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LP. |TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR
. . . . - opracowanie geometrii chwytaka;
Zaprojektowanie, zamodelowanie oraz wytworzenie - zaproicktowanic i wykonanie silikonowego
1 Projekt migkkiego chwytaka pneumatycznego migkkiego chwytaka z wykorzystaniem druku 3D oraz chwp ; aJka (druk 3D) Y g dr hab. inz. Jakub Kotota
silikonu przemystowego Y . ,
- opracowanie testow;
T . . Zaprojektowanie i zamodelowanie fragmentu procesu - opracowanie architektury sprzgtowe;j;
System sterowania linii transportowej z wykorzystaniem . . . . . ) i
2 . . przemystowego z wykorzystaniem sterownika PLC oraz - implementacja systemu sterowania (PLC); dr hab. inz. Jakub Kotota
sterownika PLC Siemens S7-1200 . . . :
panelu HMI - wizualizacja przebiegu procesow (HMI);
Implementacja systemu sterowania z wykorzystaniem ie architekt towei:
3 Model systemu sterowania linii produkcyjnej z wykorzystaniem |sieciowego systemu Darwin firmy EATON. System - opracowanie architektury sprzgtowey, . -
bramek CAN oraz systemu Darwin owinien wspiera¢ rozwigzania we/wy rozproszonych z - implementacja systemu sterowania (PLC); dr hab. inz. Jakub Kotota
o4 p P > [0ZW1g y rozp Yy - wizualizacja przebiegu procesow (HMI);
wykorzystaniem sieci przemystowych
AT - . Implementacja systemu sterowania z wykorzystaniem - opracowanie architektury sprzetowej;
4 Is\:lfgiixllr?i}llzfvmlfofrtler;l:: jgsacl}in}?]_[go}g;k%%?g ozl wykorzystaniem sterownikéw PLC Moeller-Eaton i oprogramowania - implementacja systemu sterowania (PLC); dr hab. inz. Jakub Kotota
P Y 4 CoDeSys, wsparty aplikacja HMI/SCADA. - wizualizacja przebiegu procesow (HMI);
- opracowanie modelu matematycznego wahadta
Algorytm "swing up"- implementacja w sterowaniu wahadlem |Implementacja algorytmu "swing up" w problemie odwroconego ! symulacja ukladu . . . . .
5 ; . i - implementacja algorytmu sterowania ,,swing dr inz. Paulina Superczynska
odwroconym sterowania wahadlem odwroconym 5 : :
up” w oparciu o dostepna literaturg
- symulacja zachowania obiektu sterowania
- opracowanie modelu matematycznego robota
kartezjanskiego o i symulacja uktadu
. s . Implementacja algorytmu sterowania SDRE i ocena pracy |- implementacja algorytmu sterowania z . . . ,
6 Sterowanie robotem kartezjanskim z wykorzystaniem SDRE. obicktu sterowania- robota kartezjaiskicgo. wykorzystaniem metody SDRE (State dr inz. Paulina Superczynska
Dependent Riccati Equation)
- symulacja zachowania obiektu sterowania
Zaprojektowanie i wykonanie modutow rozszerzajacych - projekt i wykonanie plytek rozszerzajacych
Implementacja algorytmow cyfrowego przetwarzania sygnatow z | PCB oraz przygotowanie oprogramowania umozliwiajacego | PCB - przygotowanie oprogramowania z . ..
7 ; . . , . . . dr inz. Tomasz Marciniak
wykorzystaniem mikrokontrolera STM32F746 demonstracj¢ algorytméw cyfrowego przetwarzania wykorzystaniem CMSIS - opracowanie zestawu
sygnatéow (DSP). instrukcji laboratoryjnych.
Opracowanie procesu produkcyjnego, ktory pozwalatby Wykorzystanie technolggu softwgreowych
‘- , . . na potrzeby opracowania stanowiska
zademonstrowac jak wspotpracuja ze sobg poszczegolne : .
. : .. |laboratoryjnego opartego na sterownikach
urzadzenia (roboty, transportery, chwytaki, systemy wizyjne .
. . 2 PLC. Zaproponowanie procesu
. . itp.), oraz jak proces synchronizacji wptywa na . . .
8  |Symulator linii produkcyjnej . . . produkcyjnego (np. wykonanie ekspresu do dr inz. Janusz Pochmara
wykonywanie poszczeg6élnych zadan - przy pomocy . . .
d . - kawy, telewizora, pojazdu) Stworzenie
ostgpnego oprogramowania. Wykonanie alternatywnego . . it
modelu (uproszczonego) przy pomocy programow typu wizualnej prezentacji przy pomocy Factory
0 10 oraz Blender. Wykonanie prezentacji -
penSource. .
film oraz symulacja
Projekt stanowiska. Wykonanie uktadow
umozliwiajacych rozbudowe istniejacych
Opracowanie i wykonanie modernizacji stanowiska standéw PLC, przygotowanie
9 |Modernizacja stanowiska laboratoryjnego na potrzeby zajeé laboratoryjnego pozwalajacego oprogramowac sterownik  |demonstracyjnych obwodow kontrolno dr inz. Janusz Pochmara

PLC Siemens S7 - 1200 zwykorzystaniem elementow
kontrolno pomiarowych

pomiarowych. Opracowanie dokumentacji
uzytkownika na potrzeby instrukcji
laboratoryjnych. Wykonanie testow z
uzytkownikiem. Wdrozenie.
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Modernizacja stanowiska laboratoryjnego z PLC i silnikiem
indukcyjnym

ZaprojektowaC uzycie falownika do zailenia silnika 3-
fazowego z sieci zasilajgcej 1-fazowej. Zaprojektowac
sterowanie silnika wykorzystujgce zmienng predko$¢
obrotowa.

Dokona¢ przegladu stosowanych
falownikéw. Zaprojektowaé modernizacje
stanowiska uzwzgledniajgcg rézne warianty
sterowania falownikiem przez PLC S7-1200
(napiecie lub MODBUS). Zamontowaé
falownik (0.4kW) w istniejgcym stanowisku
laboratoryjnym. Zmodernizowa¢ algorytm
sterowania w celu wykorzystania zmiennej

Aladei alheat.

dr inz. Damian Cetnarowicz

11

Bezprzewodowa sie¢ kontrolno-pomiarowa

Zbudowac¢ prototypowe urzadzenia zawierajace wybrane
sensory i przesylajace pomiary siecig bezprzewodowa.

Dokona¢ przegladu istniejacyh rozwiazan
bezprzewodowych sieci sensorow.
Zaprojektowac i wykona¢ minimum trzy
moduty zawierajace sensory i
bezprzewodowy interfejs sieciowy.
Zaprojektowac i zaimplementowac serwer
do gromadzenia danych. Wykona¢
eksperymenty weryfikujace osiagnigcie celu.

dr inz. Damian Cetnarowicz

Stanowisko laboratoryjne z napgdem liniowym

Zmodyfikowa¢ istniejace stanowisko laboratoryjne z
napedem liniowym, w ktorym wykorzystano silnik
krokowy

Przeprowadzi¢ analize istniejacego
stanowiska laboratoryjnego, zaprojektowac i
wykona¢ nowa wersj¢ stanowiska w oparciu
o sterownik z serii X20. Opracowac i
zaimplementowac¢ algorytm sterowania
silnikiem w oparciu o srodowisko
Automation Studio i technologi¢ mapp
motion i mapp View

dr inz. Piotr Sauer
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Uktad rejestracji drgan zawieszenia samochodu

Budowa uktadu do rejestracji drgan zawieszenia samochodu
w opraciu o uktady IMU.

- przeglad uktadow IMU dostenych na rynku
- dobdr uktadow i kontorlera pozwalajacego
dokonywac¢ akiwzycji danych z
czestotliwoscig akwizycji na poziomie SkHZ
(co 1 cm przy predkosci 100km/h) dla 4
puntkéw pomiarowych

- budowa uktadu

- opracowanie algorytmow przetwrzania
danych (odszumienie, fuzja danych)

dr inz. Adam Turkot

Uktad pomiaru ci$nienie w oponie

Budowa uktadu do rejestracji ci$nienia w oponie pojazdu.

- przeglad uktadéw TPMS dostenych na
rynku

- dobdr czujnika i kontorlera pozwalajacego
dokonywac¢ akiwzycji danych z
czestotliwoscig akwizycji na poziomie 1HZ
(lub zmienna w zaleznosci od potrzeb) z
komunikajcg bezprzewodowa oraz czasem
dzialania przy zasilaniu bateryjnym ok 30
dni.

- budowa uktadu

dr inz. Adam Turkot




