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LP TEMAT OPIS TEMATU (ZADANIA SZCZEGOLOWE) PROMOTOR D;Q(;;U ZAJETY
Question Answering is an important and broad field of research within Natural Language Processing. Previous editions
of PolEval included passage retrieval tasks, which are crucial in narrowing down the range of documents relevant to a
human question, but only after including a reading comprehension system, can the whole process of answering a
X . . question be fully automated. L
1 %m%ﬂw Classical systems for text comprehension relied on span extraction, but this is a limiting technique: it does not work well g:/‘/?:tll)lc:(naz Aleksandra 3 N
ntips:ipoleval. oylasks: for morphologically rich languages (such as Polish) and does not fit well with answering yes-no questions. Recent
advances in large, generative language models show that high zero-shot performance is easily achievable. However,
aligning these models with more precise task definitions is still challenging, and traditional supervised learning
paradigms still outperform GPT. Moreover, the problem of hallucinations is still pervasive, and so generative models
will often prefer to fabricate answers instead of stating that the passage is irrelevant.
Understanding human emotions is one of the more challenging tasks in natural language processing. Not only are they
. . . a very subjective topic, but humans also often lack the capability to fully express themselves in written language.
2 I%E\@L?M)w Understanding the expressed emotions can require some additional context, sometimes given by external knowledge. |dr hab. inz. Aleksandra 3 N
mval Utasks/ Nowadays, the problem of understanding the structure and subtleties of a language as well as having knowledge that is| Swietlicka
B not available in the immediate context of a text is addressed by using large pre-trained models. This solution is by no
means perfect and often requires additional training to fit the task at hand. Nonetheless, having associative knowledge
from a lot of unlabeled texts gives noticeable gains in tasks such as emotion recognition.
Automatic speech recognition (ASR) has made significant progress over the last decade. Improvements in deep
learning and increased data availability have resulted in accuracy levels for artificial speech transcription that are on
par with human transcription, at least in specific domains, tasks, and speech characteristics. ASR technology has
PolEval 2024: Polish Automatic Speech expanded to cover many new languages, use cases, user demographics, and devices. However, achieving robust dr hab. inz. Aleksandra
3 |Recognition Challenge speech recognition remains a challenge for many low-resource languages, specific speaker groups, application Swietli;:ka g 3 N
https://poleval.pl/tasks/ domains, and acoustic conditions.
To gauge the technological advancements in Polish ASR technology, we are introducing the Open Challenge for Polish
ASR. This initiative draws inspiration from the Multi-Domain End-to-End Speech Recognition Benchmark for the
English language [1].
Cel: ocena nieprawidtowosci procesu spalania (odwzorowanego w przebiegu czasowym przyspieszen drgan)
w zakresie: al) poczatku wystepowania spalania (katowej, jej nieregularnosci), a2) zmiennosci amplitudowe;j
Zastosowanie metod Al do oceny . ) . Lo,
(niejednorodnos¢ procesu uzyskanego ze zbioru przebiegéw czasowych)
nieprawidtowosci procesu dynamicznego Baza ius . . k . . . ) _ .
X aza juz uzyskana: przebiegi czasowe sygnatu przyspieszen drgan (wraz z ich reprezentacja katowa — ze dr hab. inz. Aleksandra
4 |w systemie szybkoobrotowym . . X ‘. L 2 o 2 N
znacznika kata) z rzeczywistego obiektu (r6zne obciazenia silnika, stata predkos¢ obrotowa) Swietlicka
(odwzorowanego w sygnale Efek . - . . - . N
X ekt dodatkowy aplikacyjny: zastosowanie korekty nieregularnosci czasowej (np. przez napisanie prostego
wibroakustycznym) algorytmu w Matlabie), aby mozna byto w sposéb nadazny i automatyczny dzieli¢ fragment od spalania
(korzys¢ dla doktadniejszej diagnostyki, monitorowania systemu w czasie rzeczywistym z jednoczesng jego
parametryzacjg)
Cel: a1) amplitudowa i energetyczna analiza zmienno$ci cykli od spalania (dwa rodzaje parametréw je definiujgce); a2)
identyfikacja rodzaju paliwa na podstawie okreslonego przebiegu spalania odwzorowanego w sygnale przyspieszen
drgan
Baza juz uzyskana: przebiegi czasowe przyspieszen drgan dla n = const i réznych obcigzen silnika (wraz z ich
5 reprezentacjg katowa — ze znacznika kata) dr hab. inz. Aleksandra P N
Efekt korcowy: okreslone wskazniki zmiennosci i efektywno$¢ wykrycia danego paliwa dla réznej sprawnosci ogolnej | Swietlicka
silnika (warunkéw pracy).
Ocena zmiennosci procesu spalania w silniku |Pomocne to moze by¢ dalej do ciggtego monitorowania rodzaju i w przysztosci udziatu komponentéw paliwa
dla okreslonego paliwa z zastosowaniem zastosowanego w systemie, systemu doradczego jak komponowa¢ paliwo aby uzyska¢ spetnienie okreslonego celu dla
metod Al i charakterystyk wibroakustycznych |zadanego kryterium.
Celem pracy jest analiza zbioru danych 60 GHZ FMCW RADAR GESTURE DATASET dr hab. inz. Aleksandra
6 |ANN for classification of gestures based on (https://dx.doi.org/10.21227/s12w-cc46), odpowiednie ich przetworzenie oraz wykorzystanie sztucznych sieci Swietli;:ka ) 2-3 N
radar sensing technology neuronowych do opisanych gestow.
Cel: symulacyjna i eksperymentalna weryfikacja efektywnosci tlumienia zaktécen zewnetrznych w uktadach regulaciji
— -~ - automatycznej.
Weryfikacja efektywnosci metod tumienia |7 BEE Y1) dr hab. inz. Maciej Michalek,
7 |wplywu zaktécen w uktadach regulacji . T o . . 2 N
automatycznej 1) wybér mgtod ﬂumlgma‘zaklocen na 'pzv:ds?ame' literatury / materiatow wyk!a_dowych, . o prof. PP
2) symulacyjna weryfikacja skuteczno$ci dziatania wybranych metod przy réznych rodzajach zaktécen,
3) eksperymentalna weryfikacija powyzszych metod na stanowisku szybkiego prototypowania ZB2.
Sterownik platformy Stewarta ze sprzezeniem Projekt i wykonanie toru sprzezenia zwrotnego okreslajacego pozycje obiektu na platformie (dobér techniki)
8 Przygotowanie oprogramowania sterownika w $rodowisku LabVIEW dr inz Pawet Pawlowski 2-3 N
zwrotnym Przeprowadzenie testéw dziatania i opracowanie dokumentacji
Celem pracy jest wykonanie systemu wizyjnego, ktéry na nagraniu wideo zlicza pojazdy poszczegélnych kategorii
jadace w réznych kierunkach.
9 Systern WIZYJny zliczajacy pojazdy na Zadania szc%ego'{ow?. . ) 3 » ) ) dr inz. Adam Konieczka 3 N
skrzyzowaniu 1) wykonanie nagran na wybranym skrzyzowaniu w réznych warunkach o$wietleniowych i pogodowych
2) opracowanie aplikacji wykorzystujacej wybrana sztuczng sie¢ neuronowa do rozpoznawania, klasyfikowania i
zliczania pojazdow poszczegdlnych kategorii (np. samochody osobowe, cigzarowe, autobusy, motocykle)
3) wykonanie pomiaréw skutecznosci opracowanej aplikacji
Integracja kamery wideo  czujnikiem Zaprojektowac i uruchomi¢ prototypowe urzgdzenie w ktérym ruchoma kamera wideo, napedzana serwonapgdem,
10 . A bedzie kierowana w strone zrodta dzwigku. Wykrywanie kierunku nadejscia dzwieku mozna zrealizowa¢ w oparciu o dr inz. Damian Cetnarowicz 2 N
wykrywania kierunku nadejscia dzwigku procesor XMOS lub wybrany mikrokontroler. Algorytm sterujgcy ruchem kamery powinien wykorzystywac sygnaty o
nadej$ciu dzwieku skojarzone z lokalizacjg osoby poruszajgcej si¢ w kadrze obrazu.
Zaprojktowac i wykona¢ czujnik wizyjny w oparciu o mikrokontroler lub komputer jednouktadowy. Zadaniem czujnika
11 | Czujnik wizyjny z interfejsem MODBUS RTU  |bedzie realizacja prostej inspekciji wizyjnej i przesytanie wyniku za pomoca standardu MODBUS RTU. Przeprowadzi¢ [dr inz. Damian Cetnarowicz 2 N
eksperymenty weryfikujgce poprawnos$¢ dziatana na stanowisku ze sterownikiem PLC.
Cele:
Automatyzacja wykrywania i reagowania na - rozwoj narzedzi w Pythonie do monitorowania ruchu sieciowego i wykrywania podejrzanych dziatan w sieciach
12 |zagrozenia cybernetyczne w sieciach przemystowych. drinz. Janusz Pochmara 2 N
przemystowych z uzyciem Pythona - integracja narzedzi z istniejacymi systemami SCADA.
- brzeprowadzenie analizy skutecznosci wdrozonych narzedzi w wykrywaniu zagrozen.
Cele:
Zabezpieczanie systemow PLC w kontekscie - analiza zagrozen i metod ochrony systeméw PLC w nowoczesnych zaktadach .
13 Przemystu 4.0 przemystowych. drinz. Janusz Pochmara 2 N
. - implementacija firewalli i systemoéw wykrywania intruzow (IDS) w $rodowisku PLC.
- testowanie i walidacia zabezpieczen na przyktadzie rzeczywistych lub symulowanych atakéw.
Budowa prototypu, symulacja i analiza
14 |dziatania ustnikow saksofonowych 1. Analiza konstrukcji ustnikow saksofonowych. 2. Zamodelowanie zjawisk zwigzanych z wydobyciem dzwigku. 3. drinz. Paulina
wykonanych w technologi druku 3D. Budowa prototypu z wykorzystaniem druku 3D. 4. Aanaliza wtasnosci prototypu, optymalizacja modelu. Superczynska 3 N
Sterowanie i lokalizacja pojazdu Cel: przygotowanie systemu sterowania i lokalizacji pojazdu autonomicznego dr inz. Pawet Pawlowski
15 |autonomicznego na podstawie analizy sygnatu |Zadania szczegotowe:- przygotowanie oprogramowania do autonomicznego sterowania i lokalizacji pojazdu Opiekun: mgr inz. Piotr 2 N
sieci Wi-Fi - przeprowadzenie testéw doktadno$ci sterowania i lokalizacii poiazdu Goral
Cel: przygotowanie systemu wizyjnego do nawigowania pojazdu L .
L . . . N . o X dr inz. Pawet Pawlowski
System nawigacji wizyjnej pojazdu Zadania szczegdétowe:- przygotowanie oprogramowania do automatycznego rozpoznawania obiektéw stuzacych do . i M
16 . ) . s Opiekun: mgr inz. Piotr 2 N
autonomicznego w zadanym $rodowisku nawigacji Goral
- przeprowadzenie testéow skutecznosci opracowanej metody nawigacii
Akceleracja obliczer w biometrycznym Cel: analiza mozliwosci i realizacja technik rozpoznawania teczowki z wykorzystaniem komputera jednoptytkowego
17 R N ) P - analiza mozliwosci wykorzystania nowych bibliotek przetwarzania obrazéw dr inz.Tomasz Marciniak 2 N
systemie identyfikacji na podstawie teczowki - modyfikacja oprogramowania dla stanowiska z mikrokomputerem jednouktadowym
- poréwnanie skutecznosci i szybkosci obliczen
Cel: budowa systemu mikroprocesorowego do $ledzenia trajektorii chodu
18 Sledzenie trajektorii chodu z wykorzystaniem |- weryfikacja oprogramowania systemu mikroprocesorowego do archiwizacji danych z czujnika ruchu dr inz. Tomasz Marciniak P N

IMU

- projekt systemu (w tym obudowy w druku 3D)
- transmisja bezprzewodowa i wizualizacja danych




Poréwnanie modeli uszkodzonego stuchu w

1. Implementacja wybranych modeli uktadu stuchowego, 2. Eksperymenty odstuchowe z sygnatami uzyskanymi przy

19 zadaniu predykciji zrozumiato$ci mowy uzyciu zaimplementowanych modeli, 3. Modelowanie wynikow dr Szymon Drgas 2-3
Interpretacja cech sygnatu dzwigkowego w 1. Implementacja algorytmu bazujacego na NMF w celu interpretacji cech w warstwach ukrytych sieci neuronowych, 2.
20 |warstwach ukrytych sieci neuronowych przy Zastosowanie przygotowanego oprogramowania w wybranym zadaniu przetwarzania dzwieku, 3. Analiza zebranych dr Szymon Drgas 2
uzyciu NMF wynikéw
Celem pracy jest opracowanie i zbudowanie eksperymentalnego systemu fotowoltaicznego z panelami dwustronnymi
oraz wykonanie systemu pomiarowego ich wydajnosci.
) . . |Zadania szczegotowe: -
Budowa stanowiska pomiarowego do badania L . . . . prof. dr hab. inz. Adam
21 i A 1) projekt i zbudowanie eksperymentalnego systemu fotowoltaicznego z panelami dwustronnymi N 3
dwustronnych paneli fotowoltaicznych X . X - ) . Dabrowski
2) opracowanie systemu pomiarowego do badania wptywu chtodzenia przez wiatr, rozktadu temperatur paneli oraz
wptywu systemdw lustrzanych w tym lustra wody do podswietlania paneli od drugiej strony
3) wykonanie pomiaréw skutecznosci opracowanych metod oraz analiza wynikdéw
Celem pracy jest opracowanie oprogramowanie do wizualizacji ruchu pojazdéw autonomicznych poruszajacych sie
wsrdd pojazdéw kierowanych przez ludzi z wykorzystaniem wybranych modeli ruchu nastepczego pojazdéw.
Oprogramowanie do wizualizacji ruchu Zadania szczegdtowe: .
L . S . " N prof. dr hab. inz. Adam
22 |pojazdéw autonomicznych i kierowanych przez|1) oprogramowanie wybranych modeli ruchu nastepczego pojazdéw Dabrowski 2
ludzi 2) opracowanie oprogramowania do wizualizacji ruchu wielu pojazdéw na drogach réznych kategorii przy
uwzglednieniu utrudnien i ograniczenr predkosci
3) dobdr i strojenie parametréw modeli ruchu pojazdéw autonomicznych poruszajacych sie wéréd pojazdéw
kierowanych przez ludzi
Celem pracy jest opracowanie, budowa i oprogramowanie laboratoryjnego stanowiska pomiarowego do badania
. . . |jakosci obiektywdw fotograficznych a zwtaszcza ich transmitancji modulacyjnej (MTF, modulation transfer function). .
Budowa stanowiska pomiarowego do badania . . prof. dr hab. inz. Adam
23 (7 . Zadania szczegdtowe: N 3
jakosci obiektywow L . . Dabrowski
1) projekt i budowa stanowiska pomiarowego
2) opracowanie oprogramowania stanowiska pomiarowego w tym modutéw do obliczania: transmitancji modulacyjnej
(MTF), rozdzielczosci, znieksztatceri geometrycznych i chromatycznych oraz jakosci odwzorowywania barw
3) wykonanie pomiaréw wybranych obiektywow i analiza wynikow
Celem pracy jest analiza zbioru danych FIR HUMAN (https://dx.doi.org/10.21227/vey5-hd20) oraz implementacja
24 Ocena stabilnosci czlowieka i detekca upadku |wybranych typéw sieci neuronowych w detekciji upadku cztowieka. Poréwnanie zaproponowanych modeli zostanie dr hab. inz. Aleksandra P
z wykorzystaniem SSN opisane w artykule naukowym. Swietlicka
Cel: zbadanie uktadéw regulacji wykorzystujacych kompensator catkujgcy oraz strukture ADRC.
Zadania:
Poréwnanie algorytméw sterowania ADRC i 1) Wyznaczenlle transnjnancp uklladu relgulacp z kompenlsatorem c?lkujqcyrln orgz obsierwatorerr) ESO. dr hab. inz. Dariusz
25 2) Opracowanie modeli symulacyjnych i przeprowadzenie symulacji odpowiedzi uktadéw zamknigtych dla wybranych N 2
PID . N . Pazderski, prof. PP
procesoéw liniowych z zaburzeniem w torze wej$cia.
3) Przeprowadzenie eksperymentéw na stanowisku latoratoryjnym z uktadem mechanicznym i poréwnanie obu struktur
regulacii.
- opracowanie architektury sprzetowej stanowiska;
2 System stergwanla linig produkc.yjna z : - |mp|§mentaz_:ja’algoryt_mow sterowar_na; dr hab. inz. Jakub Kolota 3
wykorzystaniem robota edukacyjnego Astorino |- zdefiniowanie $rodowiska symulacyjnego (FactotylO);
- brzeprowadzenie testow systemu sterowania;
Projekt i wykonanie urzadzenia do mierzenia i rejestracji tetna, saturacji krwi i oddechu podczas snu
27 |Monitor snu z rejestracjg bezdechu Opracowanie funkcji wykrywania bezdechu, przeprowadzenie testéw i optymalizacja dziatania dr inz Pawet Pawtowski 3
Wykonanie dokumentaciji projektowej
Celem pracy jest wykonanie stanowiska laboratoryjnego do badania wydajnosci 3 réznych paneli solarnych.
Zadania szczegoétowe:
Stanowisko laboratoryjne do badania 1) zbudowalmel stgnomska pomlarov»l/ego uwzgledniajgcego pomiar generowanej mocy w zaleznosci od o i
28 PR N nastonecznienia i temperatury paneli dr inz. Adam Konieczka 3
wydajnosci paneli solarnych 5 N . .
2) przeprowadzenie pomiaréw z wykorzystaniem zbudowanego stanowiska
3) opracowanie aplikacji komputerowej do przechowywania i analizy uzyskanych wynikéw
4) analiza danych pomiarowych
Celem pracy jest wykonanie stanowiska demonstracyjnego prezentujgcego zwigkszenie wydajnosci systemow
fotowoltaicznych z obrotowymi panelami solarnymi, wyposazonego w ekran, czujniki o$wietlenia i zapisujgcego dane
pomiarowe
29 |Stanowisko demonstracyjne Tracker solarny Zadania sz?zegolowg: . . . . . . . dr inz. Adam Konieczka 2
1) wykonanie stanowiska wyposazonego w nieruchomy oraz ruchomy, automatycznie obracajgcy sie w dwéch osiach
za storicem panel solarny
2) wykonanie testéw zbudowanego stanowiska
3) przeprowadzenie pomiaréw wydainosci paneli solarnych z wykorzystaniem zbudowanego stanowiska
Celem pracy jest wykonanie prototypu wbudowanego systemu pomiarowego, ktéry wspomaga kierujacego i:
30 System wt?udowan.y go wyzngczanla 1)Je§t wyposa;oqy w mlkrokontroler, akcelero’metrl modut GPS ) drinz. Adam Konieczka 1
optymalnej predkosci tramwaju 2) mierzy i zapisuje drgania tramwaju na okreslonych fragmentach tras tramwajowych
3) na podstawie uzyskanych pomiaréw dynamicznie wyznacza i wy$wietla komfortowa dla pasazera predko$¢ tramwaju
Cel: przygotowanie systemu wizyjnego do automatycznego rozpoznawania wybranych powalonych drzew na podstawie
Automatyczne rozpoznawanie powalonych obrazow z wideorejestratorow
drzew na podstawie obrazow z Zadania szczegotowe:
31 |wideorejestratorow (Automatic recognition of |- przygotowanie oprogramowania do automatycznego rozpoznawania wybranych powalonych drzew na podstawie dr inz. Julian Balcerek 2
fallen trees based on images from video analizy obrazéw z wideorejestratorow
recorders) - przeprowadzenie testéw skutecznosci oprogramowania do automatycznego rozpoznawania wybranych powalonych
drzew na przygotowanei bazie obrazéw z wideorejestratorow
Cel: zaprojektowanie, analiza i optymalizacja dwuosiowego manipulatora do precyzyjnego nanoszenia kleju w
zautomatyzowanych procesach produkcyjnych
Zadania:
1. Okreslenie zatozen funkcjonalnych,
e 2. Dobér czgéci mechanicznych oraz elektrycznych,
Wy manip precyzyineg 3. Projekt: mechaniczny, elektryczny, sterowania, bezpieczenstwa, . .
32 |nanoszenia kleju w zautomatyzowanych X N dr inz. Krzysztof Kolanowski 2
3 4. Budowa maszyny na podstawie wykonanych projektow,
procesach produkcyjnych 5 . .
5. Przygotowanie programéw sterujgcych/kontrolnych maszyny,
6. Uruchomienie i testy,
7. Przygotowanie dokumentacji powykonawczej.
Celem pracy jest zastosowanie pakietu Matlab wraz z przybornikami w aplikacji z robotem mobilnym.
Zadania:
R L . - przeglad i analiza mozliwosci $rodowiska Matlaba pod katem dostepnych metod lokalizacji i nawigaciji,
33 il |lnaw!gaqa rlobota afelitzg 2 - lokalizacja robota za pomocg wybranych czujnikéw (kamera, skaner), dr inz. Marcin Kietczewski 3
wykorzystaniem $rodowiska Matlab - U A N
- budowa mapy otoczenia i nawigacja robota w wybranym $rodowisku,
- integracja elementdéw systemu na platformie robota mobilnego wraz z systemem ROS2, przeprowadzenie testow i
udokumentowanie wynikéw.
34 Sys?em Atz GO So e ClemE ey Zadania szczegétowe znane studentom realizujgcym prace. dr inz. Marta Drazkowska 3
wycietych laserowo
Sterowanie impedancyjne oraz uczenie przez
35 |wzmacnianie w zastosowaniu do sterowania  |Zadania szczegétowe znane studentom realizujgcym prace. 2
ruchem manipulatora dr inz. Marta Drazkowska
Algorytm $ledzenia trajektorii w Srodowisku
36 |kolizyjnym w zastosowaniu do robota Zadania szczegotowe znane studentom realizujgcym prace. 2
mobilnego dr inz. Marta Drgzkowska
A . . Cel: utworzenie doktadnego wirtualnego odpowiednika fizycznych stanowisk. Zadania szczegotowe: - przygotowanie
37 ey LS el SEmeriEh Ce e programu do przesytania danych pomiedzy komputerem a obiektem na sterowniku PLC; - wykonanie modeli dr inz. Pawet Szulczynski 2-3
FESTO Meclab ] L. )
wirtualnych stanowisk; przygotowanie HMI .
Cel: Przystosowanie stanowiska dla nowych produktéw. Zadania szczegétowe: - wymiana chwytaka podci$nienioweko
38 |Modernizacja lini przemystu 4.0 na szczekowy, - aktualizacja oprogramowania stanowiska na PLC, - aktualizacja oprogramowania na komputerze dr inz. Pawet Szulczynski 3
(javascript i bazy danych).
Celem pracy jest zaprojektowanie i wykonanie konstrukcji manipulatora robotycznego napgdzanych silnikami
krokowymi z przektadniami pasowymi i planetarnych. Rama robota zostanie wykonana w technologii druku 3D. Do
39 |Projekt i konstrukcja robota manipulacyjnego [sterowania napedéw bedzie uzyty mikrokontroler ESP32. Uktad sterowania robota bedzie dziatat w uktadzie dr inz. Piotr Dutkiewicz 2

automatycznej regulacji z regulatorem PID oraz ze sprzgzeniem zwrotnym w postaci potencjometréw/enkoderéw. W
celu zadawania komend robotowi planowane jest stworzenie prostego interfejsu.




Rozpoznawanie polecen gtosowych z

Cel: budowa systemu mikroprocesorowego do rozpoznawania izolowanych stéw
- przygotowanie oprogramowania z wykorzystaniem klasycznych technik filtracji

40 zastosowaniem TinyML - przygotowanie oprogramowania z wykorzystaniem TinyML dr inz.Tomasz Marciniak 2
- projekt i wykonanie prototypowych, autonomicznych uktadéw sterowania
Celem projektu jest poréwnanie wybranych metod uczenia maszynowego (po konsultacji z prowadzacym) i poréwnania
Zastosowanie wybranych metod uczenia skutecznosci w wykrywaniu uszkodzen napedu elektrycznego drona. Nalezy zarejestrowaé takie sygnaty jak: prad, .
. . . . o . . N . R dr hab. inz. Tomasz
41 [maszynowego do wykrywania uszkodzen wibracje, w wybranym ukfadzie mikroprocesorowym (np. Nucleo, ale nie koniecznie ). Analiza uszkodzen: rézne 3
N o P . L . o . PAJCHROWSKI
napedu elektrycznego drona rodzaje uszkodzen $migta. W zaleznosci od ilosci studentéw mozna poréwnac¢ rézne metody zastosowanych metod i
rozbudowaé projekt.
Zastosowanie wybranych metod uczenia Celem projektu jest poréwnanie réznych metod uczenia maszynowego (po konsultacji z prowadzacym) i poréwnania .
N . P . . - P . dr hab. inz. Tomasz
42 |maszynowego do wykrywania uszkodzen skutecznosci w wykrywaniu uszkodzen. Dane sag dostepne. Anomalie: brak wspoétosiowosci uktadu napedowego. W 2
ISR . N . PR PAJCHROWSKI
maszyn elektrycznych (Matlab, Python) zaleznosci od ilo$ci studentdw mozna poréwnac rézne metody zastosowanych metod.
Realizacja nastepujgcego zagadnien : poszukiwanie punktu maksymalnej mocy paneli PV, zarzadzanie produkcjg
energii sfonecznej z magazynowaniem. Wszystkie istotne dane, takie jak wydajno$¢, uzyski i zuzycie, bilans,
43 Zarzadzanie produkcjg energii stonecznej w energetyczny, stan natadowania akumulatora majg by¢é monitorowane i dr hab. inz. Tomasz 3
mikroelektrowni - stanowisko laboratoryjne rejestrowane. Nalezy opracowac aplikacje wizualizacyjng. Na podstawie danych (historycznych) studenci (na PAJCHROWSKI
zajeciach) bedg mogli opracowaé np. model prostego drzewa decyzyjnego, ktére bedzie wybierato zrédto zasilania
energig danego odbiornika . Priojekt mozna rozbudowac¢ o poréwnanie réznych metod uczenia maszynowego.
Nalezy opracowa¢ na podstawie gotowego modelu budynku, opracowanego w Matlabie, koncepcje
Optymalizacja zuzycia energii w budynku energooszczec_inego sy_stemu _zarzadzanla energig obiektu, _wykorz_ystuj_ac OZE (PV) oraz magaz_yn_ energii y dr hab. inz. Tomasz
44 | ~" 7 (akumulatory) i/lub ogniwa paliwowe. Opracowang koncepcje nalezy zaimplementowa¢ w Matlabie i przeprowadzi¢ 2
inteligentnym . . . o o N . . PAJCHROWSKI
analize symulacyjng wykazujgc poprawno$¢ zaproponowanych zatozen . Nastepnie stosujac wybrane metody uczenia
maszynowego opracowac¢ koncepcie minimalizujigca zuzycie enerqii.
Obracowanie éwiczen laboratoryinych w Na podstawie analizy przyktadéw opracowanch w Matlabie "System-Level Battery Electric Vehicle (BEV) Model" i
P 5 r.yJ 4 "Detailed Battery Electric Vehicle (BEV) Model" nalezy opracowa¢ zestaw ¢wiczen laboratoryjncy wraz z instrukcjami w dr hab. inz. Tomasz
45 |Matlabie dotyczacych sterowania 3 . ) s = e . o 1
. Matlabie. Nalezy poréwnac¢ rézne metody predykcji czasu pracy (lifetime) wybranych urzadzen poktadowych (silnika, PAJCHROWSKI
energooszczednego pojazdem elektycznym " "
baterii, przeksztattnika)
praca o charakterze programistyczno-konstrukcyjnym, do dwéch oséb
Na podstawie koncepcji wizualnej detekcji pozycji z wykorzystaniem macierzy binarnej o$wietlanej wskaznikiem
Wykorzystanie dwuwymiarowej macierzy laserowym nalezy: .
. i . R . . . L. . . . - dr hab. inz. Konrad
46 |binarnej do wyznaczania potozenia przez « zaprojektowac algorytm i uruchomi¢ metode odczytu fragmentu macierzy binarnej oznaczonego punktem $wietinym URBAKNSKI 2
oznaczenie punktem $wietinym (laserem); fragment ten powinien mie¢ okreslony rozmiar definiowany niezaleznie
« stworzy¢ system konwersji odczytanej maski binarnej na wspétrzedne punktu w przestrzeni 2D
« zweryfikowa¢ poprawno$¢ dziatania systemu (w warunkach rzeczywistych)
- przeprowadzi¢ analize uzyskanych wynikow.
praca o charakterze programistyczno-konstrukcyjnym, do dwéch oséb
Celem pracy jest zaprojektowanie, budowa i uruchomienie elementéw elektroniki sterowania dla istniejgcej konstrukcji
turbiny wiatrowej matej mocy z pionowa osig obrotu, wykorzystujgcej efekt Magnusa. Turbina wyposazona jest w jeden
wirnik roboczy z przeciwwaga. Zadania szczegétowe:
Uklady sterowania modutami elektrycznymi dia « opracowanie koncepciji struktury sterujgcej modutami elektromechanicznymi wiatraka
Y ) . Y _y « zaprojektowanie i uruchomienie (kaskadowej) struktury sterowania w uktadzie regulacji predko$ci (uktad nadazny) dr hab. inz. Konrad
47 |generatora wiatrowego matej mocy z pionowg . 2
osia obrotu walca URBANSKI
a « zweryfikowanie koncepcji pracy bezczujnikowej w uktadzie regulacji predkosci walca
« opracowanie koncepcji czgsci energoelektronicznej generatora wraz z elementami pomiarowymi
« dobor generatora wraz z ukladem pomiarowym (prad, napiecie, moc) i modyfikacja istniejagcego rozwigzania
« sprawdzenie mozliwosci wykorzystania j. Python do programowania algorytméw sterowania
« uruchomienie systeméw elektromechanicznych (generator, silnik napedu walca) wiatraka
- weryfikacia i testv sprzetu.
praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym, do dwéch oséb
Celem pracy jest implementacja symulacyjnego modelu uktadu bezczujnikowego w uktadzie laboratoryjnym z zestawem
napgdowym. Zestaw ma sig sktada¢ z modutu mikroprocesorowego (np. STM32/Nucleo), modutu
energoelektronicznego z pomiarem pradu i napiecia oraz dwéch maszyn pradu statego potgczonych wspéinym watem.
Zadania szczegdtowe obejmuja:
Sterowanie bezczujnikowe napgdem z * analiza literatury . - dr hab. inz. Konrad
48 [ « przeglad metod sterowania bezczujnikowego : 2
silnikiem pradu statego . . . URBANSKI
« symulacyjne badania wybranej struktury
« projekt i wykonanie stanowiska badawczego
« opracowanie blokéw sktadowych struktury sterowania w wybranym jezyku programowania
« uruchomienie uktadu czujnikowego
« uruchomienie uktadu bezczujnikowego
« weryfikacja dziatania, poréwnanie z modelem symulacyjnym
« analiza i sformutowanie wnioskéw.
praca o charakterze symulacyjnym, do dwéch oséb
Nalezy dokona¢ przeglagdu metod modelowania todzi dwukadiubowej (na bazie wolnego oprogramowania, system
Ubuntu) w warunkach falowania. Dla wybranego modelu nalezy opracowac¢ algorytm utrzymywania kursu w warunkach
4o [ftas pramoton ey oo o (“Aovl: oracovat stk ok porbura e oy, bz 1 i PID 0S| s |
dwukadtubowej w warunkach zaktécen ym wykorzyst 1 y. P ! przysp v pu)- URBANSKI
Zadania szczegoétowe:
« wybra¢ odpowiedni do zadania $rodowisko modelowania oraz model
« opracowac algorytm utrzymywania kursu
« poréwnac¢ wyniki dla réznych algorytméw sterowania.
Uwaga! Dla komfortowej pracy modele zazwyczaj wymagajg dostepu do komputera z kartg grafiki NVIDIA.
Wykorzystanie modelu Gaussian Splatting to  |Wykorzystanie modelu Gaussian Splatting do zamodelowania robota: https://repo-sam.inria.fr/fungraph/3d-gaussian- . .
N - . . X N " ! o . PR . dr hab. inz. prof. PP Dominik
50 |wykrywania kolizji dla robota mobilno- splatting/, a nastepnie wyjkorzystanie uzyskanego modelu do sprawdzania kolizji pomiedzy czes$ciami robota i BELTER 2
manipulacyinego otoczenia.
Implementacja algorytmu Particle Swarm . . L . . " dr hab. inz. prof. PP Dominik
51 Optimization z uzyciem technologii CUDA Celem pracy jest wykorzystanie technologii réwnolegtego przetwarzania danych do implementacji algorytmu PSO BELTER 2
Projekt i realizacja stanowiska laboratoryjnego |Opracowanie projektu i budowa stanowiska laboratoryjnego z ukladem monitorujgcym takie parametry jak: prad,
52 do testowania napedéw elektrycznych w predko$¢ obrotowa, sita ciggu w warunkach uszkodzen. Nalezy opracowa¢ model symulacyjny i model rzeczywisty. dr hab. inz. Tomasz 3
statkach powietrznych w warunkach Nalezy analizowac nastepujgce uszkodzenia: czujnika pradu, uszkodzenia $migiet. Wymagane jest opracowanie PAJCHROWSKI
uszkodzen aplikacii rejestruiacej dane z czuinikdw: pradu, sity, akcelerometru, wibroakustycznego.
1. Zebranie zbioru danych obejmujgcego zdarzenia typu upadek osoby, wlamanie (wybicie szyby, wywazenie drzwi)
. i " . zarejestrowane za pomocg sensoréw (mikrofonéw, akcelerometrow).
Implementacja algorytméw detekcji zdarzen ) X . . . .
" A . | 2. Opracowanie modelu uczenia maszynowego zdolnego do wykrywania tych zdarzen na podstawie zebranego zbioru L -
53 |metodami uczenia maszynowego na platformie danych dr inz. Dominik LtUCZAK 1-3
STM32F7 3. Zaimplementowanie opracowanego modelu na platformie mikroprocesorowej STM32F7 i przeprowadzenie testow w
warunkach rzeczywistych.
1. Wykorzystaj publicznie dostepne zbidry danych zawierajace sygnaty (np. wibracyjne lub akustyczne) pochodzace z
maszyn wirujgcych pracujgcych w normalnych i uszkodzonych warunkach.
. - 2. Opracuj techniki inzynierii cech w celu wyodrebnienia cech, ktére wskazujg na okreslone btedy (np. cechy
54 Dlagnostykg ustergk w maszlyna}ch wirujcych statystyczne, cechy w dziedzinie czasu i czgstotliwo$ci). dr inz. Dominik tUCZAK 2-4
na podstawie publicznych zbioréw danych N N . N . N
3. opracuj modele gtebokiego uczenia sie lub uczenia maszynowego do automatycznego wykrywania i lokalizacji
usterek w maszynach.
4. Poréwnai skuteczno$¢ modeli uczenia sie w zakresie wykrywania i doktadnosci lokalizacii uszkodzen.
Konstrukcja systemu generowania gtadkiej Powszechnie stosowane generowanie trajektorii ruchu robota z zastosowaniem inerpolacjacji we wspétrzednych L
. M P . . . . . P e . N . R 5 N dr inz. Jarostaw
55 |trajektorii obrébki powierzchniowej dla robota o [weztowych nie zapewnia gtadkiej trajektorii we wspéirzednych przestrzeni zadaniowej. Zadaniem pracy jest . 1-2
. . . 3 " P 2 WARCZYNSKI
6 stopniach swobody. opracowanie systemu generowania trajektorii zapewniajgcej takg gladkos$c.
. Charakterystyka statyczna obiektu zawiera ekstremum, ktére powoli dryfuje. Regulator ekstremalny powinien odszuka¢ L
56 Implementacja regulatora ekstremainego w dryfujgce ekstremum i utrzymywac punkt pracy w jego poblizu. Nalezy skonstruowaé stosowny algorytm i drinz. Jarqslaw 1
sterowniku PLC (program dla sterownika) d . " R . WARCZYNSKI
zaimplementowa¢ w sterowniku PLC lub jego symulatorze.
Implementacja algorytméw detekcji zdarzen Celem pracy jest zebranie zbioru danych zwigzanych z wystgpieniem zdarzen akustycznych, mechanicznych lub
metodami uczenia maszynowego w innych za pomocg sensoréw (mikrofonéw, akcelerometréw), opracowanie modelu uczenia wykrywajgcego zdarzenia za L
57 . 5 5 . 5 N 5 . dr inz. Marek KRAFT 2-3
urzadzeniach brzegowych z procesorem pomocg zebranego zbioru, a nastepnie zaimplementowanie go na urzadzeniu przetwarzania brzegowego i
ESP32 przetestowanie w praktyce.
Roz6] oprogramowania do budowy interfejsu | rozwdj oprogramowanla umgzlm_/_lajacego konflguraqe !nterfejsu _zlozoneg_o z cqunlkow_ sygnatéw biologicznych,
. X modelu klasyfikatora oraz aplikacji lub urzadzenia dla ktérego realizowane jest sterowanie P
58 |czlowiek-maszyna wykorzystujgcego sygnaty . " L dr inz. Piotr KACZMAREK 2-3
o - przygotowanie wersji demonstracyjnej
biologiczne N L L
- uwaga oprogramowanie wykorzystuie iezyki JavaScript i Python
50 Analiza wtasnosci klasyfikatorow gestow Celem pracy jest analiza doktadnos$ci wybranych klasyfikatoréw w zatosowaniu do klasyfikacji gestéw dla bazy PUT- dr inz. Piotr KACZMAREK 2.3

wykorzystujgcy wielokanatowy sygnat EMG
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Uczenie sie funkcji bazowych primitywow

Celem projektu jest zaimplementowanie prymitywu ruchu z mozliwoscig uczenia sie reprezentaciji jego funkcji bazowych

60 ruchu iocena, czy to podejscie oferuje korzysci pod wzgledem mozliwosci generalizaciji, szybkosci uczenia sie itp. w dr inz. Piotr KICKI 2
poréwnaniu z istnieigcymi prymitywami ruchu w kontekscie planowania ruchu.
. . Celem pracy jest implementacja agenta grajagcego w symulowanego robotycznego cymbergaja, ktéry na podstawie
61 Ismr;:]ljln; zgf:’iargggiaci;afzegomﬁer aia heurystyk, badz uczenia maszynowego bedzie podejmowat decyzje o wykonaniu ruchéw, ktére planowane bedg z dr inz. Piotr KICKI 2
Y! 9 Y 90 cy 92 wykorzystaniem udsotepnionego planera nizszego poziomu.
62 Analiza poréwnawcza prymitywow ruchu w Celem pracy jest implementacja i poréwnanie réznych prymitywéw ruchu w kontekscie planowania ruchu robotéw, ze drinz. Piotr KICKI P
kontekscie planowania ruchu robotéw szczegblnym uwzglednieniem wykrozystania ich w metodach planowania opartych o uczenie maszynowe. )
Praca dotyczy rzeczywistego obiektu w postaci wahadta napedzanego kotem reakcyjnym. Zadania obejmujg
identyfikacje parametréw dla modelu nieliniowego w zaleznosci od punktow pracy (dolne i gérne potozenie rownowagi)
63 Analiza modelu i uktadu sterowania dla dla zebranych sygnatéw pomiarowych. Nastepnie zaktada sie przygotowanie modelu symulacyjnego, zaprojektowanie dr inz. Robert BACZYK 1.2
wahadta reakcyjnego sterowania oraz zastosowanie metod optymalizacji do strojenia regulatora. W przypadku projektu dwuosobowego :
zadania mozna rozszerzy¢ o uodpornienie regulatora na zaktécenia zewnetrzne i pomiarowe (algorytmy estymacii
stanu).
Implementacja algorytmu wyznaczania e . . " . .
64 |zmodyfikowanej sygnatury ksztattu w Celem pracy Je§t |mplgmelntaqa aIgorytmy .wyznaczanla zmodyfikowanej sygnatury ksztattu obiektu na obrazie i drinz. Tomasz PIASCIK P
przetwarzaniu obrazow przeprowadzenie analizy jego efektywnosci
Budowa $rodowiska do przetwarzania obrazéw . . . o . . . .
65 |za pomoca oprtogramowania MATLAB przy Celem pracy Jegt budowa} otyvartego srofjomska do’prowadzenla éwiczen laboratoryjnych z przedmiotu Wprowadzenie drinz. Tomasz PIASCIK P
wykorzystaniu biblioteki OpenCV do Przetwarzania Obrazéw i opracowanie przyktadow
Praca dotyczy rozwoju istniejgcego rozwigzania topologicznej lokalizacji robota na podstawie obrazéw
Uczenie maszynowe w problemie lokalizacii katadiopteycznych (mnidirectional). Zadania obejmujg implementacje wybranych rozwigzan: funkcje straty, strategie
Y . P . 1 uczenia, dodatkowa regresja pozycji wzgledem zdjgcia. Praca w systemie Linux, jezyk gtéwnie Python + TensorFlow. prof. dr hab. inz. Piotr
66 |robota na podstawie obrazéw P . . X . . 1-2
katadioptrycznych (praca programistyczna) Praca gtdwnie off-line, w przypadku 2 os6b mozliwa weryfikacja experyemntalna z robotem LabBot SKRZYPCZYNSKI
pirycznych (p prog Y (praca na podstawie projektu przej$ciowego)
Zakres pracy bedzie dostosowany do liczby dyplomantéw.
Przeglad i poréwnanie metod estymacji glebi | o0, racy jest uruchomienie nie mniej niz 3 réznych istniejacych (GitHub) rozwiazan estymacii glebi sceny (depth) i | prof. dr hab. inz. Piotr
67 |[sceny na podstawie obrazéw omnidirectional s N . N ) AT : 2
(praca programistyczna) weryfikacja ich dziatania na podstawie obrazéw omidirectional (dostarczonych przez promotora). SKRZYPCZYNSKI
Oprogrambwanie do analizy ksztaltu terenu na |Opracowanie oraz implementacja na podstawie istniejgcych frameworkoéw i bibliotek (ROS, PCL itp.) programu do rof. dr hab. inz. Piotr
68 |podstawie skanéw laserowych 3D (praca tworzenia p SkRZYP(&ZYIiISKI 2
programistyczna) tzw. elevation maps terenu na podstawie skanéw 3D (chmur punktéw) o znaneij lokalizacii.
Opracowanie narzedzi wspierajacych co- Implementacja wybranych metod i narzedzi informatycznych wspierajgcych proces wspoéinego projektowania
69 |design robotéw do opieki nad oosbami (specyfikacyi) ) N " prof. dr hab, inz, Piotr 1-2
starszymi. (praca programistyczna) robotéw dla potrzeb osdb starszych [praca na podstawie projektu przej$ciowego] SKRZYPCZYNSKI
ymi. (p! prog Y Zakres pracy bedzie dostosowany do liczby dyplomantow.
Metody taczenia chmur punktéw ze skaningu  |Implementacja wybranych metod pozwlajacych umieszcza¢ lokalne chmury punktéw w mapach uzyskanych z systemu rof. dr hab. inz. Piotr
70 |lokalnego z danymi z systemu GEOPOZ GEOPOZ p SkRZYP(&ZYIiISKI 2
(praca programistyczna) W sposob automatyczny lub pét-automatyczny.
Praca ma na celu zaimplementowanie w Matlabie dwdch éwiczen, ktére uzupetnig stosownie do tresci skryptu
71 Kompensacja dziatania liniowych ciggtych oprogramowanie w sali 109. Wymaga dobrej znajomo$ci Matlaba, jak i ptynno$ci w poruszaniu si¢ w zagadnieniach prof. dr hab. inz. Dariusz P
uktadéw dynamicznych zwigzanych z automatyka. Pierwsza osoba implementuje ¢wiczenie dotyczace linii pierwiastkowych, druga - HORLA
charakterystyk czestotliwosciowych.
Pierwsza osoba:
- budowa uktadu napedowego sktadajacego sig¢ z kota reakcyjnego, przeniesienia napedu na tylne koto (ruch do
przodu, hamowanie) oraz ruchéw drazka sterowniczego,
- budowa uktadu zasilajgcego ze stabilizacjg napigcia oraz zmiang jego parametréw pod katem uktadu sterowania.
Druga osoba:
Budowa uktadu napgdowego i implementacja |- zbudowanie modelu roweru w oparciu o model Whipple'a, rof. dr hab. inz. Dariusz
72 |uktadu sterowania samostabilizujgcego sie - opracowanie uktadu sterowania, implementacja modelu w Simulinku, prot. HO.RLA. 2
jednosladu - sprawdzenie dziatania uktadu sterowania, umozliwiajgcego sterowanie kotem reakcyjnym, gtéwnym napedem roweru
oraz uzyskania ruchéw kierownicy, wraz z informacjg zwrotng dot. stanu roweru.
Rower, zestaw akumulatoréw z tadowarkg, dostepne w laboratorium 109.
Praca bazuje na
https://sin.put.poznan.pl/files/download/5376
Analiza dziatania uktadu regulaciji N . o . . - " . . L .
73 |wéjpolozeniows dla serwomechanizmu W pracy nglezy przeanlallzowac dlZ|aban|e uktadu regulacji trojpotozeniowej, przeprowadzajgc niezbgdne eksperymenty | prof. dr hab. inz. Dariusz 1
modulowego na zestawie laboratoryjnym w sali 109. HORLA
) praca o charakterze programistycznym, do dwéch oséb
Dla czterowirnikowca nalezy opracowac i uruchomi¢ system sterowania, analizy i wizualizacji parametréw pracy
poduktadéw sterowania. W zatozZeniu, gtéwng jednostkg sterujgcg uktadu bedzie Nucleo 64 lub 144 o odpowiednich
zasobach, pracujgcy w RTOS. Zadania (taski) obejmuja:
« sterowanie silnikami
« odczyt i opracowanie sygnatéw czujnikéw
« generowanie danych dla analizy i wizualizacji poszczegélnych wielkosci.
Analiza i wizualizacja realizowana jest w urzadzeniu zewngtrznym (PC + Python/C/C++). Wykorzystane moga by¢ m.in.
czujniki IMU, kompas, czujniki odlegtosci i inne, w miarg potrzeb. Nalezy zweryfikowa¢ mozliwo$¢ uzycia ROS2 do
" . realizacji wybranych zadan. .
74 System analizy pracyl uktadu sterowania Zadania szezegélowe obejmuia: dr hab. inz, Konrad P
napgdem mechatronicznym . " X " - URBANSKI
« wybdr koncepcji budowy i konstrukcji czterowirnikowca
« przeglad i opracowanie wybranego algorytmu petli sterowania silnikami
« oprogramowanie sterowania wejsciami sterownikéw silnika (ESC)
« analiza i wybdr czujnikéw wykorzystywanych w sterowaniu wielowirnikowcem
« oprogramowanie komunikacji z czujnikami
« oprogramowanie mikroprocesora z uwzglednieniem trybu pracy RTOS
« przygotowanie narzedzi wizualizacji sygnatéw
« uruchomienie systemu
« weryfikacja dziatania uktadéw.
Faza testéw w locie nie iest niezbedna.
. . " . Celem pracy jest zwigkszenie precyzji modelowania obiektéw na scenie z uzyciem UFOmap . -
75 Al S (ARG S SEEiy W (https://github.com/UnknownFreeOccupied/ufomap) bez znacznej utraty szybkos$ci przetwarzania danych. Praca dr hab. inZ. prof. PP Dominik 1-2
UFOmap " N N I N BELTER
programistyczna zwigzana z modelowaniem obiektéw 3D na podstawie danych z kamer RGB-D
D I Celem pracy jest poréwnanie wybranych metod budowy modelu otoczenia dla robotéw autonomicznych, np. UFOmap
p yste Wy mapy (https://github.com/UnknownFreeOccupied/ufomap), Octomap (https://octomap.github.io/), nvblox dr hab. inz. prof. PP Dominik
76 |robotéw autonomicznych (praca e T A . 1-2
rogramistyczna) (https://github.com/nvidia-isaac/nvblox) na ogéinodostepnych zbiorach danych z kamer RGB-D (np. BELTER
prog https://3dmatch.cs.princeton.edu/).
77 |Elastyczny system paletyzacji w ROS2 Celem pracy jest opracowanie ogdlnego i konfigurowalnego systemu paletyzacji produkéw w ROS2 dr hab. |nzé2[?rfl.£|;P Dominik 1
1. Analiza dziatania uktadu laboratoryjnego i opracowanie koncepciji sterowania. 2. Przeglad metod sterowania
S e e (e Ceei odpornego na uszkodzenia. 3. Opracowanie modelu symulacyjnego stanowiska laboratoryjnego z 3 zbiornikami. 4.
q i Modernizacja sprzetowa i programowa stanowiska. 5. Implementacja i badanie na modelu symulacyjnym wybranych dr hab. inz. prof. PP Stefan
78 |algorytmoéw sterowania odpornego na ) . . 5 " A N 3
i algorytméw sterowania odpornego na uszkodzenia. 6. Implementacja na sterowniku PLC i badanie na modelu BROCK
laboratoryjnym wybranych algorytméw sterowania odpornego na uszkodzenia. 7. Opracowanie dokumentacji
éwiczenia laboratoryinego
79 Opracowanie stanowiska laboratoryjnego: to do dr hab. inz. prof. PP Stefan 3
Wieloosiowe sterowanie silnikami krokowymi BROCK
Opracowanie stanowiska laboratoryjnego: 1. Pmeglqd dostepnych rozw@za'n ulflafjow |dent¥ﬁk901| optycznej. 2. Qpr{acowgme i implementacja uklgdu identyfikacji dr hab. inz. prof. PP Stefan
80 N A L do wspotpracy z PLC. 3. Modernizacja i uruchomienie uktadu sortownika i manipulatora. 4. Opracowanie programu 2
sortowanie detali z identyfikacjg optyczna. ’ - 5 M 5 N BROCK
sterowania dla wybranego sterownika PLC. 5. Opracowanie dokumentacji ¢wiczenia laboratoryjnego
81 Opracowanie stanowiska laboratoryjnego: to do dr hab. inz. prof. PP Stefan 3
Model magazynu wysokiego sktadowania BROCK
X . . | 1. Identyfikacja obiektu sterowania i przygotowanie modelu symulacyjnego. 2. Opracowanie algorytmu sterowania klasy ..
82 Obiecatal cleeliolisialebealoniiees PID i testy na modelu symulacyjnym. 3. Implementacja algorytmu sterowania na wybranym sterowniku PLC. 4. Testy dr hab. inz. prof. PP Stefan 2

Lewitacja aerodynamiczna

algorytmu sterowania ma stanowisku laboratoryjnym. 5. Przygotowanie dokumentacji éwiczenia laboratoryjnego.

BROCK




Opracowanie stanowiska laboratoryjnego:

1. Analiza dziatania, identyfikacja i modernizacja stanowiska laboratoryjnego. 2. Identyfikacja obiektu sterowania i
opracowanie modelu symulacyjnego. 3. Opracowanie algorytmu sterowania i testy na modelu symulacyjnym. 4.

dr hab. inz. prof. PP Stefan

83 Kulka na réwnowazni. Implementacja algorytmu sterowania na wybranym sterowniku PLC. 5. Testy poprawnosci dziatania modelu BROCK 2
laboratoryinego. 6. Opracowanie dokumentacii ¢wiczenia laboratoryinego
Projekt prototypu zautomatyzowanego urzgdzenia do wykonywania testow wewnatrzobwodowych ptytek drukowanych.
Projekt | wykonanie automatycznego testera Kontynuacja projektu przejsciowego (wykorzystanie zbudowanej kontrukcji mechanicznej). Zakres zadan:
84 JOKt WY 9 oprogramowanie sterownika urzadzenia (system wbudowany) (10s), projekt i wykonanie uktadu elektronicznego dr inz. Adam BONDYRA 3
obwodéw drukowanych . X N . N L
wykorzystujacego sondy pomiarowe (10s), oprogramowanie PC do sterowania urzadzeniem - planowania i
wykonywania testéw na podstawie zatadowanych plikéw produkcyinych PCB (10s)
Rozwdj konstrukcji i oprogramowania automatu montazowego. Zadania: poprawa dziatania oprogramowania
Modernizacja automatu montazowego typu wbudowanego sterownika urzgdzenia (10s), rozszerzenie mozliwosci urzadzenia o system wizyjny do inspekgiji i .
85 | . . 3 L . L . . . .| drinz. Adam BONDYRA 3
pick-and-place korekty pozycjonowania elementéw na PCB (10s), projekt i wykonanie podajnika do tasm z elementami elektronicznymi
(10s)
1. Opracowac¢ i wdrozy¢ kilka strategii sterowania wahadta za pomocg kofa reakcyjnego.
86 |Uktad sterowania wahadta z kotem reakcyjnym 2. Analizuj skyt_eczno_s C, kazdej st_rategu sterowania poprzez symul_ac;e . dr inz. Dominik tUCZAK 1-3
3. Opracowac i wdrozy¢ rzeczywisty uktad wahadta z wykorzystaniem kota reakcyjnego.
4. Zaimplementowa¢ wybrang strategie sterowania w rzeczywistym ukfadzie kota o reakcii wahadta.
1. Przeglad literatury dotyczacej uktadéw sterowania napgdem w warunkach drgan mechanicznych.
T e ——— 2. Analiza matematyczna wptywu drgan mechanicznych na stabilno$¢ i doktadno$¢ uktadéw sterowania.
87 N y i 3. Projekt uktadu sterowania napedem z wykorzystaniem filtréw pasmowo zaporowych. dr inz. Dominik tUCZAK 1
drgan mechanicznych L X . . .
4. Symulacyjna i eksperymentalna weryfikacja uktadu sterowania w warunkach drgan mechanicznych.
5. Implementacia ukfadu sterowania na rzeczywistym obiekcie.
Uktad sterowania i programowania robota Projekt i wykonanie, dobér sterownikéw osi, sterownika gltownego, opracowanie interfejsu komunikacji, testowanie L .
88 Y el o N S N dr inz Jarostaw Majchrzak 3
portalowego / obrabiarki CNC dokfadnosci, powtarzalnosci, opracowanie dokumentacii projektowej
89 Prolgkt uktadu zasilania i sterowania robotem |Projekt i \_Ny'konanle uktadu sterovyanla, modyflkacp projektowe i v_vykonanle uktadu napedowego, integracja dr inz Jarostaw Majchrzak 3
mobilnym sterowanikéw robota, opracowanie oprogramowania do sterowania robotem.
Opracowanie sterowania robotem mobilnym z Dobér sterownika (sterownikéw) , opracowanie uktadu komunikacyjnego, orpgramowanie sterujgce, do danego robota
90 |wykorzystaniem dedykowanego sterownika " » OP! h o yinego, orpg lace, 9 dr inz Jarostaw Majchrzak 2-3
mobilnego wyposazonego w uktad napedowy i zasilanie.
programowalnego
91 |System do analizy kinematyki koriczyny dolnej Cel.: opracowanie mobilnego S)_/stemu do an_allzy ruchu konczyny dolnej, g{ownyr_n elve'mentem_sys_t_emu bQQZle ) drinz. Piotr Sauer 2.3
urzgdzenie mobilne wykorzystujgce kamere internetowa, nalezy uwzgledni¢ mozliwos¢ komunikaciji z czujnikami IMU
- . . Cel.: opracowanie systemu rehabilitacyjnego dla koriczyny gérnej, ktéry umozliwi rozwéj priopriocepciji. Gtéwnym
92 Szzte;gg:h:‘ti)lhtacyjny do rozwoju elementem systemu bedzie konsola haptyczna oraz okulary 3D. Elementy te umozliwig wykonywanie ¢wiczen dr inz. Piotr Sauer 2-3
priop pei rehabilitacyinych rozwijajacych priopriocepcie
93 System do sterowania robotem medycznym z |Cel.: opracowanie i uruchomienie systemu do sterowania modelem robota medycznego i/lub robotem KUKA LWR za dr inz. Piotr Sauer 2.3

uwzglednieniem sprzezenia haptycznego

pomoca konsoli haptycznei




