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wytwarzajgcej filament dla drukarek 3D

Opracowanie i testy oprogramowania dla PLC

L.P. TEMAT KROTKI OPIS PRACY (ZADANIA DO WYKONANIA) PROMOTOR UWAGI
Plan szczegétowy pracy dyplomowej:
1. Przeglad literatury naukowej m.in. "UCO Physical Rehabilitation: New Dataset and Study of Human Pose Estimation
Methods on Physical Rehabilitation Exercises”, 2023 https://doi.org/10.3390/s23218862
2. Przeglad dostepnych zbioréw danych ¢wiczen rehabilitacyjnych m.in. zbioru zatytutowanego ,UCO Physical Rehabilitation”,
zarejestrowanego od czerwca do lipca 2022 r w pomieszczeniach zamknietych i kontrolowanym $rodowisku na Uniwersytecie
w Kordobie, obejmujacy tgcznie 27 pacjentdw (7 kobiet i 20 mezczyzn) w wieku od 23 do 60 lat.
1.0soba:
1. Implementacja i poréwnanie réznych architektur sieci neuronowych w systemie uczenia gtebokiego do oceny ¢wiczen
rehabilitacyjnych.
2. Badanie interpretowalnos$ci modeli uczenia gtgbokiego w kontekscie oceny ¢wiczen rehabilitacyjnych, aby zapewni¢
1 | System uczenia gtebokiego do oceny éwiczen rehabilitacyjnych ;ngggn;:eme decyzji podejmowanych przez system. dr inz. Dominik £uczak
1. Opracowanie i ocena wydajnosci réznych metod ekstrakcji cech w kontekscie oceny ¢wiczen rehabilitacyjnych za pomocg
systeméw uczenia gtebokiego.
2. Badanie skutecznosci systemu uczenia gtgebokiego w warunkach rzeczywistych $rodowisk, takich jak domowe éwiczenia
rehabilitacyjne w poréwnaniu z tradycyjnymi metodami oceny przez terapeutéw.
3.osoba:
1. Wprowadzenie technik transferu wiedzy do systemu uczenia gtebokiego do oceny ¢wiczen rehabilitacyjnych w celu poprawy
skutecznosci i ogélnosci modelu.
2. Analiza wyzwan zwigzanych z gromadzeniem, przetwarzaniem i etykietowaniem danych treningowych dla systemu uczenia
gtebokiego do oceny ¢wiczen rehabilitacyjnych.
Plan obejmuje kroki konieczne do zebrania danych, opracowania narzedzi i technik pomiarowych, implementacji systeméw
detekcji i lokalizacji, a takze ich oceny i integracji w kontekscie diagnozowania zewnetrznych defektow karoserii pojazdu.
1.soba:
1. Zebranie i skatalogowanie zbioru danych ch 6w karoserii poj; 6w z dostepnych publicznie zrédet.
2. Opracowanie wiasnego zbioru danych obejmujacego réznorodne defekty (np. rysy i zadrapania, korozja, utrata koloru i
blaknigcie) wystepujace na karoseriach pojazdéw.
3. Wykonanie uktadu do$wietlenia badanej powierzchni karoserii pojazdu oraz analiza technik modyfikacji o$wietlenia w celu
efektywnej ekspozycji defektow.
4. Opracowanie detektora i lokalizatora defektéw karoserii pojazdu wykorzystujgcego techniki sztucznej inteligencii, z
uwzglednieniem réznych rodzajow defektow.
5. Ocena jakosci detektora i lokalizatora defektoéw dla réznych konfiguracii sieci neuronowej oraz metod uczenia
maszynowego.
6. Integracja systemu detekgiji i lokalizacji defektow karoserii pojazdu z systemami wspomagajgcymi diagnostyke w zakresie
L L . L napraw i konserwacji. L .
2 |Detekcja i lokalizacja zewnetrznych uszkodzen karoserii pojazdu 2.0s0ba: dr inz. Dominik £uczak
1. Zebranie i skatalogowanie zbioru danych ch deformaciji i uszkodzen karoserii poj; 6w z dostepnych publicznie
2zrédet.
2. Opracowanie wiasnego zbioru danych obejmujacego rozne rodzaje odksztatcen i peknigc (np. wgniecenia, peknigcia,
peknigcia lakieru, znieksztatcenie ksztattu) wystepujgcych na karoseriach pojazdow.
3. Wykonanie uktadu doswietlenia badanej powierzchni karoserii pojazdu oraz analiza technik zaciemniania prazkowego w
celu efektywnej ekspozycji deformacii i pekniec.
4. Opracowanie detektora i lokalizatora deformacji i pgknigé karoserii pojazdu wykorzystujgcego techniki sztucznej inteligencji,
uwzgledniajgc rézne parametry deformacji.
5. Ocena jakosci detektora i lokalizatora deformaciji i peknig¢ dla réznych konfiguracji sieci neuronowej oraz algorytméw
uczenia maszynowego.
6. Integracja systemu detekgiji i lokalizacji deformacii i peknig¢ karoserii pojazdu z systemami wspomagajacymi diagnostyke
oraz naprawy pojazdow.
Zadania pracy dyplomowej magisterskiej:
1. Przeglad literatury i analiza istniejgcych metod diagnostyki usterek w silnikach BLDC. Doktadne zdefiniowanie réznych
typoéw usterek wystepujacych w silnikach BLDC. Oméwienie istniejgcych metod diagnostyki, uwzgledniajgc ich mocne i stabe
strony. Poréwnanie réznych metod ze wzgledu na doktadno$¢, czas obliczen, ztozono$¢ implementacji i dostgpno$¢ danych.
Zidentyfikowanie luk badawczych i obszaréw wymagajacych dalszych badan.
2. Implementacja i ocena réznych modeli uczenia gitgbokiego do diagnostyki usterek w silnikach BLDC. Wybér odpowiednich
modeli uczenia gtebokiego, takich jak sieci neuronowe konwolucyjne (CNN) lub rekurencyjne sieci neuronowe (RNN),
. . P uwzgledniajgc charakterystyke danych i zadanie diagnostyczne. Opracowanie procedury pozyskiwania i preprocessingu
3 Dlagnostyka_uszkodzep uktadu papedowego zslinlkiem BLDC 2 danych z silnikéw BLDC, uwzgledniajgc rézne typy sygnatéw i warunki pracy. Trenowanie wybranych modeli uczenia dr inz. Dominik Luczak
wykorzystaniem uczenia glgbokiego gtebokiego na zbiorach danych z symulowanymi i rzeczywistymi usterkami. Ewaluacja wydajnosci modeli pod wzgledem
doktadnosci klasyfikacji usterek, czutosci, swoistosci i F1-score. Poréwnanie wynikéw uzyskanych réznymi modelami uczenia
gtebokiego.
3. Eksperymentalna weryfikacja metod diagnostyki uszkodzen w warunkach laboratoryjnych. Opracowanie stanowiska
testowego umozliwiajgcego symulacje réznych typdw usterek w silniku BLDC. Przeprowadzenie testéw poréwnawczych
réznych metod diagnostyki, w tym opracowanych modeli uczenia gtebokiego. Ocena doktadnosci i niezawodnosci metod
diagnostyki w zdefiniowanych warunkach laboratoryjnych. Analiza wptywu réznych czynnikéw na wydajno$¢ diagnostyczna,
takich jak rodzaj sygnatu, liczba punktéw pomiarowych, warunki pracy silnika.
Plan szczegoétowy pracy dyplomowej:
Analiza metod diagnostyki wibracyjnej w wentylatorach. Przeglad literatury dotyczacy réznych technik diagnostyki wibracyjnej
stosowanych do oceny stanu I 6w. Badanie éci analizy widma wibracji, analizy sygnatu czasowo-
czestotliwosciowego oraz innych technik diagnostycznych w wykrywaniu usterek, takich jak luzy w tozyskach, nieréwnomierny
rozktad obcigzenia, czy przecigzenia.
1.dyplomant:
1. Przygotowanie i analiza danych z wibracji 3-osiowej w celu diagnostyki usterek wentylatoréw. Zbieranie danych z wibracji 3-
osiowej z réznych wentylatorow podczas ich pracy w celu analizy i identyfikacji charakterystycznych wzorcéw wibracyjnych
zwigzanych z réznymi rodzajami usterek. Eksploracja technik przetwarzania sygnatéw w celu ekstrakgiji istotnych cech
wibracji.
2. Implementacja i ocena skutecznosci gtebokich sieci neuronowych w diagnostyce usterek wentylatoréw: Projektowanie i
trenowanie gtebokich sieci neuronowych do automatycznej klasyfikacji i prognozowania usterek wentylatoréw na podstawie
danych z wibracji 3-osiowej. Badanie skutecznosci modeli w zakresie wykrywania réznych rodzajéw usterek.
. . 3. Analiza interpretowalnos$ci decyzji modeli gtgbokich sieci neuronowych. Badanie metod interpretowalno$ci decyzji w . -
4 | Diagnostyka usterek wentylatorow kontekscie diagnostyki usterek wentylatoréw opartej na gtebokich sieciach neuronowych. Ocenianie, jak modele te podejmuja drinz. Dominik tuczak
decyzje diagnostyczne i jak mozna je interpretowac dla potrzeb uzytkownikéw koricowych.
2.dyplomant:
1. Badanie wptywu liczby i lokalizacji sensoréw wielo-osiowych na skuteczno$¢ diagnostyki usterek wentylatoréw. Przeglad
roznych konfiguracji sensoréw na wentylatorach oraz analiza ich wptywu na skuteczno$¢ diagnostyki usterek. Poréwnanie
wynikéw uzyskanych z pojedynczych i wielu sensoréw.
2. Przeglad metod ekstrakcji cech z sygnatéw wibracyjnych w kontekscie diagnostyki usterek wentylatoréw. Systematyczny
przeglad metod ekstrakcji cech stosowanych w literaturze do analizy sygnatéw wibracyjnych w kontekscie diagnostyki usterek
wentylatoréw. Ocena ich skutecznos$ci i przydatnosci w tej dziedzinie.
3. Badanie skutecznosci diagnostyki usterek wentylatoréw przy wykorzystaniu pracy jednego lub kilku wentylatoréw. Analiza
réznic w skutecznosci diagnostyki usterek wentylatoréw przy wykorzystaniu danych z pojedynczego wentylatora w poréwnaniu
do pracy wielu wentylatoréw jednoczesnie. Ocena, jak model moze radzi¢ sobie z réznymi scenariuszami pracy.
Praca polega na przeprowadzeniu obliczen w $rodowisku Matlab na podstawie zbioru danych uzyskanych z systemu MOCAP
dla drona poruszajacego si¢ po domknietej trajektorii typu el liskata na ptaszczyznie j wosiach X, Y, Zw
celu optymalnego wyestymowania parametréw w/w. Zaprojektowany algorytm estymacji poréwnawczo bedzie trzeba
poréwnac¢ z innymi dostgpnymi, np. Ransac czy wynikami na podstawie metody Levenberga-Marquadta. Przyktadowe
zastosowanie przedmiotowego algorytmu to przygotowanie do przechwycenia wrogiego obiektu. Do rozpoznania typu
trajektorii nalezy uzy¢ wytrenowanego klasyfikatora.
Zadania szczegétowe:
5 | Optymalna estymacja parametrow domknigtej trajektorii lotu UAV na |- implementacja algorytmow estymacii parametréw trajektorii, prof. dr hab. inz. Dariusz Horla
ptaszczyznie w 3D (D. Horla) Andrzej Biernacki - przeprowadzenie treningu i weryfikacji dziatania klasyfikatora pozwalajgcego rozpoznac¢ rodzaj trajektorii, : T
- wykonanie obliczen dla zbioru danych,
- analiza statystyczna/poréwnawcza wynikow.
Wymagane umiejetnosci:
- umiejetno$¢ samodzielnej pracy z tekstem anglojezycznym,
- podstawowa znajomos$¢ Matlaba,
- dobre umiejetnosci programistyczne,
- dobra orientacja w nieniach zwigzanych z
1. Analiza teoretyczna i opracowanie modelu regulatora wielowatkowego dla napgdu PMSM
Wielowatkowy regulator ze sprzgzeniem od wektora stanu w napedzie 2. Badania symulacyjne wybranych zadar sterowania .
6 elektrycznym 3. ja op 1egO re na stanowisku laboratoryjnym dr hab. inz. Stefan Brock, prof. PP
4. Badania eksperymentalne na stanowisku laboratoryjnym
5. Poréwnanie uzyskanych wynikéw z literaturg tematu
1. Analiza istniejgcej maszyny wytwarzajgcej filamentu
Opracowanie modulu nawijarki o stalym naprezeniu dla maszyn 2. Analiza teoretyczna zagadnienia nawijania o statym naprezeniu o
7 P ! Y pré: yny 3. Opracowanie i wykonanie modutu nawijarki dr hab. inz. Stefan Brock, prof. PP
4.
5.

Testy gotowego rozwigzania




Sterowanie uktadem naprowadzania z wykorzystaniem sprzezenia
wizyjnego

Praca obejmuje przygotowanie $rodowiska modelowania bazujacego na modutach Gazebo, ROS, Python, ktére realizuje
zadanie sterowania dwoma urzadzeniami. Urzadzenie #1 — cel oraz urzadzenie #2 — obiekt naprowadzany. Przygotowywane
sg dwa $rodowiska: model uproszczony i model doktadny. Model doktadny obejmuje: $rodowisko ($wiat), pojazd-cel i pojazd-
naprowadzany wyposazony w kamere. Oba pojazdy bedg sterowane (niezaleznie, w osobnych watkach) algorytmem
zaimplementowanym w jezyku Python. Model uproszczony umozliwia szybkg symulacje uproszczonych bryt pojazdéw w
uproszczonym $wiecie.

Po przygotowaniu $rodowisk modelu nalezy opracowac dla obu modeli (uproszczony/doktadny):

+ system segmentacji wybranych elementéw pojazdu-celu

« algorytmy sterowania na wybrane elementy celu.

Zadania szczegdtowe:

« przeglad literatury

« opracowanie $rodowiska modelu doktadnego

« opracowanie $rodowiska modelu uproszczonego

+ opracowanie sterowania obiektami #1 i #2 doktadnymi

. lie sterowania obi i #1 i #2 uproszczonymi

+ analiza sposob6w rozpoznawania celu

« analiza sposob6w rozpoznawania elementéw celu

+ analiza metod sterowania naprowadzaniem

« opracowanie i testy wybranych procedur sterowania

« analiza pracy systemu

« opracowanie wnioskow

dr hab. inz. Konrad Urbanski

Woykorzystanie algorytmu dopasowania wzorcéw do naprowadzania na
znacznik lgdowiska

Zadanie polega na opracowaniu uktadu identyfikujacego znacznik ladowiska z wykorzystaniem pattern-matching algorithm.
Algorytm ten jest wykorzystywany m.in. w astronomii do rozpoznawania gwiazd oraz w biologii do rozpoznawania
poszczegélnych osobnikéw w ramach danego gatunku.

»Awaryjny” znacznik iska w postaci odpowiednio rozmi nych znakéw (np. rozpalonych ognisk, znaki na ziemi itp.)
powinien by¢ rozpoznany przez system wizyjny, a odpowiedni algorytm powinien nakierowac (sugerowa¢ zmiany kursu)
pojazd (np. UAV) w kierunku celu. System powinien by¢ przetestowany w warunkach rzeczywistych (kamera, znacznik
ladowiska, informacja o nakierowaniu na cel). Tryb autonomicznej pracy nie jest zadaniem tego tematu.

Zadania szczegdtowe:

« przeglad literatury

+ opracowanie narzedzi obliczeniowych algorytmu dopasowania wzorcow

« testy wstepne algorytmu na danych symulacyjnych

+ analiza metod rozpoznawania wizyjnego elementéw sktadowych znacznika ladowiska

« wybér metody wizyjnej rozpoznawania elementéw znacznika lgdowiska

« opracowanie algorytmu identyfikacji wizyjnej elementéw znacznika lgdowiska

« opracowanie metody przetworzenia danych z uktadu wizyjnego na dane wejéciowe algorytmu dopasowana wzorcoéw

« dobor ksztattu znacznika ladowiska w kontekscie powtarzalnosci przygotowania w warunkach polowych oraz w kontekscie
metody jego rozpoznawania

« testy i weryfikacja do$wiadczalna algorytmu wizyjnego

« testy i weryfikacja metody konwersji danych z uktadu wizyjnego na dane wejsciowe algorytmu dopasowania wzorcow

« testy i weryfikacja algorytmu dopasowania wzorcow

« analiza pracy elementéw uktadu oraz sformutowanie wnioskow

dr hab. inz. Konrad Urbanski

Rozpoznawanie jezyka migowego z wykorzystaniem metod inteligencji
obliczeniowej

Wykorzystujac wybrane narzedzia, np. Yolo, mediapipe, opencv, PCA itp., nalezy opracowaé system wizyjny rozpoznajacy
jezyk migowy. Aplikacja powinna umozliwi¢ rozpoznawanie przejs¢ (dynamiki), a nie tylko statycznych obrazéw (w
ograniczonym zakresie, w uzgodnieniu z prowadzacym). Dziatanie programu powinno zosta¢ zweryfikowane przez osoby z
doswiadczeniem w uzyciu tego jezyka. Zadania szczegétowe:

+ analiza literatury

« konsultacja z osobami praktykujgcymi jezyk migowy w zakresie cech, ktére powinien posiada¢ system

+ opracowanie programu ,ttumacza” wybranych znakéw (gestéw) lub sekwencji ruchu z uzyciem narzedzi wizyjnych oraz
metod rozpoznawania trajektorii

dr hab. inz. Konrad Urbanski

+ analiza u K h wynikow.

Analiza pracy uktadéw wizyjnych w warunkach przemystowych

Celem pracy jest przeprowadzenie poréwnania czujnikow wizyjnych Keyence IV2 i Keyence IV3 z systemami wizyjnymi
Keyence CV-X, z naciskiem na ich zastosowanie w branzy ive. Zadania szczegétowe jmuja:

« analiza literatury

* wybor kryteriéw poréwnawczych

« opracowanie koncepcji badan, w tym ustalenie metodologii testow

« przeprowadzenie badan

« analiza wynikow

+ opracowanie wnioskow

dr hab. inz. Konrad Urbanski

Badanie i modernizacja robota 4-siowego do aplikacji elementow
metalowych plomb zabezpieczajacych

Przedmiotem pracy jest przeprowadzenie badan i stwierdzenie przyczyn nieprawidtowosci pracy 4 — osiowego robota
ZPL6522 (Qingdao Yingjichuang Machinery Co., LTD). Stwierdzone nieprawidtowosci to: losowe zerowanie si¢ sterownika,
zacinanie sie elementéw mechanicznych oraz pojawianie sie krytycznych wyjatkéw.

Zakres pracy

- badanie i analiza pracy robota, detekcja nieprawidtowosci i ich przyczyn,

- opracowanie koncepcji usunigcia nieprawidtowosci pracy w zakresie elementéw konstrukcyjnych i wykonawczych oraz
sensorow,,

- wykonanie przebudowy elementéw konstrukcyjnych i wykonawczych,

- wprowadzenie zmian w oprogramowaniu sterownika,

- uruchomienie i kalibracja robota oraz wykonanie testow.

dr hab. inz. Pawet Drapikowski, prof. PP

Wspétpraca dwdéch robotéw w operacji montazu przy wykorzystaniu
sprzgzenia wizyjnego

Praca ma na celu zbadanie pracy dwdch robotéw w procesie montazu przy wykorzystaniu sprzezenia wizyjnego. Roboty maja
dokonywac¢ pojedynczych operacji montazowych a system wizyjny synchronizowac ich prace i lokalizowac¢ przedmiot
manipulacji.

Praca zostanie zrealizowana w $rodowisku RobotStudio przy wykorzystaniu wiasnej aplikacji do przetwarzania informacji
obrazowej.

Wyniki symulacji postuza do demonstracji rzeczywistej wspétpracy dwaéch robotéw ABB w procesie nadzorowanym przy
udziale kamery umieszczong nad polem roboczym.

W ramach pracy przewiduje si¢ badania nad optymalizacjg parametréw procesu poprzez optymalizacjg parametréw zadan
manipulacji realizowanych przez roboty.

drinz. Tomasz Piascik




