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LP. |[TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR
Opracowanie stanowiska umozliwiajacego - projekt oraz dobor architektury sprzgtowej stanowiska;
1 Stanowisko edukacyjne prezentujace sposoby sterowania | precyzyjne pozycjonowanie, regulacje predkosci |- implementacja algorytmow prezentujacych sposoby dr hab. inz. Jakub Kofota
serwonap¢dami z wykorzystaniem Astraada SRV-63 oraz momentu obrotowego z wykorzystaniem precyzyjnego sterowania T
serwonapgdu Aastrada SRV-63 - opracowanie dokumentacji i przyktadowych skryptow
T . . Zaprojektowanie i zamodelowanie fragmentu - opracowanie architektury sprzetowej;
System sterowania linii transportowej z wykorzystaniem . . . . . L
2 . . procesu przemystowego z wykorzystaniem - implementacja systemu sterowania (PLC); dr hab. inz. Jakub Kotota
sterownika PLC Siemens S7-1200 k . L . .
sterownika PLC oraz panelu HMI - wizualizacja przebiegu procesow (HMI);
- opracowanie modelu matematycznego wahadta odwroconego i
Algorytm "swing up"- implementacja w sterowaniu Implementacja algorytmu "swing up" w problemie symulacja Ukla}du . . . . . ,
3 hadl AW N . hadt dwrd - implementacja algorytmu sterowania ,,swing up” w oparciu o dr inz. Paulina Superczynska
wahadtem odwréconym sterowania wahadtem odwréconym dostepng literature
- symulacja zachowania obiektu sterowania
) ) ) - opracowanie modelu matematycznego robota kartezjanskiego o i
Sterowanie robotem kartezjanskim z wykorzystaniem [mplementacja a lgorytmu sterowania SDRE symulacja ukladu . . . . i
4 SDRE ocena pracy obiektu sterowania- robota - implementacja algorytmu sterowania z wykorzystaniem metody dr inz. Paulina Superczynska
’ kartezjanskiego. SDRE (State Dependent Riccati Equation)
- symulacja zachowania obiektu sterowania
-Analiza metod wskazanych w literaturze przedmiotu.
-Napisanie oprogramowania w §rodowisku Matlab/Simulink
. : . i ; realizujacego sterowanie modelem pojazdu z niepelnym
. . . . . Porownanie efektow sterowania réznymi : . ..
Badanie sterowania pojazdem z niepelnym wymuszeniem . . wymuszeniem zmiennych. dr.hab.inz. Przemystaw Herman,
5 X metodami pojazdem z niepetnym . . i . .
zmiennych. : A -Symulacyjne badania porownawcze w oparciu o napisane prof. PP
wymuszeniem zmiennych. .
oprogramowanie.
-Analiza skuteczno$ci metod na podstawie wykonanych
symulacji.
-Analiza metod wskazanych w literaturze przedmiotu.
-Napisanie oprogramowania w $rodowisku Matlab/Simulink dla
Test S}{mulacyjny algorytmudw sterowania pojazdem Ocena metpd sterowm'a pojazdami z niepelnym wskazanyc_h metod. ) ) ) ) drhab.inz. Przemyslaw Herman,
6  [morskim przy wymuszeniem sygnatow -Symulacyjne badania porownawcze w oparciu o napisane rof PP
braku petnego wymuszenia na zmienne potozenia. wejsciowych w oparciu o badania symulacyjne. oprogramowanie z uwzglgdnieniem roznych trajektorii ruchu. prot.
-Analiza wynikoéw na podstawie wykonanych symulacji oraz
wskazanie zalet i wad wybranych metod.
- opracowanie systemu wizyjnego rozpoznajacego w czasie
Opracowanie systemu wizyjnego analizujacego rzeczywistym pieszych, pojazdy i rowerzystow
7 System kierowania ruchem na skrzyzowaniu drog natgzenie Tuchu pojazdow i p{cszygl? na skr;yzowamy - Wykongnle cyfrowego modelu natg¢zenia ruchu na skrzyzowaniu na dr inz. Adam Konieczka
oraz sterujacego pracg sygnalizacji §wietlnej w oparciu | podstawie uzyskanych danych
o uzyskany model natgzenia ruchu - opracowanie adaptacyjnego algorytmu kierujacego ruchem dla
uzyskanego modelu tego ruchu
- skonstruowanie urzadzenia pomiarowego zawierajacego ekran oraz
Opracowanie i skonstruowanie przenosnego systemu  |ukfad archiwizacji danych
System wbudowany do nauki ptynnej i energooszczednej wbudowanego, wykorzystujacego IMU (ang. inertial |- opracowanie algorytmu analizujacego technikg jazdy kierujacego z .. .
8 T - ) ; i Lo oo S . i A . dr inz. Adam Konieczka
techniki kierowania tramwajem measurement unit), ktory analizuje technikg jazdy uwzglednieniem réznych typéw wagonow tramwajowych
kierujacego tramwajem i ocenia jej ptynnos¢ - wykonanie testow z uzyciem zbudowanego systemu w
zroznicowanych warunkach drogowych
Zaprojektowanie i uruchomienie urzadzenia do ;t.ei?'s ts“ggmeofgir;it\(:,w:hpilafoﬁ };gvlgblgﬁej é u;zr?)('iezlftn
Sterownik ruchu robota mobilnego o charakterze sterowania ruchem robota mobilnego z o ro] ?ai/nox;vz nia 3 Przy otovglanie rozl}']amAO\x./e' ) mian
9  |badawczym, wykorzystujacy poktadowa sie¢ wykorzystaniem komputera Raspberry PI oraz prog -rrye prog 1wy Y dr inz. Jarostaw Majchrzak

komunikacyjna

sieciowych modutow napgdowych i
sensorycznych.

informacji z wykorzystaniem protokotu CANopen. 4.
Opracowanie schematu sterowania ruchem robota. 5.
Przeprowadzenie testow i udokumentowanie projektu.
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. o o . 1. Projekt i realizacja wbudowania sterownika w platforme robota. 2.
Opracowanic sterowania robotem mobilnym z Zaprojektowanie i uruchomienie sterownika robota| Projekt oprogramowania startujaco-nadzorczego w jezykach
. . mobilnego z wykorzystaniem przemystowych LAD/ST/SCL. 3. Wykorzystanie wbudowanych narzedzi komunikacji .. .
10 |wykorzystaniem programowalnego sterownika .S - . . . . . dr inz. Jarostaw Majchrzak
1 rozwigzan uwzglgdniajacych bezpieczenstwo CANopen/Powerlink/USB. 4. Opracowanie schematu sterowania
przemysiowego 0s0b w otoczeniu. ruchem robota. 5. Udokumentowanie projektu, przeprowadzenie
testow i opis wynikow.
Dynamika lotu i sterowanic wybranei klasy samoloté Opracowanie modelu matematycznego samolotu  |opracowanie modelu nieliniowego 6 DOF, parametryzacja SDC,
11 mys'liwskich ut wamie wy ) Kasy W my$liwskiego. Parametryzacja modelu. opracowanie metody sterowania SDRE, dobor wskaznika jakosci, dr hab. inz. Stawomir Stepien, prof. PP
Y Opracowanie metody sterowania optymalnego. projekt modelu autopilota
Implementacja klastra obliczeniowego opartego ) )
na bibliotekach pozwalajacych prowadzié opracowanie architektury klastra ]
12 |Klaster obliczeniowy "Hadoop" efektywne obliczenia rownolegle (np. ,.Apache |opracowanie komunikacji pomigdzy weztami dr inz. Rafat Kapela
Hadoop”). Klaster powinien realizowac wybor bibliotek programowych
wieloprocesorowe przetwarzanie wielkich implementacja srodowiska obliczeniowego oraz testy
baz danych obrazowych.
Projekt i wykonanie matrycy pomiarowej do Przebadanie v&fybranych typow elemento,w' elektronicznych pod
SR P . katem szybkosci odczytu oraz doktadnosci otrzymywanych
. . A .. |pomiaru intensywnosci $wiecenia lamp L
Budowa matrycy pomiarowej do pomiaru intensywnosci . . . danych, Kalibracja prototypu modutu w warunkach .. .
13 |, . . . lotniskowych. Praca jest kontynuacja . . . . dr inz. Tomasz Marciniak
$wiecenia lamp lotniskowych e P laboratoryjnych z wykorzystaniem stanowiska pomiarowego
wezesniejszych projektow i ma na celu i g . .
awigkszenic szybkosci akwizycji danych lamp lotniskowych, Zaprojektowanie i wykonanie matrycy
) pomiarowej do badania §wiattosci lamp lotniskowych (PCB)
Student 1:przygotowanie bazy nagran monitoringu przejs$cia dla
pieszych (model i skala rzeczywista), statyczne wykywanie
zmian sygnalizacji Swietlnej, statyczna obserwacja przejscia dla
Przygotowanie oprogramowania do obserwacji pieszych z interpretacja zachowania pieszego, sterowanie
14 Statyczny i dynamiczny monitoring przejscia dla pieszych |przejscia dla pieszych i jego otoczenia z modelem 4 kolowego robota. Student 2: wykrywanie przeszkod dr inz. Tomasz Marciniak
z uzyciem systemu wbudowanego wykorzystaniem wizyjnego systemu na drodze na podstawie sekwencji wizyjnej, dynamiczne ’
wbudowanego. wykrywanie znakow stanu sygnalizatorow drogowych,
implementacja obserwacji przejscia dla pieszych w trakcie
przemieszczania si¢ pojazdu, opracowanie interfejsu graficznego
aplikacji.
- przygotowanie bazy obrazow wybranych rodzajow zwierzat
Przygotowanie systemu wizyjnego stuzacego do |- przygotowanie oprogramowania do automatycznej klasyfikacji
Automatyczny system wizyjny do rozpoznawania automatycznego rozpoznawania wybranych zwierzat na podstawie analizy obrazow . .
15 . . . . . . . . . dr inz. Julian Balcerek
wybranych zwierzat rodzajow zwierzat mogacych stanowi¢ zagrozenie |- przeprowadzenie testow skutecznosci oprogramowania do
dla pojazdow i uczestnikéw ruchu. automatycznej klasyfikacji zwierzat na przygotowanej bazie
obrazéw
- przygotowanie bazy obrazéw wybranych uczestnikow ruchu
Przygotowanie systemu wizyjnego shuzacego do | przygotowanie oprogramowania do automatycznej klasyﬁkaCJl
. i . .. wybranych uczestnikow ruchu na podstawie analizy obrazow .. .
16  [Automatyczna klasyfikacja wybranych uczestnikow ruchu |automatycznej klasyfikacji wybranych . A . . dr inz. Julian Balcerek
P - przeprowadzenie testow skutecznosci oprogramowania do
uczestnikow ruchu. . .. .
automatycznej klasyfikacji wybranych uczestnikow ruchu na
przygotowanej bazie obrazéw
Celem pracy jest zaprojektowanie modelu robota na bazie
istniejacych rozwiazan software'owych (API), UDK lub
Opracowanie oprogramowania umozliwiajacego |Blender. Zaimplementowanie prostej kinematyki robota oraz
17 |Symulator robota sterowany poleceniami glosowymi wspotpracg pomigdzy uzytkownikiem a robotem, |oprogramowanie modutu komunikacyjnego do sterowania dr inz. Januszz Pochmara

ktory potrafilby interpretowac polecenia glosowe.

robotem. WdroZenie oprogramowania oraz opracowanie
dokumentacji uzytkownika. Opracowanie metod programowania
robota przy uzyciu glosu.
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Opracowanie bazy wiedzy, ktora mogtaby zosta¢ wykorzystana
Opracowanie systemu, ktory na podstawie na potrzeby uczenia maszynowego w celu stworzenia systemu
Ocena zachowah oraz opinii 0s6b na podstawie .zgrf)madzonej‘bazy .w.ledzy' potraﬁlby okresli¢ eksperc'krlego. Ok}’esl;n}e metoFi ppmlarowych ‘tak1ch jak o
18 wypowiedzi - analizach charakterystyeznych cech elosu jakie faktycznie umiejgtnosci posiada badana szybko$¢ wypowiedzi, intonacja, itp. Wykonanie dr inz. Janusz Pochmara
yp ystyczny & osoba. Celem programu byloby wspomaganie 0sob |oprogramowania opartego na wybranym API (Google, Microsoft
zajmujacych si¢ rekrutacja na stanowiska itp). Zaproponowanie testOw na potrzeby badan statystycznych.
Dokumumentacja uzytkownika.
.o . . Weryfikacja konstrukcji manipulatora, modelowanie i
. . . - Uruchomienie stanowiska manipulatora z R . -
Sterowanie ogniwem manipulatora z elastyczno$cia w . . . identyfikacja parametryczna, uruchomienie sprzgtowe, .. . L
19 elastycznoscig w ztaczu oraz implementacja o B H o dr inz. Marcin Nowicki
ztaczu rzykladowego algorytmu sterowania opracowanie i wykonianie systemu sterowania i akwizycji
przy £0 alg danych, implementacja algorytmu sterowania
(Praca z liniowej teorii sterowania systemoéw mechanicznych)
. .. . . L . Reprezentacja liniowych systemoéw mechanicznych /
20 Rola tarf: ia w liniowych systemach sterowania Chara}gerxzqq a wplywu zjawiska dyss?/paq ! lagranzowskich. Liniowy model tarcia. Wptyw dyssypacji dr inz. Marcin Nowicki
mechanicznych energii w liniowych systemach mechanicznych. .. PR . X
energii na fundamentale wlasciwosci mechanicznych systemow
sterowania (sterowalno$¢, stabilno$c).
. . . Implementacja w wybranym ukladzie Analiza sterowania z modelem referencyjnym. Stworzenie
Implementacja sterowania z modelem referencyjnym w . . TR . .
21 L mikroprocesorowym sterowania z modelem algorytmu umozliwiajacego automatyczne generowanie dr hab. inz. Jakub Bernat
uktadzie mikroprocesorowym . -~ o . .
referencyjnym z sprz¢zeniem od wyjscia. regulatora z modelem referencyjnym. Implementacja algorytmu.
Analiza mozliwosci i modernizacja platformy robota mobilnego.
Modernizacja istnicjacej konstrukeji robota Oprogramowame sterownika nisko i wysokopoziomowego.
. L. . . . . ... |Opracowanie metod .. R .
22 |Robot mobilny do zadan inspekcyjnych mobilnego oraz opracowanie systemu lokalizacji i Lo . S dr inz. Marcin Kielczewski
s B . X akwizycji danych z wybranych sensoréw do lokalizacji i
omijania przeszkod w wybranym $rodowisku. L . . . .
omijania przeszkod w wybranych $rodowisku. Integracja
elementow systemu. Testy i opracowanie wynikow.
Skonstruowanie prostego ramicnia Projekt mgchan}czng §truktury ramienia mampulacyjnego. )
. . . . . . . . . Wykonanie obliczen kinematycznych i dynamicznych. Dobor
Ramig robota z interfejsem do zdalnej manipulacji i manipulacyjnego z systemem sterowania i . . : L . s .
23 .. . . . elementow konstrukcyjnych i budowa modelu ramienia. dr inz. Marcin Kielczewski
podgladu operacji podgladu poprzez zaprojektowany interfejs P - . X . .
. . rzygotowanie uktadu sterowania. Zaprojektowanie interfejsu
uzytkownika. : . . o
stuzacego do zdalnej manipulacji i podgladu.
Przygotowanie zbiorow danych uczacych, tj. oznakowanych
Opracowanie algorytmu rozpoznawania réznych  |obrazow przedstawiajacych rozne klasy plastikowych $mieci.
24 |System wizyjny do segregacji Tetra Paku i plastiku rodzajéw opakowan plastikowych w oparciu o Wybranie optymalnej struktury estymatora. Przygotowanie dr inz. Marta Drazkowska
splotowe sieci neuronowe. prostej konstrukcji oddzielajacej Tetra Pak i plastik na podstawie
danych wizyjnych
Integracja podzespotow w ROSie. Opracowanie optymalnej
Opracowanie algorytmu sterowania manipulatora |struktury estymatora wykorzystywanej do rozpoznawania
25 |Algorytm sterowania manipulatora mobilnego mobilnego w oparciu o metody uczenia przedmiotoéw. Opracowanie algorytmu sterowania dr inz. Marta Drazkowska

maszynowego.

umozliwiajgcego podnoszenie zdefiniowanych przedmiotow i
odktadania ich w wyznaczone miejsce.
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Opracowanie, prijekt i budowa stanowiska laboratoryjnego.
Opracowanie i wykonanie planszy kontrolnej do badania jakosci
obiektywow. Opracowanie algorymnu procesu badania.
. . . Oprogramowanie procesu badania. Opracowanie standardu
Stanowisko laboratoryjne do badania jakosci obiektywow Opracowanie, budowa i oprogramowanie wizualizacji wynikow pomiar6w wybranych parametrow
26 V) J Y stanowiska laboratoryjnego do badania jakos$ci . X . Y p yoranych p . ptof. dr hab. inz. Adam Dgbrowski
fotograficznych . A obiektywow: podstawowe parametry optyczne, typ mocowania,
obiektywow fotograficznych . o . -
wielko$¢ obrazu, aberracje geometryczne, aberracje
chromatyczne, modulation transfer function itp. Opracowanie
bazy danych do przechowywania wynikow pomiaréw i
poréwnywania jakosci obiektywow.
Dokona¢ przegladu istniejacyh rozwigzan. Zaprojektowac i
Zbudowac prototypowe urzadzenia dokonujace wykonac modul akceler'o metru lfgmumkuj acysie
. . , . . . , . bezprzewodowo. Zaprojektowac¢ i wykona¢ modut rejestratora
Pomiar przyspieszen z wykorzystaniem bezprzewodowych |pomiaru przyspieszen za pomoca kilku R . .. . .
27 czuiniké akcelerometrow polaczonyeh komunikaci danych gromadzonych bezprzewodowo. Zaprojektowac i dr inz. Damian Cetnarowicz
™ W beznrzewodow pola Y 13 zaimplementowa¢ algorytm synchronizacji danych migdzy
modutami z akcelerometrami. ona¢ eksperyment
p kS dutami z akeel i. Wykona¢ eksperymenty
weryfikujace osiagnigcie celu.
Dokona¢ przegladu istniejacyh rozwiazan w zakresie sprzgzen
wizyjnych. Zaprojektowac i wykona¢ stanowisko zawierajace
i . . . komputer jednouktadowy z kamera oraz naped elektryczny
. Zbudowac stanowisko laboratoryjne w ktorym . e i
Sterowanie elementem wykonawczym za pomoca L R wybranego elementu ruchomego. Zaprojektowac¢ i wykonaé . . .
28 LT potozenie elementu wykonawczego bedzie > . . dr inz. Damian Cetnarowicz
sprzezenia wizyjnego okrelane za pomoca kamery wideo oznaczenia elementu ruchomego zapewniajace szybkie i
’ doktadne lokalizowanie wizyjne. Wykona¢ obserwacje czasu
regulacji dla roznych warunkéw dziatania uktadu. Wykonaé
eksperymenty weryfikujace osiagniecie celu.
Przeprowadzi¢ analiz¢ problemu oraz analiz¢ metody leczenia
Opracowanie i wykonanie automatycznego ECMO, opracowac i zaimplementowac model krwiono$ny w
29 |Symulator ukladu krwionosnego dla systemu ECMO modelg ukladu krwiono$nego czloyvleka, ktory srodow1§ku Matlgb, Na podstawie w{w modelu zaprojektowac i dr inz. Piotr Sauer
zostanie wykorzystany do szkolenia personelu wykona¢ stanowisko z modelem pacjenta. Przygotowac
medycznegow zakresie metody ECMO potaczenie modelu z aparaturg ECMO. Przeprowadzi¢ badania
eksperymentalne
o ) Przeprowadzi¢ analizg istniejacego stanowiska laboratoryjnego.
Zmodyfikowanie istniejgcego stanowiska Zapoznac¢ sie z nowoczesng technologia mapp motion.
30 |Stanowisko z serwonapgdem ACOPOS laboratoryjnego z serwonapgdem ACOPOS dr inz. Piotr Sauer

wykorzystujac technologi¢ mapp motion

Opracowa¢ i zaimplementowac¢ nowy uktad sterowania
wykorzystujacy nowoczesne technologie napgdowe.
Przesprowadzi¢ strojenie regulatorow serwonapgdu. Opracowac
¢wiczenia laboratoryjne prezentujace dziatanie serwonapedu
oraz synchronizacj¢ napedu w oparciu 0 0§ wirtualng
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- analiza wysokos$ciomierzy modelarskich dostgpnych na rynku
Zaprojektowanie i zbudowanie miniaturowego - projekt i Wykonanie 'm.inia.t}xr'ow'ego wysokos’ciomierza
31 |Wysoko$ciomierz modelarski wysoko$ciomierza z opcja pomiaru przyspieszen i wykorzystum'cego czujnik cisnienia z rejestratorem danych dr inz. Pawel Pawlowski
redkodci katowych - opracowanie metody transmisji danych do komputera
pre alowy - napisanie oprogramowania do wizualizacji pomiarow
- przeprowadzenie testow i kalibracja uktadu
Przctestowanie kilku sterownikéw wyswietlaczy |~ przygotowanie zestawienia dostgpnych na rynku wyswietlaczy
raficznych i racowanie wydajnego (pod graficznych z kontrolerami
Wydajna obstuga wyswietlaczy graficznych za pomoca & yEh 1 Wypracowanie wycajnego {po - analiza dostgpnych bibliotek obstugi wyswietlaczy L .
32 : > wzgledem szybkosci dziatania, mozliwosci i - . AR dr inz. Pawet Pawlowski
mikrokontrolerow magaf) sposobu obstugi wyswietlacza - przygotowanie stanowiska do badan wyswietlaczy
;Zl ﬁczgnego I;a pomoca m%kr‘f)fl};m trolera - opracowanie wydajnego sposobu obstugi wyswietlacza
graficznego z interfejsem sprzgtowym i programowym
Implementacja i przetestowanie systemu do - budowa oprogramowania umozliwiajacego przetwarzanie
33 Implementacja systemu poprawy jakosci mowy w systemie | poprawy jakosci sygnatu mowy opartego na sieci |dzwigku w czasie rzeczywistym przy uzyciu biblioteki TFLite - dr Szymon Dreas
operacyjnym Android neuronowej. System powinien dziata¢ w czasie wytrenowanie sieci neuronowej do przetwarzania sygnatu ¥ &
rzeczywistym. dzwigkowego -testy wydajnosci
- schemat elektryczny potaczen
- zaprojektowanie oraz zbudowanie “inteligentnego” gniazdka
- zaprojektowanie oraz zbudowanie “inteligentnej” zarowki
- zaprojektowanie oraz zbudowanie uktadu sterowania
paskiemLED (opcjonalnie)
Budowa makiety przedstawiajacej clementy - zaprojektowanie oraz zbudowanie modutu odpowiedzialnego
34 |Makieta inteligentnego mieszkania z uktadem sterowania. |inteligentnego mieszkania oraz implementacja Za pomuar Fempe_ratu_ljy zabezple_czony przed b.l gdnymi odczytami dr inz. Adam Turkot
ukladu sterowania - stworzenie aplikacji na Androida z potaczeniem z serwerem
’ API
- stworzenie serwera API, zapis danych do bazy danych
- interfejs webowy aplikacji (opcjonalnie)
- zaprojektowanie potaczen sieciowych pomiedzy
poszczegdlnymi elementami
- budowa uktadu do $ledzenia ruchu obiektow (gtowa, r¢ka) za
Budowa uktadu do $ledzenia potozenia i orientacji pomocg ukladéw 9DOF z akeeleromtreami i Zyroskopami
35 |Inercyjny uktad pozycjonowania - komunikacja uktadu z komputerem z wykorzystanime dr inz. Adam Turkot

obiektu wraz z komunikacja z jednostka centralng.

transmisji bezprzeowdowej
- wizualziacja dziatania uktadu na komputerze




Automatyka i robotyka (WI)
Propozycje tematdéw prac INZYNIERSKICH 2021/2022
Studia STACJONARNE

LP. |[TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR
- projekt i wykonanie konstrukcji mechanicznej pozwalajacej na
montaz silnika $miglowego na ruchomym ramieniu obracanym
Budowa modutu napgdowego sterowca silnikiem krokowym
36 |Modul napedowy sterowca autonomicznego. autonomicznego z jednym obrotowym stopniem |- implementacja sterownika silnikiem krokowym oraz silnikiem dr inz. Wojciech Adamski
swobody wraz implementacja sterownika. $miglowym
- weryfikacja poprawnosci dziatania uktadu
- analiza wlasciwosci dynamicznych
Implementacja, tre.nowan-l ¢ oraz walidacja - uporzadkowanie bazy danych obrazow zawierajacych zdjgcia
. . X . wybranych modeli uczenia maszynowego K6
Interakcja cztowiek-robot (HRI): uczenie maszynowe w " L dnicni i nurkow ) ) )
37  |rozpoznawaniu gestow dla komunikacji mi¢dzy nurkiem a (sz uc;ne siect neurior‘lowe) w zaga 1eniu analizy | opracowanie modeli uczenia maszynowego dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
autonomicznym pojazdem podwodnym (AUV) obrazow'przedstawlajqcych Il_urkOYV wykonujacych | przgprowadzenie symulacji Wybranych modeli sieci neuronowych
gesty, ktore odczytywane maja by¢ przez - walidacja otrzymanych wynikow
autonomiczny pojazd podwodny. - wykorzystanie kamery do weryfikacji zaimplementowanych modeli
Student 1:
- Przygotowanie bazy nagran oraz analiza dostgpnych baz danych
- Qpracowanie i dobdr modelu sieci neuronowe;j
- Sledzenie trajektorii 0sob w kasku
System wizyiny do rozpoznawania Zaprojektowanie, wykonanie i przetwstowanie systemu |- Implementacja rozwigzan do rozwigzan chmurowych
38 y'b ¥ ﬁl Kaski P h wizyjnego do rozpoznawania osob noszacych kaski Student 2: prof. dr hab. inz. Adam Dabrowski
080D noszgCych kaski ochironne ochronne - Dobér parametrow sieci neuronowej
- Implementacja rozwiazan Raspberry Pi wraz z kamerg (podglad w
czasie rzeczywistym obrazu z kamery)
- Wykrycie 0sob w/bez kasku
- Opracowanie aplikacji mobilnej
Budowa wspolezesnego, interaktywnego modelu Projekt, budowa i oprogramowanie wsp_oi_czesnegof interaktywnego
. i . modelu robota rycerza z mechanizmami linkowymi wedtug
Wspolczesny, interaktywny model robota rycerza Leonarda robota rycerza z mechanizmami linkowymi wedtug historycznej koncepcji Leonarda da Vinci, ale reagujacego na . .
39 . ’ historycznej koncepcji Leonarda da Vinci, ale . . > X prof. dr hab. inz. Adam Dabrowski
da Vinci : . . otoczenie, zwlaszcza rozpoznajacego cztowieka, wykonujacego ruchy
reagujgcego na otoczenie, zwlaszcza rozpoznajacego TR o . . b
e L . . powitale i nawigzujacego z nim konwersacjg, np. na temat sztucznej
cztowieka i nawigzujacego z nim konwersacje. A .. .
inteligencji i robotyki.
- pozyskanie, analiza oraz uporzadkowanie zbioru danych MHHRI
Uczenie maszynowe w multimodalnych interakcjach ) ) o (https://WWV\{Acl.cam.z.ic.uk/re'sea.rch/rambow/pr()Jects/mhhrl/)
. . . s Implementacja, trenowanie oraz walidacja wybranych |- opracowanie modeli uczenia maszynowego . Lo
40 |czlowiek-cztowiek-robot do badania osobowosci i . . Y ) ] . . dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
. . algorytméw uczenia maszynowego w zagadnieniu HRI. |- przeprowadzenie trenowania wybranych modeli sztucznych sieci
zaangazowania h
neuronowyc
- walidacja otrzymanych wynikéw
- napisanie oprogramowania do komunikacji/diagnostyki robotow
. . mobilnych (C++/Python)
Modyfikacia i badanie st ika poklad laboratoryinych Implementacja programowa uktadu sterowania iml . b h lators du rob
41 odylikacja 1 badame sterownika pokiadowego laboratoryjnyc napgdem robotow mobilnych. Porownanie wlasciwosei | implementacja wybranych regulatorow napedu robota dr hab. inz. Dariusz Pazderski

robotow mobilnych.

sterownikow.

(C++/mikrokontroler)
- przeprowadzenie badan eksperymentalnych
- wykonanie strojenia uktadoéw regulacji




