Propozycje tematéw prac magisterskich 2021/2022
Studia NIESTACJONARNE (SAR)

WOLNY?* LP. |TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR
- opracowanie modelu FEM chwytaka i wydrukowanie form 3D;
NIE N Opracowanie architektury, zamodelowanie i wytworzenie chwytaka |- wytworzenie i przetestowanie migkkiego chwytaka |- ©dlanie silikonowego chwytaka w komorze prézniowej; o
miekkiego silikonowego; - zamodelowanie i wytworzenie uktadu pneumatyki oraz stanowiska; dr hab. inZ. Jakub Kotota
- przeprowadzenie badan i symulacji;
Przygotowanie oprogramowania do skutecznego 1. Analiza technik modelowania izolowanych stéw w systemie
i rozpoznawania polecen gtosowych z wykorzystaniem | mikroprocesorowym, 2. Implementacja rozwigzan rozpoznawania polecen .
NIE 2 Autonomiczny system rozpoznawania polecen gtosowych P . P 8 v . yorzy P 4 . P . 1 a P p. dr inz. Tomasz Marciniak
systemu mikroprocesorowego bazujgcego na STM32 | glosowych z wykorzystaniem mikrokontrolera STM32, 3. Opracowanie
pracujgcego w trybie edge computing modutu elektronicznego i testy w warunkach rzeczywistych.
. . . 1. Analiza rozwigzan modutéw IMU z funkcjonalno$ciami sztucznej
Badanie sk i d d veh " h Przygotowanie oprogramowania i przeprowadzenie inteli i p ¢ ) ekt 4w dla STM32 do detekaii
NIE 3 adanie skuteczno$ci drzew decyzyjnych w mikroprocesorowyc eksperymentéw detekeji wzorcow ruchowych na inte |gfenc1|, . Przygotowanie prOJ’e Sw programow ’a o detekgji dr in2. Tomasz Marciniak
modutach z uktadami IMU . . wzorcdw ruchowych, 3. Testy poréwnawcze skutecznoSci zaproponowanych
podstawie danych z uktadéw IMU o
rozwigzan
OpracoYvame programnl.J, ktéry umoZI'|W|'lby W sposb 1. Okreslenie dostepnych rozwigzan w przemysle. 2. Opracowanie modelu
precyzyjny wysterowaC chwytak ramienia robo'ta z 3D chwytaka przy pomocy oprogramowania Open Source. 3. Implementacja
Manipulator chwytakowy sterowany gtosem - manipulowanie pomoca glosu. W tym celu warto by skorzystac z interfejsu HMI na potrzeby pracy sterowanego gtosem. 4. Stworzenie .
TAK 4 ) technik deep learningu lub uczenia maszynowego, . ) ) ) ) N drinz. Janusz Pochmara
chwytakiem - ) Srodowiska programistycznego. 5. Testy i opracowanie dokumentacji
praca realizowana w formie symulaatora . i X i X X K .
. . . zytkownika. 6. Analiza dziatania w przypadku szuméw otoczenia (warunki
uruchamianego na platformie PC. Cze$¢ wizualna X
rzeczywiste)
chwytaka wykonana przy pomocy VR lub AR
Analiza poréwnawcza sterownikéw PLC dwoch 1. Analiza zagadnien sterowania maszynami w tym paletyzatorem. 2. Projekt
wybranych producentéw. Poréwnanie nalezy wykona¢ |oprogramowania PLC do sterowania paletyzatorem z uwzglednieniem
NIE 5 Projekt oprogramowania sterujgcego paletyzatorem w oparciu o przyktadowe oprogramowanie PLC do sterownikéw od dwdch réznych producentéw. 3. Projek i wykonanie dr inz. Damian Cetnarowicz
sterowania paletyzatorem. W projekcie nalezy stanowiska laboratoryjnego do tesotwania oprogramowania (stanowisko
uwzglednic inspekcje wizyjna. nalezy wyposazy¢ w PLC, elementy sensoryczne i wykonawcze).
1. Podstawy teoretyczne teorii niezawodnoSci
TAK 6 Analiza czasu dziatania systeméw autonomicznych Wykorzystanie modeli probabilistycznych do analizy czaq 2. Przeglad funkcji wykorzystywanych do analizy czasu zycia dr hab. Magdalena Szymkowiak
3. Zaimplementowanie wybranych funkcji do analizy czasu Zycia systemow autd
NIE Implementacja regulatora ADRC w uktadzie mikroprocesorowym dla | Opracowanie biblioteki implementujgcej regulator Analiza algorytmu- sterowania A,‘DRC’ opracowanie modutu prolelftowanla .
7 : - L regulatora ADRC, implementacja regulatora w wybranym systemie dr hab. inZ. Jakub Bernat
obiektu liniowego. ADRC w wybranym systemie mikroprocesorowym ;
mikroprocesorowym.
1. Przeglad metod uczenia maszynowego w zagadnieniu przetwarzania obrazéw
Sztuczne sieci neuronowe w zagadnieniu oceny jako$ci nawierzchni Wykorzystanie konwolucyjnych sieci neuronowych w 2. Przyglotowanu? oblja;ow do przetwa'rzanla przez sieC neuronO\{vE% (gdeW'edn . oo
TAK 8 . . L. . . . . . ., | 3. Dobdr odpowiedniej metody uczenia maszynowego (sztucznej sieci neuronoy\ dr hab. inZ. Aleksandra Swietlicka
drég na podstawie zdje¢ analizie obrazéw przedstawiajgcych nawierzchnie drég . o
4. Analiza wynikow
5. (opcjonalnie) Publikacja wynikdw w czasopi$mie
Zapoznanie sig z architekturg systeméw automatyki budynkéw,
Obracowanie intearacii systeméw automatvki przeprowadzenie analizy interfejséw komunikacyjnych stosowanych w
TAK 9 Integracja systemoéw automatyki budynkow P gracii sy 4 systemach automatyki budynkowej, opracowanie i zaimplementowanie dr inz. Piotr Sauer

budynkéw

integracji systemow automatyki budynku, przeprowadzenie analizy
zintegrowanych systemow




Zaprojektowanie stanowiska badawczego, ktéry

Przeprowadzenie analizy algorytmdw sterowania temperaturg,
zaprojektowanie i wykonanie stanowiska badawczego, zaimplementowanie

NIE 10 [Wweryfikacja algorytmow sterowania temperaturg w budynkach umozliwi testowanie réZnych algorytmoéw sterowania , . o drinz. Piotr Sauer
wybranych algorytmoéw sterowania, weryfikacja eksperymentalna
temperaturg w budynkach ; .
zaimplementowanych algorytméw
Opracowanie kompletnego systemu sterowania Student 1: projekt i budowa ukfadu elektronicznego sterujgcego
. . . o . (uktadu elektronicznego i oprogramowania) dla mechanizmami dostepu, serwo, i prowadzenia diodowego w istniejgcej
System sterowania makietg Piotrowo z inteligentnym przydziatem L . . . - . . Lo .
TAK 11 miejsc parkingowych istniejacej makiety - modelu parkingu wewnetrznego | makiecie kampusu Piotrowo; Student 2: oprogramowanie systemu - dr inz. Piotr Kardy$
kampusu Piotrowo, uwzgledniajgcego preferencje implementacja interaktywnego algorytmu przydziatu miejsc parkingowych z
pracownika uwzglednieniem preferencji kierowcdw, testy i optymalizacja dziatania
Literatura dot. sensoréw pomiru odlegtosci i algorytmdéw tworzenia map
otoczenia. 1. Przeglad dostepnych sensoréw i uktadéw sensorycznych. 2.
) o ) Opracowanie integracji systemu sensorycznego z Integracja sprzetowa i komunikacyjna sensoréw ze sterownikiem robota
NIE 12 Integracja systemu sensorycznego ze sterownikiem robota mobilnego. ukladem sterowania robotem. mobilnego. 3. Oprogramowanie komunikacji i akwizycji danych dr inz. Jarostaw Majchrzak
sensorycznych. 4. Opracowanie scenariuszy interakcji robota z otoczeniem. 5.
Oprogramowanie wybranej interakcji ruchowej robota z otoczeniem. 6.
Opracowanie dokumentacji.
Napisanie oprogramowania, ktére umozliwiatoby
definiowanie i generowanie sekwencji programujgcych | 1. Opis architektury uktadu
ji j i js fi i i i i |2. Napisanie oprogramowania generatora sekwencji
NIE 13 Generator sekwgncll programujgcych interfejs filtru z przetgczanymi | charakterystyke filtru z przetaczanymi kondensatorami p p g v 'E ' ] drinz. Pawel Pawlowski
kondensatorami poprzez port USB. Filtr (w postaci uktadu scalonego), 3. Przeprowadzenie testéw dziatania
interfejs (w postaci modutu FPGA) bedg udostgpnione |4. Opracowanie przykfadowego ¢wiczenia laboratoryjnego
do wykorzystania.
1. Projekt i wykonanie robota samojezdnego z wbudowanym systemem
Budowa i oprogramowanie robota samojezdnego z wizyjnym
NIE 14 Robot panoramujacy wbudowanym systemem wizyjnym do tworzenia 2. Implementacja algorytéw sterowania i tworzenia panoram wizyjnych dr inz. Pawet Pawtowski
panoram wizyjnych 3. Przeprowadzenie testow sprzetu i oprogramowania
4. Przygotowanie dokumentacji projektowe;j
Przygotowanie wydajnej implementacji proponowanej |1-Analiza techn.ik poprawyjak9éci ob-rzfz-u. B
metody interpolacji (np. C/C++) oraz zbadanie wphywu (2:.+I+mplementaqa opracowanej techniki interpolacji obrazu (z Matlaba do
Badanie wplywu metody podwyZszania rozdzielczo$ci obrazu na zastosowania tej techniki na doktadno$¢ dziatania ) . , , , dr inz. Pawet Pawtowski /
TAK 15 doktadnosé . { detekcii pi h svstemow automatvcznel detekcii. Algorvtmy metody |3 EKSPErymenty z wykorzystaniem dwdch algorytméw detekeji: 5 Karol Piniarski
oktadnosc systemow automatycznej detekcji pieszyc 'V 5 Y J' 1. Alg V " Yy Y - detekeji pieszych na obrazach termowizyjnych, mgr. inz. Karol Piniarski
interpolacji obrazu zostanie oraz detekcji pieszych .
A - dowolny wybrany algorytm detekcji.
zostang udostgpnione. 4. Przygotowanie dokumentacji projektowej.
Przeprowadzenie analiz dostepnych technik $ledzenia . L X L X i
o . . ) . 1. Analiza zagadnien zwigzanych z obrazowaniem termowizyjnym i detekcjg
obiektéw oraz implementacja wybranego rozwigzania. pieszych w nocy
Sledzenie obiektéw w systemach detekgji pieszych dla sekwencji i i 3 i ) . dr inz. Pawet Pawtowski
TAK 16 z ¥ )i pleszy ) Zbadanle wplywu zastosowania etapu Sledzenia 2. Analiza mozliwych algorytmdw i implementacji do $ledzenia obiektéw. /

termowizyjnych rejestrowanych w nocy

pieszych na proces detekcji pieszych. Algorytm detekcji
pieszych na nagraniach termowizyjnych zostanie
udostepniony do badan.

3. Implementacja wybranej metody $ledzenia obiektéw.
4. Przygotowanie dokumentacji projektowe;j.

mgr. inZ. Karol Piniarski




Budowa swobodnie programowalnego serwonapedu o wysokiej

Projekt, budowa i oprogramowanie serwonapéedu,

1. Projekt i budowa serwonapedu opartego na platformie Raspberry Pi, silniku
BLDC i enkoderze. 2. |dentyfikacja modelu serwonapedu 3. Oprogramowanie

TAK 17 N . Zliwia i j , o o dr inz. Marcin Nowicki
dynamice. ktory umc?zl|W|a |mp|§mentaCJe dedykowanych serwonapedu 4. Integracja ze Srodowiskiem Matlab/simulink 5. ! : wickd
algorytmow sterowania. . .
Implementacja sterowania momentem.
1. Przeglad literatury przedmiotu. 2. Przygotowanie modeli URA i testowanie
. . . . ) Przetestownie procesowych algorytméw sterowania na i izacj 5 ji i
TAK 18 Poréwnanie wybranych metod sterowania obiektem hydraulicznym z stanowisku h dprauliczn :” "ogbieitem (syrl;nulaqa)..S. Realizacja lfkl'ifgv\;rigulaql w r;eczywmtyc}h \A(;zlarunkach z drinz. | taw Maichrzak
wykorzystaniem technik prototypownia ; ku hy i y wykorzystaniem sterowania PLC. 4. Przeprowadzenie testéw dla rinZ. Jarostaw Majchrza
wielowariantowym zaprojektowanych i zrealizowanych uktadéw regulacji. 5. Opracowanie i
udokumentowanie wynikéw.
1. Zapoznanie sig ze Srodowiskiem Home Assistant
Projekt, wykonanie i konfiguracja stanowiska 2. Analiza dostgpnych elementéw wykonawczych firmy BleBox
Stanowisko pokazowe systemu automatyki budynkéw zintegrowane pokazowego automatyki budynkéw z wykorzsytaniem | 3. Wykonanie projektu instalacji pokazowej . . X
TAK 19 R . . . . . dr inZ. Wojciech Adamski
przy pomocy systemu Home Assistant. systemu Home Assistant oraz elementéw 4. Wykonanie projektu konstrukcji
wykonawczych firmy BleBox. 5. Wykonanie stanowiska wraz z przygotowaniem procedury prezentujgcej
mozliwosSci systemu
Opracowanie fuzji GPS, akcelerometréw, inklinometru |Opracowanie systemu agregacji danych z kilku czujnikéw, umozliwiajgcy
TAK 20 |System pozycjonowania pojazdu w celu lokalizacji potozenia pojazdu w terenie lokalizacje pojazdu w przypadku utraty sygnatu GPS oraz jego zaktdcenia z drinz. Adam Turkot
zurbanizowanym doktadnos$cig do 1m. Bez wykorzystania RTK, w oparciu o jeden ukfad GPS.
Dobdr elemntéw stanowiska dla konkretnego modelu gefonu. Opracowanie
TAK 21 [Wzbudnik do kalibracji geofonéw Konstrukcja stanowiska do kalibracji geofonéw algorytmu kalibracji gefondw - przeliczanie sygnatu predkosci wzgledem dr inz. Adam Turkot
czujnika dystansu.
) . ) -opracowanie algorytmus stichingu fragmentarycznych obrazéw pobocznicy
Opracowanie algorytmu wyznaczania krzywej walcowych prébek
TAK 22 |Automatyzacja procesu wyznaczania krzywej uziarnienia uziarniania dla walcowych prébek nawierzchni z dr inz. Adam Turkot

mieszanki mineralno-asfaltowej

-opracowanie algorytmu wykrywania warstw pod wzgledem rozmiaru frakcji
oraz orientacji ziaren na podstawie obrazu pobocznicy

(*) - stan na dzien 28.03.2022r.




