Propozycje tematéw prac magisterskich 2022/2023
Studia stacjonarne - Systemy sterowania i robotyki (SSIR)

LP. [TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR UWAGI
Mozliwos$¢ wigcia udziatu w
konkursie PolEval 2022; ostateczny
1 Poleval 2022: Abbreviation disambiguation http://poleval.pl/tasks/task2 http://poleval.pl/tasks/task? dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka termin sktadania rozwigzan to
grudzien 2022; konkurs zakoriczony
jest konferencja oraz publikacja
rozdziatu w monografii
Mozliwos$¢ wigcia udziatu w
. e . konkursie PolEval 2022; ostateczny
y  |PolEval 2022: Punctuation prediction from conversational |/ 1eval pltasks/taskl http://poleval.pl/tasks/task1 dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka termin skfadania rozwiazar to
language _ .
grudzien 2022; konkurs zakoriczony
jest konferencja oraz publikacja
rozdziatu w monografii
Mozliwos$¢ wigcia udziatu w
konkursie PolEval 2022; ostateczny
3 termin sktadania rozwigzan to
grudzien 2022; konkurs zakoriczony
jest konferencja oraz publikacja
Poleval 2022: Passage Retrieval http://poleval.pl/tasks/task3 http://poleval.pl/tasks/task3 dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka rozdziatu w monografii
- pozyskanie, analiza oraz uporzadkowanie zbioru danych MHHRI
(https://www.cl.cam.ac.uk/research/rainbow/projects/mhhri/)
4 - opracowanie modeli uczenia maszynowego dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
Uczenie maszynowe w multimodalnych interakcjach - przeprowadzenie trenowania wybranych modeli sztucznych sieci
cztowiek-cztowiek-robot do badania osobowosci i Implementacja, trenowanie oraz walidacja wybranych neuronowych
zaangazowania algorytméw uczenia maszynowego w zagadnieniu HRI. - walidacja otrzymanych wynikéw
5 Sztuczne sieci neuronowe w zagadnieniu oceny jakosci Wykorzystanie konwolucyjnych sieci neuronowych w analizie
nawierzchni drég na podstawie zdjeé obrazéw przedstawiajgcych nawierzchnie drog 1. Przeglad metod uczenia maszynowego w zagadnieniu przetwarzania obra|dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
I . . |1. Wybdr metody sterowania i planowania ruchu.
Sterowanie w petli zamknigtej robota mobilnego o Przeglad n_letod sterowan.m ! 1mplementac_] 2 wybfanych technik 2. Im}[l)lementacj: metod w s’rodlz;wisku ROS. .. . .
6 . . na stanowisku laboratoryjnym. Wykonanie badan . , . . dr hab. inz. Dariusz Pazderski
kinematyce samochodowej eksperymentalnych 3. Przeprowadzenie testow symulacyjnych i eksperymentalnych.
i 4. Krytyczna analiza wynikow i wlasciwos$ci metod.
. . L. . Wytworzenie, zamodelowanie oraz przeprowadzenie badan - Opracowanie architektury chwytaka
7 Opracowam.e arc_hltektury, zamodelowanie { wytworzenie eksperymentalnych odksztatcenia silikonowego chwytaka ) wytworzen_le form (wydruk 3D) dr hab. inz. Jakub Kotota
chwytaka migkkiego migkkiego (soft eripper) - opracowanie modelu FEM (ANSYS)
- przeprwadzenie symulacji i badan eksperymentalnych
1. Przeglad mozliwosci wsparcia przemyshu za pomoca AR
. . . ) . ., . |2. Opracowanie materiatow wyswietlanych przez AR na stanowisku MPS
8  [Rzeczywisto$¢ rozszerzona w przemysle Opracowam_e oraz zalplemegtowame elementow rzcezywistosci 403.1 dr inz. Pawet Szulczynski
rozszerzonej(AR) na stanowisku MPS 403.1 .
3. Uzupetienie serwera OPC UA oraz node red o nowe elementy
4. Przygotowanie aplikacji do generowania danych w formacie XML
1. Analiza metod sterowania pojazdem morskim w oparciu o dane
Implementacja wybranych algorytméw sterowania dla znane z literatury w przypadku niepelnego wymuszenia.
9 |modelu pojazdu 2. Wybor metod sterowania dla podwodnego pojazdu morskiego. dr hab. inz. Przemystaw Herman, prof. PP

morskiego przy niepelnym wymuszeniu.

Napisanie oprogramowania dla réwnan opisujacych ruch
pojazdu
morskiego oraz sterowanie przy niepelnej znajomosci sygnatow

wymuszajacych.

3. Zaimplementowanie wybranych roOwnan wraz z parametrami pojazdu w
pakiecie Matlab/Simulink w celu wykonywania badaf symulacyjnych.
4. Weryfikacja oprogramowania i dyskusja wynikow badan oraz podanie

wnioskow.




Weryfikacja symulacyjna dwoch wybranych algorytmow
dla sterowania

Przeglad metod sterowania pojazdami morskimi oraz napisanie

1. Przeglad i wybor metod sterowania pojazdem morskim w oparciu o dane
z literatury w przypadku niepelnego wymuszenia zmiennych.

10 . . . oprogramowania dla przypadku niepelnego wymuszenia 2. Krétka analiza pordwnawcza (teoretyczna) metod sterowania dla dr hab. inz. Przemystaw Herman, prof. PP
modelem pojazdu morskiego w przypadku niepelnego . . . .
Wymuszenia zmiennych. podwodnego pojazdu morskiego dla rozpatrywanego zadania badawczego.
Y : 3. Zaimplementowanie wybranych réwnan wraz z parametrami pojazdu w
pakiecie Matlab/Simulink w celu wykonywania badan symulacyjnych.
4. Weryfikacja oprogramowania i dyskusja wynikow badan wraz z
podaniem wnioskow.
- Studia literaturowe a temat sterowania unoszeniem pojazdow
wielowirnikowych w obecnosci zaburzen i niepewnosci modelu oraz na
temat metody ADRC.
Zastosowanie metody ADRC w ukladzie sterowania Projekt, 1mplementaCJa i weryﬁkaqa Jakosm_ dziatania uktadu |- ?rOJelft gkladu sterowania ADRC dla zadania unoszenia pojazdu o o
11 . . . - sterowania ADRC dla zadania unoszenia pojazdu wielowirnikowego. dr hab. inz. Maciej Michalek, prof. PP
procesem unoszenia pojazdu wielowirnikowego . . s L . . . . . .
wielowirnikowego w warunkach duzej niepewnosci modelu. - Implementacja i testy zaprojektowanego uktadu sterowania w $rodowisku
symulacyjnym dla modelu pojazdu wielowirnikowego.
- Implementacja i weryfikacja eksperymentalna uktadu sterowania
unoszeniem pojazdu na wybranej platformie sprzetowe;j.
- Studia literaturowe na temat identyfikacji parametréw kinematycznych
pojazdow przegubowych.
. . . . . |- Implementacja w srodowisku Matlab-Simulink wybranych modeli
Procedura identyfikacji parametrow kinematycznych Implementacja procedury estymacji parametryeznej dla modeli kinematyki pojazdéw N-przyczepowych
12 . kinematyki pojazdéw N-przyczepowych oraz wielokryterialna g N . . |dr hab. inz. Maciej Michatek, prof. PP
pojazdow N-przyczepowych L .. - Implementacja procedury estymacji parametrow kinematycznych modeli
ocena jakosci estymacji. o
pojazdoéw N-przyczepowych.
- Wielokryterialna ocena jako$ci zaimplementowanej procedury estymacji
parametrycznej.
1. Przeglad metod planowania ruchu, dla ktorych istnieja biblioteki
programistyczne w ROS.
Implementacja wybranych metod planowania ruchu robota 2. Implementacja wybranych metod planowania ruchu w $rodowisku
14 |Planowanie ruchu robota mobilnego w srodowisku ROS mobilnego w $rodowisku ROS i realizacja symulacji symulacyjnym Rviz. Barttomiej Krysiak
prezentujacej wyniki planowania. 3. Implementacja modelowego srodowiska z przeszkodami.
4. Realizacja symulacji i poréwnanie wybranych wiasciwosci
zaimplementowanych metod planowania ruchu w celu wytypowania
najlepszego rozwiazania dla zamodelowanego $rodowiska pracy robota.
1. Analiza wlasnosci czujnika profilu dla testowych pomiarow
15 System identyfikacji obiektow za pomoca pomiaru Implementacja systemu identyfikacji obiektow na podstawie 2. Wykonanie bazy pomiaréw dla wybranej klasy obiektow Jakub Bernat
czujnikiem profilu. danych pomiarowych z czujnika profilu. 3. Zaimplementowanie algorytmu klasyfikujace obiekty na podstawie
wynikéw z pomiarow.
Projekt, wytworzenie oraz analiza prototypu zaworu
16  |Projekt oraz analiza prototypu zaworu z membrany MRE | pneumatycznego z wykorzystaniem membrany wykonanej z 1. Zaprojektowanie geometrii obiektu2. Wykonanie elementéw za pomocg d Jakub Bernat
elastomeru magnetoreologicznego
Op racowame systen?u, kytc?ry P OZWOMbY na \f/ykf)rzystame 1. Zaprojektowanie systemu opartego na rzeczywisto$ci rozszerzonej (np.
technologii rzeczywisto$ci rozszerzonej, gdzie nie bytoby X e . . L
. i . budynek Politechniki Poznanskiej pomieszczenia AiR)
L, N potrzeby stosowania znacznikéw. Implementacja systemu . L .
17 |Rzeczywisto$¢ rozszerzona oparta na lokalizacji 2. Wykonanie aplikacji uzytkownika Janusz Pochmara

opierataby si¢ na pozycjonowaniu przy pomocy pozycji
okreslonej geograficznie oraz powiazania jej z GPS, ktory
podaje lokalizacj¢ uzytkownika.

3. Wdrozenie praktyczne - testy
4. Opracowanie dokumentacji uzytkownika




Zastosowanie sztucznych sieci neuronowych w aplikacji z

Wykorzystanie sztucznych sieci neuronowych do

1. Przeglad przemystowych systemow wizyjnych opartych o elementy
sztucznej inteligencji i mozliwosci wykorzystania sztucznych sieci
neuronowych w aplikacjach przemystowych.

2. Przygotowanie systemu wizyjnego do rozpoznawania wybranych
obiektow za pomoca sieci neuronowej na stanowisku laboratoryjnym z

18 rozpoznawania i lokalizacji obiektow na potrzeby pobieraniai [robotem przemystowym. dr inz. Marcin Kielczewski
robotem przemystowym . .. . . o - .
manipulacji w systemie robota przemystowego. 3. Przygotowanie aplikacji do realizacji wybranego zadania
manipulacyjnego w systemie sterowania robotem oraz integracja z
systemem wizyjnym.
4. Weryfikacja dzialania calego systemu na stanowisku laboratoryjnym.
1. Przeglad metod sterowania grupami robotéw mobilnych. 2.
19 Sterowanie grupa robotéw nieholonomicznych z Implementacja algorytmu w systemie Matlab/Simulink 3. Testy algorytmu Wojciech Kowalczyk
wykorzystaniem funkcji Lapunowa Implementacja algorytmu sterowania grupa robotéw mobilnych |dla réznych formacji robotéw (ilos¢ robotéw, ksztatty formacji), oraz
i testy dla réznych scenariuszy ruchu réznych scenariuszy ruchu
1. Przeglad metod planowania wykorzystujgcych sprzezenie zwrotne.
Symulacyjne zbadanie wybranych metod planowania ruchu ) e . P 4 ) ystujacy 'p 5'
. L 2. Opis wybranej metody planowania wykorzystujacej pola wektorowe.
o, . wykorzystujgcych pola wektorowe (uwzglednienie metod , ! . L |
Zastosowanie pdl wektorowych do nawigacji robota N ) . - X 3. Implementacja metody i wykonanie badan symulacyjnych. .. . .
20 wykorzystujgcych réwnanie Laplace'a), implementacja metody dr hab.inz. Dariusz Pazderski

nieholonomicznego z napedem réznicowym

na stanowisku z robotem dwukotowym i przeprowadzenie
testéw eksperymentalnych.

4. Implementacja metody na stanowisku z eksperymentalnym robotem
mobilnym. Przeprowadzenie eksperymentéw uwzgedniajacych wybrane
scenariusze.




Propozycje tematéw prac magisterskich 2022/2023
Studia stacjonarne - Systemy wizyjne (SW)

LP.

TEMAT

CEL PRACY

ZADANIA

PROMOTOR

Identyfikacja biometryczna na podstawie obrazow OCT
siatkowki oka ludzkiego

Celem pracy jest przygotowanie oprogramowania i
przeprowadzenie serii eksperymentéw do segmentacji
obrazoéw fundus OCT siatkowki i analiza skutecznosci jej
zastosowania do identyfikacji biometrycznej

1. Analiza rozwiagzan segmentacji naczyn krwiono$nych w rekonstrukeji
obrazow OCT; 2. Etykietyzacja wzorcowa struktury naczyn dla zbioru
obrazow; 3. Badanie technik poprawy rozdzielczosci; 4. Analiza
skuteczno$ci i szybkosci identyfikacji biometrycznej

dr inz. Tomasz Marciniak

System przewidujacy czasy przejazdow
mig¢dzyprzystankowych dla pojazdow komunikacji miejskiej

Celem pracy jest opracowanie oprogramowania do analizy
danych lokalizacyjnych z pojazdéw komunikacji miejskiej,
przewidujacego czasy przejazdow zaleznie od warunkow
ruchu drogowego i optymalizujacego wykorzystanie
pojazdow

1. Analiza danych z systemu GPS pojazdow; 2. Analiza istniejacych
rozwigzan w zakresie opracowywania rozktadow jazdy; 3. Opracowanie
algorytmu przewidujacego czasy przejazdéw i optymalizujacego
wykorzystanie pojazdow; 4. Analiza skutecznosci uzyskanego rozwigzania

dr inz. Adam Konieczka

Automatyczne rozpoznawanie rodzajow zboz

Celem pracy jest przygotowanie systemu do
automatycznego rozpoznawania wybranych rodzajow zboz,
opartego na analizie obrazow.

- przeglad literatury zwigzanej z tematyka pracy

- przygotowanie bazy obrazow wybranych rodzajow zbo6z

- przygotowanie oprogramowania do automatycznego rozpoznawania
wybranych rodzajow zboz na podstawie analizy obrazéw

- przeprowadzenie testow skutecznosci oprogramowania do automatycznego
rozpoznawania wybranych rodzajow zbdz na przygotowanej bazie obrazow

prof. dr hab. inz. Adam
Dabrowski

Automatyczne rozpoznawanie elementéw polskich pojazdow
historycznych

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

- przeglad literatury zwigzanej z tematyka pracy

- przygotowanie bazy obrazow wybranych elementdéw polskich pojazdow
historycznych

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

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

dr inz. Julian Balcerek

Stanowisko do badania charakterystyk kierunkowych
przetwornikow elektroakustycznych

Celem pracy jest budowa i oprogramowanie sterujace praca
stolika obrotowego stuzacego do zdejmowania
charakterystyk kierunkowych wybranych typow
mikrofonéw i glosnikow

1. Przeglad metod dotyczacych pomiaréw charakterystyk kierunkowych
mikrofonéw i glosnikow,

2. Wykonanie oprogramowania umozliwiajacego zapis i odczyt biezacego
kata obrotu stolika z okre$lona doktadno$cia z poziomu PC oraz obshugujace
porty audio do generacji i akwizycji sygnalow testowych,

3. Weryfikacja opracowanego stanowiska na podstawie uzyskanych
charakterystyk kierunkowych testowanych przetwornikow
elektroakustycznych.

dr inz. Andrzej Meyer

Kompresja danych z kamer zdarzeniowych

Celem pracy jest przygotowanie i przebadanie na
eksperymentalnej bazie danych algorytmu kompresji danych z
kamer zdarzeniowych

1. Przeglad literatury zwiazany z tematyka pracy

2. Propozycja algorytmu kompresji danych dedykowanego do sygnatow z kamer
zdarzeniowych

3. Opracowanie bazy danych nagran

4. Przeprowadzenie testow i analiza wynikow

dr inz. Pawel Pawlowski




