigzan fuzji sensorycznej.

dr inz. Tomasz Marciniak

Segmentacja naczyn krwionosnych siatkowki na

podstawie obrazow OCT

Celem pracy jest przygotowanie
oprogramowania do doktadnej
segmentacji warstw w B-skanach OCT, a
nastgpnie doktadna segmentacja naczyn
krwionosnych na rekonstrukcji obrazu
fundus oka ludzkiego

1. Analiza rozwigzan stosowanych w segmentacji naczyn krwiono$nych
siatkowki na podstawie obrazow OCT, 2. Opracowanie oprogramowania
segmentujacego naczynia krwiono$ne siatkowki na podstawie obrazow
OCT, 3. Przeprowadzenie testow skutecznosci dziatania
przygotowanego oprogramowania.

dr inz. Tomasz Marciniak

Badanie wptywu redukcji wzorcéw na
skutecznos¢ identyfikacji w
wbudowanych systemach rozpoznawania
teczowki

Celem pracy jest badanie modeli
identyfikacji biometrycznej na podstawie
teczowki oka ludzkiego

1. Analiza aktualnych technik identyfikacji biometrycznej tgczowki, 2.
Dobor i badanie skutecznosci modeli dla r6znych baz danych, 3.
Dostosowanie oprogramowania do mozliwo$ci mikroprocesorowych
systemow wbudowanych.

dr inz. Tomasz Marciniak

Predykcja zanieczyszczen powietrza z
wykorzystaniem sieci neuronowej

Celem pracy jest opracowanie systemu

przewidujacego zanieczyszczenia powietrza
na okreslonych obszarach oraz wizualizacja
uzyskanych danych na interaktywnej mapie.

1. Przeglad literatury dotyczacej zanieczyszczen powietrza 2. Analiza metod
predykeyjnych wykorzystujacych sztuczne sieci neuronowe 3. Implementacja
wybranej sztucznej sieci neuronowej do predykcji zanieczyszczen 4. Analiza

wynikow

dr inz. Adam Konieczka

Automatyczna edycja zdje¢ z wykorzystaniem
sztucznych sieci neuronowych

Celem pracy jest opracowanie algorytmu do
automatycznej analizy i korekty wybranych
parametrow obrazow cyfrowych.

1. Analiza literatury z zakresu przetwarzania obrazow. 2. Analiza wybranych
znieksztalcen obrazow cyfrowych i metod ich redukcji. 3. Opracowanie
algorytmu wykorzystujacego sztuczne sieci neuronowe do korekty wybranych
parametrow obrazow. 4. Weryfikacja oprogramowania i dyskusja wynikow.

dr inz. Adam Konieczka

Zastosowanie sieci neuronowych do
rozpoznawania mowy w celu poprawy jakosci
sygnatu

Celem pracy jest opracownaie funkcji kosztu
do trenowania sieci neuronowej
przeznaczonej do odszumiania sygnatu.
Funkcja kosztu ma wykorzystywac informacje
z sieci neuronowej do rozpoznawania mowy.

1. Analiza literatury dotyczacej odszumiania sygnatu przy uzyciu sieci
neuronowych. 2. Opracowanie nowej fukcji kosztu do trenowania sieci
neuronowej. 3. Testy skuteczno$ci opracowanej metody

dr Szymon Drgas




Proteza biomechaniczna dtoni wykorzystujaca

Literatura dotyczaca sterowania
serwomechanizmami. Dokumentacja

1. Opracowanie modelu 3D biomechanicznej protezy dtoni.

prof. dr hab. inz. Adam

8 LEMG ki nacisk mikrokontrolera Arduino. Dokumentacja |2. Przygotowanie oprogramowania do sterowania proteza. Dab i
sygna oraz Czujnixi nacisku czujnika nacisku. Dokumentacja czujnika |3. Wydruk przygotowanych elementow. abrowski
EMG 4. Budowa protezy oraz zaprezentowanie jej dzialania.
obrazu, literatura dotyczaca operacji
kontroli wygladu, pozycjonowania i
System wizyjny do automatycznej klasyfikacji pOl’IllaI'l,,l w1e.lk0.501 z wy.korzystamem - Przeglqdr llteratl'lry z zakresu systemow wizyjnych wykorzystywanych prof. dr hab. inz. Adam
9 . systemow wizyjnych. Literatura z zakresu|w przemysle spozywczym .
tusz drobiowych ; . i . L L Dabrowski
automatycznej klasyfikacji obrazow. - Dobodr odpowiedniego sprzetu do realizacji pracy
Dokumentacja intuicyjnych systemow - Wykonanie oprogramowania systemu wizyjnego firmy Keyence
wizyjnych firmy Keyence - Wykonanie serii testOw opracowanego systemu wizyjnego
Literatura z zakresu przetwarzania Przeglad literatury, analiza, wybor 1 implementacja
filacia i fuacia al oot . obrazow i fotografii algorytmow stuzacych do taczenia obrazow, opracowanie bazy danych £ dr hab. iz
10 V\l:ery ,1 acja 1 ewaluacja algorytmow faczenia cyfrowej dotyczaca taczenia obrazow, obrazowych, prob. dr lfb inZ. Adam
obrazow literatura dotyczaca sztucznych sieci przeprowadzenie eksperymentow, weryfikacja i ewaluacja uzytych Dabrowski
neuronowych, bazy danych obrazowych |algorytmow
- . Dobor 1 montaz ukiadu mikrotonow w nadkolach pojazau
Celem pracy jest zbudowanie i . . L .. ,
. . Wykonanie oprogramowania do akwizycji i klasyfikacji sygnatow
wykonanie testow akustycznego systemu | ,° . . . . L
. . . o dzwigkowych opon poruszajacego si¢ pojazdu przy wykorzystaniu sieci
Akustyczny system do rozpoznawania stanu do badania stanu nawierzchni drog .. .
11 . L . . h neuronowych. dr inz. Andrzej Meyer
nawierzchni drog wykorzystujacego par¢ mikrofonow ; , . ..
. . - Wykonanie testow zbudowanego systemu podczas jazdy po réznych
rejestrujacych dzwigk generowany przez . . . .
. powierzchniach i réznych warunkach pogodowych.
opony pojazdu podczas ruchu.
Przeglad literatury, aktualnych rozwigzan w temacie pracy
Zaprojektowanie i wykonanie systemu  |Projekt i wykonanie systemu wizyjnego z wykorzystaniem kamery
12 System wizyjny (,io automatycznego wizyjnego .d(). auton.latyszneg? linijkowej . o - dr inz. Pawel Pawlowski
wykrywania sekow w deskach wykrywania i lokalizacji sgkow w Opracowanie komunikacji ze sterownikiem PLC
deskach na linii produkcyjnej Testy, strojenie systemu
Przveotowanie dokumentacii proiektowei
Przeprowadzenie zaawansowanych Przieglqd istniejacych na rynku system.ow montorow?xla
. . . .. i Opis wybranego systemu (na podstawie dokumentacji)
Systemy autonomicznego monitorowania w testow istniejacych systemow . ; , . .
13 Przygotowanie bazy przypadkow do testow dr inz. Pawel Pawlowski

autobusach

monitorowania (w tym zachowania
kierowcy) w autobusach

Konfiguracja, strojenie, testy i pordwnanie wybranych systemow
Weryfikacja mozliwosci integracji systemow w istniejacych pojazdach




