Propozycje tematow prac inzynierskich 2023/2024 (studia niestacjonanrne)

LP.

Temat pracy

Zadania

Promotor

Dla ilu 0s6b?

Uwagi

System wbudowany do monitorowania zanieczyszczen
powietrza

Wykonanie prototypu sytemu pomiarowego, ktory:

1) mierzy wybrane parametry jakosciowe powietrza

2) przesyta zebrane dane do odbiornika z wykorzystaniem
tacznosci LoRa

3) gromadzi uzyskane dane pomiarowe

dr inz. Adam Konieczka

Modernizacja modelu linii produkcyjnej przemystu 4.0

- wykonanie analizy infrastruktury sieciowej,

- konfiguracja i diagnoza ustug: Hmail Server, xampp,
MongoDB, MariaDB

- opracowanie procedur serwisowych i naprawczych

dr inz. Pawet Szulczynski

max. 3

Stanowisko laboratoryjne z modelem linii produkcyjnej

Zadania:

- przygotowanie i uruchomienie stanowiska z modelem linii
produkcyjnej,

- przygotowanie schematu elektrycznego,

- oprogramowanie sterownika PLC,

- uruchomienie modelu magazynu wysokiego sktadowania
wraz z robotem magazynujacym i systemem wizyjnym

dr inz. Marcin Kietczewski

System sterowania linii transportowej z wykorzystaniem
sterownika PLC Siemens S7-1200

Cel: Zaprojektowanie i zamodelowanie fragmentu procesu
przemystowego z wykorzystaniem sterownika PLC oraz
panelu HMI

zakres pracy:

- opracowanie architektury sprzetowej;

- implementacja systemu sterowania (PLC);

- wizualizacja przebiegu proceséw (HMI);

dr hab. inz. Jakub Kotota

Budowa stanowiska z modutem liniowym

Opis: Wykonanie systemu w oparciu o profil liniowy, ktory:
1) umozliwia pozycjonowanie w jednej osi

2) posiada komunikacje z komputerem lub systemem
mikroprocesorowym

3) wyposazony jest w sprzezenie zwrotne

dr hab. inz. Jakub Bernat

praca do wykonania na miejscu w
laboratorium 515 (elementy
systemu sg dostepne w
laboratorium)

Wykorzystanie uczenia maszynowego w analizie przyspieszen
drgari w zmiennych warunkach pracy silnika

Opracowanie modeli sztucznych sieci neuronowych i innych
wybranych modeli uczenia maszynowego w analizie
przyspieszeri drgar w zmiennych warunkach pracy silnika.
Jesli otrzymane wyniki bedg satysfakcjonujace, to zostang
zawarte w publikacji naukowe;j.

dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka

Projekt podajnika manipulacyjnego do zrolowanych materiatoy|

Opracowanie projektu i wdrozenie modelu podajnika jako
gniazda produkcyjnego. Opracowanie projektu, wykonanie
modelu konstrukcji oraz elementarnego sterowania
rozwijaniem i transportem zrolowanych wsteg z
wykorzystaniem manipulatora.

1. Opracowanie projektu konstrukcji podajnika i technologii
jej wykonania.

2. Projekt i dobdr elementéw podajnika i oraz elementow
napedowych.

3. Opracowanie sterowania i jego testy. 4. Oprogramowanie
sterownika i manipulatora. 5. Sporzadzenie dokumentacji.

dr inz. Jarostaw Majchrzak




Robot jako manipulator wycinajgcy powtoki 3D. (RW3D)

Opracowanie projektu i wdrozenie modelu sterowanego
narzedzia do przestrzennego wycinania powtok 3D.
Opracowanie projektu, wykonanie modelu konstrukcji oraz
elementarnego sterowania narzedziem z wykorzystaniem
manipulatora.

1. Opracowanie projektu lub wybdr konstrukcji narzedzia
tnacego / opracowanie technologii jego wykonania /
wykorzystania. 2. Projekt i dobor elementdw narzedzia i oraz
elementéw napedowych. 3. Opracowanie sterowania i jego
testy. 4. Oprogramowanie sterownika i manipulatora. 5.
Sporzadzenie dokumentacji.

dr inz. Jarostaw Majchrzak

2-3

Stanowisko z laserowym czujnikiem pozycji 3D

Opracowanie koncepcji, algorytmu detekcji kodu w postaci
dwuwymiarowej formy binarnej, wskazywanej przez wskaznik
laserowy. Stanowisko testowe.
Zadania szczegdtowe:

* przygotowanie stanowiska

« opracowanie koncepcji identyfikacji pozycji koncowki
czujnika

« opracowanie systemu odczytu, rejestracji i wizualizacji
pozyciji elementu badanego

dr hab. inz. Konrad URBANSKI

10

Rozbudowa Laboratoryjnego Stanowiska Zrobotyzowanego

Zarys zadan:

montaz i uruchomienie zmieniacza narzedzi
https://www.directindustry.com/prod/staeubli-fluid-
connectors/product-7527-2294473.html

opracowanie / aktualizacja schematu elektrycznego
laboratorium wyposazonego w 3 roboty

ewentualne kolejne zadania - do ustalenia

Konieczne predyspozycje dyplomanta: umiejgtnos¢
samodzielnego radzenia sobie z $lusarskimi zadaniami.
(warsztat jest do dyspozyciji w Uczelni).

dr inz. Robert BACZYK

11

Precyzyjne pozycjonowanie modutu liniowego z uwzglednieniem
rezonansu mechnicznego

Dobér modutu liniowego, serwonapedu, sterownika
mikroprocesorowego. Analiza i testy metod kompensacji drgan
mechanicznych.

dr inz. Dominik tUCZAK

2-3

12

System noszony wykrywajacy upadek

Rejestracja danych i opracowanie systemu decyzyjnego z
wykorzystaniem gtebokich sieci neuronowych. Testy z
wykorzystaniem noszonego systemu mikroprocesorowego.

dr inz. Dominik tUCZAK

2-3

13

System wykrycia wtamania na podstawie analizy wibracji

Rejestracja danych i opracowanie systemu decyzyjnego z
wykorzystaniem gtebokich sieci neuronowych. Testy z
wykorzystaniem systemu mikroprocesorowego.

dr inz. Dominik tUCZAK

2-3

14

Diagnostyka uszkodzen wentylatora kanatowego

Diagnostyka réznych typédw uszkodzen wentylatora kanatowego
np. uszkodzenie tozysk, uszkodzenie wirnika, zanieczyszczenie
topatek, uszkodzenia mechaniczne (np. peknigecia obudowy,
wypaczenia). Rejestracja danych i opracowanie systemu
decyzyjnego z wykorzystaniem gtebokich sieci
neuronowych.Rejestracja danych i opracowanie systemu
decyzyjnego z wykorzystaniem gtebokich sieci neuronowych.
Testy z wykorzystaniem systemu mikroprocesorowego.

dr inz. Dominik tUCZAK

2-3

15

Balansowanie za pomocg kota reakcyjnego

Opracowanie i wykonanie systemu balansowania. Opracowanie
efektywnych strategii balansowania za pomoca kota
reakcyjnego.

dr inz. Dominik tUCZAK

2-3




